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ПУТИ ПОВЫШЕНИЯ ЭФФЕКТИВНОСТИ ИСПОЛЬЗОВАНИЯ 
КАРЬЕРНОГО АВТОТРАНСПОРТА 

 
Проанализированы основные направления повышения эффективности использования 

карьерного автотранспорта: тщательный выбор модели автосамосвала; развитие систем 
контроля загрузки большегрузных автосамосвалов; использование новых автоматизирован-
ных систем управления карьерным автотранспортом. Рассмотрена современная автоматизи-
рованная система диспетчеризации мобильного оборудования карьера, функционирующая 
при поддержке глобальной системы позиционирования GPS. 

 
The main directions to raise efficiency of open-pit transport usage are analyzed and the fol-

lowing measures are suggested: cautious selection of the dumping truck models; development of 
loading-unloading control and weighing systems; application of new automated systems to control 
open-pit transport. A modern automated GPS system of open-pit traffic control is examined. 

 
 
 
Результаты многолетних наблюдений и 

исследований, проведенных на отечествен-
ных и зарубежных горных предприятиях, по-
казывают, что основные затраты на откры-
тых разработках приходятся на погрузочные 
и транспортные операции, что особенно усу-
губилось в последние годы из-за роста про-
странственных размеров карьеров [7, 10]. 
В связи с этим ведущие горные предприятия 
и компании-изготовители горного оборудо-
вания в настоящее время уделяют особое 
внимание проблеме эффективного использо-
вания карьерного автотранспорта. 

В качестве основных путей решения 
указанной проблемы можно выделить сле-
дующие: тщательный выбор модели автоса-
мосвала; развитие систем контроля загрузки 
большегрузных автосамосвалов; использо-
вание новых систем управления карьерным 
автотранспортом. 

В настоящее время на рынке горно-
транспортного оборудования представлен 
широкий спектр моделей большегрузных 
автосамосвалов. Наблюдается тенденция к 
увеличению максимальной грузоподъемно-
сти выпускаемых моделей, которая уже пре-
высила 300 т, например, модели Cat-797 

компании Caterpillar (США) и T-282 компа-
нии Liebherr (Германия). 

Увеличение грузоподъемности повлек-
ло за собой: 

 Совершенствование привода больше-
грузных автосамосвалов [5, 10]. Разработа-
ны самосвалы с приводами переменного то-
ка, например, модель 930-Е компании 
Komatsu (Япония), в числе преимуществ ко-
торых – повышенная эффективность приво-
да в широком диапазоне рабочих скоростей, 
низкая потребность в обслуживании (не 
требуется замена щеток) и улучшенные ха-
рактеристики, позволяющие нарабатывать 
до 25000 ч пробега между капитальными 
ремонтами. 

 Создание новых методов конструиро-
вания шин, разработку нового состава рези-
ны [10]. Новые методы конструирования 
шин сочетают в себе современную технику 
компьютерного проектирования и модели-
рования с огромным опытом разработки ги-
гантских радиальных шин. Современные 
шины, например, шины компании 
Bridgestone, создаются с использованием 
состава резины, повышающего способность 
шины сопротивляться накоплению тепла. 
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В условиях широкого спектра предла-
гаемых моделей большегрузных автосамо-
свалов выбор конкретной модели целесооб-
разно проводить через тендерные торги. 
При этом необходимо учитывать [1, 4, 7, 10]: 

 соответствие модели условиям экс-
плуатации, в том числе соответствие авто-
самосвала экскаватору, осуществляющему 
погрузку; 

 приемлемое соотношение цены и ка-
чества (для оценки качества, как правило, 
используются следующие показатели: уро-
вень надежности, ресурс, расход запчастей 
и горюче-смазочных материалов, энергоем-
кость транспортного процесса, экологические 
и эргономические характеристики и др.); 

 возможности производственно-техни-
ческой базы горного предприятия. 

Контроль загрузки карьерных больше-
грузных автосамосвалов в настоящее время 
осуществляется тремя способами: соблюде-
нием требований паспортов загрузки авто-
самосвалов; взвешиванием груженого авто-
самосвала на стационарных весах и исполь-
зованием встроенных бортовых систем. 

Наиболее эффективным является тре-
тий способ. Бортовая система контроля за-
грузки следит за заполнением кузова горной 
массой и оповещает машиниста экскаватора 
о частичном и полном использовании гру-
зоподъемности, что позволяет нормализо-
вать загрузку каждого автосамосвала в пре-
делах его номинальной грузоподъемности, 
исключив большие перегрузы или не-
догрузы. Бортовые системы могут выпол-
нять как локальные функции учета работы 
автосамосвалов, так и функционировать в 
составе автоматизированных систем управ-
ления карьерным автотранспортом [9]. 

На эффективность эксплуатации карь-
ерных автосамосвалов существенное влия-
ние оказывают простои, которые в зависи-
мости от причин их появления можно раз-
делить на межсменные, простои в начале 
смены и простои в ожидании погрузки (без 
учета первого рейса) [3]. 

