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U FHdici a regulaéni jednotky dvefi pohanénych

elektromechanickym pohonem, kterd je vybavena

mikroprocesorem (1), je vytvoten dvoukanalovy i
obvod, obsahujici zafizeni (27) pro kontrolu bez-
pecnosti provozu, do kterého jsou dodédvany stejné
informace, dtlezité z hlediska bezpe&nosti, jako do
mikroprocesoru (1). Zafizeni (27) pro kontrolu bez- - 7
petnosti provozu v situaci, kdy zjisti zdvadu, tj. kdy L -
mikroprocesor (1) odpojen{ dvefi neprovede, provede

odpojeni dvefi z provozu a vznikla zdvada v systému

je nahldSena jednotce (47) signalizace zavad, pfi¢emz2

pripojeny motor (33) a tim tedy i dvefe budou bez-

prostfedné uvedeny do klidového stavu. Vedle auto-

matického pfezkouseni z hlediska bezpe¢nosti diile-

Zitych funkci je u tohoto systému mozné i jejich ru¢ni

piezkouseni.
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Ridici a regulaéni jednotka dvefi, pohanénych elektromechanickym motorem

Oblast techniky

Vynalez se tyka fidici a regulagni jednotky pro fizeni a regulaci elektromechanickym motorem
pohanénych dveti podle vyznaki, obsazenych v prvém patentovém néroku.

Je znamo vicero druhi automatickych dvefi, napfiklad svislé otaceci dvere, posuvné dvefe,
obloukové posuvné dvefe, skladaci dvere apod., které mohou byt pohanény elektromotorem.
K jejich ovladani a regulaci je pouzita fidici a regulacni jednotka, vybavena mikroprocesorem,
ktery na zakladé vloZenych programi ave spojeni svné pfipojenym senzorem nebo jinym
zabezpeovacim zafizenim provéadi ovladani a regulaci pfipojenych dvefi.

Dosavadni stav techniky

Posuvné dvefe tohoto typu jsou znamy naptiklad z némeckého patentového spisu €. 3.940.762.
Dveie jsou opatteny zabezpelovaci jednotkou, do které jsou pfivedeny a zpracovany funkce,
nezbytné pro bezpeény provoz dveri.

Z némeckého patentového spisu &. 4.207.705 jsou rovnéz znamy svisle zavéSené otoéné dvefe,
které jsou ovladény a regulovany pomoci vicecelového systému. V jednotce pro zpracovani
Gidajti jsou viechny funkce dvefi, véetné ovladani a mikroprocesoru, samy interné kontrolovany.

Zadny ze viech existujicich druhti ovladacich systémi vSak neni schopen dosahnout odd€lenim,

nezavisle od pouzitych mikroprocesori a pouzitého ovladaciho, resp. regulaéniho zapojeni,
zdvojeného zabezpeceni.

Podstata vynélezu

Vynalez si klade zékladni ukol podstatné zvysit Giroven zabezpeceni provozu automatickych
dvefi, které jsou ovladany, resp. regulovany prostiednictvim mikroprocesoru, ktery ale zaroven
umoziuje i ruéni ovladani, popiipadé provedeni piezkouseni.

Tento ukol je podle vynalezu vyfeSen vyznaky, uvedenymi v prvém patentovém naroku. Vedle
normalniho zpracovani vstupniho signalu mikroprocesoru sem mohou byt pfivedeny zarovefi
potiebné signaly ze senzorl nebo spinaci, zajidtujicich bezpetnost, za ielem jejich kontroly.
Kontrola bezpeénosti provozu mé predem stanovena urita kritéria, podle kterych, vyskytne-li se
v systému néjaka zdvada, musi na zékladé této zavady uvést dvefe do klidového stavu. Vyskytne-
li se zavada, majici vliv na bezpe&nost provozu dvefi, pak signaliza¢ni jednotka se sama postara
oto, ze motor spojeny s dvefmi je bezprostfedné uveden do klidového stavu. Signalizani
jednotka tak tvofi tzv. dvoukanalovy systém, ve kterém je uvniti mikroprocesoru zpracovavan
stejny signal. Dvoukanalovym systémem je pak zarugeno to, ze pfi vypadku jedné zabezpecovaci
vétve, bud mikroprocesoru nebo kontroly bezpecnosti provozu, budou vkazdém pfipadé
k tomuto systému napojené dvefe uvedeny do klidového stavu, ¢imz bude zabranéno pfipadnym
$kodam, vzniklym na provoznich okruzich.

Zarovei je u¢inén dal3i krok ke zvySeni bezpecnosti tim, Ze Casovy hlida¢ se nenachézi uvnitf
mikroprocesoru, nybrz je ptipojen z vn&jsku. Tento ¢asovy hlida¢ je v3ak spoustén impulzem
mikroprocesoru, takze pfi selhani mikroprocesoru nastavi ptipojeny systém do klidového stavu.
Opétovné uvedeni dveiniho systému do chodu je pak umoznéno tehdy, je-li pfi odezvé kontroly
bezpelnosti proveden ru¢né obnoveny start.
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Prostiednictvim servisni jednotky, ktera je pfipojena k mikroprocesoru, miiZze servisni personél
provadét piezkousSeni celého systému se vSemi pro bezpeénost dulezitymi operacemi. To miize
byt provedeno napfiklad ru¢nim spinadem. Stisknutim tohoto spinade mize byt naptiklad viozen
pevny signal, ¢imz pribéh programu, napf. brzdéni dvefi prostfednictvim stop signalu, bude
znemoznéno, tak Ze ilohu kontroly bezpe€nosti musi pfevzit tento test.

Vsechny vyskytujici se zdvady mohou byt indikovany bud’ zvla$tnim indikatorem zivad nebo

také hlasicem zavad kontroly bezpe€nosti. Indikace miZe byt provedena bud’ akusticky nebo
opticky, nebo obéma zptsoby najednou.

Piehled obrazki na vykresech

Vynalez je déle blize objasnén na zaklad¢ schematického znazornéni piikladného provedeni.
Zde znadi:

Obr. 1 schéma zapojeni fidici a regulaéni jednotky, vybavené dvojitym zabezpedenim,

obr. 2 zatizeni kontroly bezpecnosti provozu dvefi,

obr. 3 princip zapojeni zabezpecovaciho systému,
obr. 4 servisni jednotka s mikroprocesorem.

Priklady provedeni

Na obr. 1 je znazoméno zakladni zapojeni mikroprocesoru 1 s pfipojenou zabezpecovaci vétvi
a zafizenim 27 pro kontrolu bezpecnosti provozu a s jednotkou 47 signalizace zdvad ve spojeni
s asovym hlida¢em 25. Obecné musi byt je§té jednou zdliraznéno, Ze toto schéma zapojeni fidici
aregulaéni jednotky je nezavislé na pouzitém typu dvefi a mize tak byt pouzito u vSech
automaticky ovladanych a/nebo regulovanych dvefi. Informace z rliznych programovych moduli
2, 5, 7, jsou ptivadény vedenim 3, 4, 6 a 8 do mikroprocesoru 1. Do mikroprocesoru 1 jsou
rovnéz vedenimi 10, 12, 14, 16 a 18 privadény udaje z vné ptipojenych zabezpecovacich prvki,
jako naptiklad senzoru 9, blokovaciho zatfizeni 11, daliho senzoru 13, spinaCe 15 a ochrany 17.
Piedevsim programovy modul 2 je vedle zapojeni ke zpracovéani v mikroprocesoru 1 rovnéz
pfipojen prostfednictvim vedeni 3 k zafizeni 27 pro kontrolu bezpecnosti provozu. Zatizeni 27
pro kontrolu bezpeénosti provozu podle tohoto ptikladného provedeni predstavuje dvoukanalové
zapojeni, ve kterém zafizeni 27 pro kontrolu bezpeénosti provozu ve spojeni s jednotkou 47
signalizace zavad uvede motor 33 do klidového stavu nezavisle na mikroprocesoru 1.