Проблема простоев автосамосвалов в на-
чале смены и межсменных простоев особенно 
актуальна для крупных горных предприятий с 
большим количеством одновременно задей-

ствованных в работе транспортных единиц и 
высоким темпом понижения горных работ. 
Увеличение средневзвешенной высоты 
подъема горной массы вызывает непропор-
циональный рост величины межсменных 
простоев. Например [3], при увеличении 
средневзвешенной высоты подъема в 6 раз 
величина межсменных простоев изменяется 
практически в 13 раз. Для снижения просто-
ев автосамосвалов в межсменный период 
целесообразно организовать дополнитель-
ное место для пересмены водителей и стоянки 
машин, что позволит также снизить простои в 
начале смены, так как часть автосамосвалов 
начнет смену с движения под разгрузку.  

Продолжительность простоев в ожида-
нии погрузки может быть существенной. На 
АТТ-3 Удачнинского ГОКа продолжитель-
ность простоев в течение смены в среднем 
составляет 30 мин [3]. Наиболее эффектив-
ным способом снижения простоев в ожида-
нии погрузки является внедрение автомати-
зированной системы управления транспорт-
ными потоками. 

Современные системы управления 
карьерным транспортом функционируют 
при поддержке глобальной системы пози-
ционирования (Global Positioning System – 
GPS). «ВИСТ Групп» (Москва) разработана 
и внедрена на разрезе «Черниговский» ав-
томатизированная система диспетчеризации 
мобильного оборудования «КАРЬЕР» [6, 9]. 

Система «КАРЬЕР» позволяет осуще-
ствить непрерывное обеспечение диспет-
черского и управленческого персонала пол-
ной информацией о текущем положении и 
техническом состоянии самосвалов, осна-
щенных бортовыми комплектами оборудо-
вания и находящихся в зоне работы; о коли-
честве сделанных рейсов, перевезенной мас-
се груза; о расходе топлива и других харак-
теристиках работы транспортных средств, а 
также увеличение достоверности и повыше-
ние оперативности учета и контроля работы 
персонала и оборудования. 

Система состоит из следующих основ-
ных частей: оборудования мобильных объ-
ектов; коммуникационной части диспетчер-
ской системы; прикладной части диспетчер-
ской системы. 
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Оборудование мобильных объектов: 
 радиостанция с УКВ антенной пред-

назначена для обмена цифровой информа-
цией по радиоканалу между машиной и ра-
диостанцией, установленной на диспетчер-
ском пункте; 

 бортовой контроллер со встроенным 
приемником GPS (датчик местоположения, 
курса и скорости машины), встроенными 
датчиками загрузки и жидкокристалличе-
ским дисплеем предназначен для управле-
ния работой бортового комплекта аппарату-
ры и передачи информации в диспетчерский 
центр; 

 GPS антенна устанавливается на ка-
поте автосамосвала и обеспечивает работу 
GPS приемника; 

 диагностический комплекс определя-
ет техническое состояние всех основных 
групп оборудования автосамосвала. 

На диспетчерском центре устанавлива-
ется следующее оборудование, обеспечи-
вающее функционирование каналов переда-
чи информации и управление системой: ра-
диостанция диспетчерской системы; базо-
вый модем-контроллер диспетчерской сис-
темы; коммуникационный контроллер; ком-
плект аппаратуры дифференциальной стан-
ции. Аппаратура передачи данных обеспе-
чивает обмен информацией между мобиль-
ным объектом и диспетчерским центром. 
Коммуникационный контроллер функцио-
нирует на базе стандартного IBM PC и 
обеспечивает передачу запросов и прием 
сообщений о положении и состоянии ма-
шин, отображение полученной информации 
в текстовой и табличной форме, а также ее 
передачу на сервер прикладной подсистемы; 
передачу на машины дифференциальных 
поправок; управление системой. Дифферен-
циальная станция предназначена для улуч-
шения точности местоопределения автоса-
мосвала до 2-5 м.  

Прикладная подсистема представляет 
собой комплекс компьютерной техники и 
программного обеспечения. Она состоит из 
сервера диспетчерской системы; базы дан-
ных диспетчерской системы; архива данных 
диспетчерской системы; программных ин-
терфейсов с коммуникационной подсисте-

мой и внешними программными системами; 
рабочих мест диспетчера. 

Прикладная подсистема обеспечивает 
выполнение следующих функций: 

 сбор, накопление, хранение и архива-
ция данных о положении и состоянии мо-
бильного оборудования, получаемых от 
коммуникационной подсистемы; 

 визуализация текущего положения и 
состояния контролируемых машин на тер-
миналах рабочих мест пользователей систе-
мы с использованием актуальной векторной 
карты разреза; 

 распознавание и обработка опреде-
ленных событий, их архивация в базе дан-
ных и/или оповещение диспетчера; 

 подготовка и выдача отчетов о работе 
контролируемых машин; 

 подготовка и передача в базу данных 
предприятия информации, необходимой для 
ведения отчетности, расчета заработной 
платы и т.п. 

Проблемы, с которыми можно столк-
нуться при эксплуатации предложенной 
системы «КАРЬЕР»: сбои при обмене ин-
формацией по радиоканалу между машиной 
и радиостанцией, установленной на диспет-
черском пункте, что особенно актуально на 
глубоких карьерах; возможность ограниче-
ния точности GPS-системы Министерством 
обороны США. 

Использование систем управления карь-
ерным транспортом позволит снизить про-
должительность простоев автосамосвалов, 
уменьшить количество автосамосвалов, на-
ходящихся в работе, избежать или перенести 
на более поздний срок приобретение новой 
техники, а также исключить нарушения тру-
довой и технологической дисциплины.  
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