Zatizeni 27 pro kontrolu bezpeénosti ma tedy moznost nahodilym vybérem blokovat motor 33,
takze zaroven iz motoru 33 je prostfednictvim vedeni 32 dodavan signal do dekodéru 31
a prostfednictvim vedeni 29 do zafizeni 27 pro kontrolu bezpe€nosti provozu. Soucasné je
dekodér 31 prostfednictvim vedeni 30 pfipojen ik mikroprocesoru 1. To znamena, Ze signal
o sméru otafeni a rychlosti motoru 33 miZze byt soucasné€ vyslan jak do mikroprocesoru 1, tak
i do zatizeni 27 pro kontrolu bezpe¢nosti provozu.

Nebude-li naptiklad v disledku technické zavady mikroprocesoru 1 vypinaci vétev schopna
funkce, bude to prostfednictvim vedeni 28 ze zafizeni 27 pro kontrolu bezpecnosti provozu
signalizovano jednotkou 47 signalizace zdvad. Tato jednotka 47 signalizace zavad tak mize
naptiklad pomoci vedeni 42 sepnout relé 35, resp. po sepnuti je také rozepnout, ¢imZ se prerusi
kontakty 37 vedeni 38, spojujici motor 33 s mikroprocesorem 1. Podle druhu pouzitého
stejnosmérného motoru 33 miize motor 33 pracovat bud’ s brzdnym odporem nebo miize byt také
zapojen nakratko. To ma ten nasledek, Ze k nému pfipojené dvefe se bezprostiedné ocitnou
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v klidovém stavu. Vedle nastaveni relé 35 je zaroven prostfednictvim vedeni 43 tento signal
pfedan dale do mikroprocesoru 1.

Pro zajisténi fadné Cinnosti mikroprocesoru 1 se predpoklada, ze z néj vysilany spoustéci signal,
vedeny vedenim 26, je pfedan do ¢asového hlidage 25. Z ¢asového hlidace 25 je pak vedenim 40
predan nulovaci signal do jednotky 47 signalizace zavad. To zaroveii znamena, Ze je mySleno
i na zvy3$ené riziko bezpe¢nosti mikroprocesoru 1, nebot’ ma-li mu byt mikroprocesor 1 vystaven,
musi byt dina zaroveil moznost uvést motor 33 do klidového stavu. V tomto pfipadé to znamena,
ze Casovy hlida¢ 25 preda do jednotky 47 signalizace zavad odpovidajici signal a jednotka 47
signalizace zavad uvede motor 33 do klidového stavu. Je-li odpojenim odbocky, tj. prostied-
nictvim zatizeni 27 pro kontrolu bezpecnosti provozu, dosazeno klidového stavu motoru 33, lze
v zasadé predpokladat, ze zdvada je v ovladani. To ospravedlituje to, Ze dvefe se bezprostfedné
nedostanou opét do pohybu, nybrz musi byt do provozu uvedeny prostiednictvim rucné
ovladaného tladitka zafizeni 24 pro obnoveny start. Toto zafizeni 24 pro obnoveny start je
prostiednictvim vedeni 23 propojeno s mikroprocesorem 1 a zaroveti prostiednictvim vedeni 50
bezprostiedné se zafizenim 27 pro bezpecnost provozu. Tim je dosazeno dvoukanalového
zapojeni, které je nezavislé na mikroprocesoru 1.

Rovnéz jednotka 47 signalizace zavad je také prostiednictvim vedeni 46 testovana
mikroprocesorem 1. Zde je buzenim 45 aktivovano relé 34. Zpétny signal o tom, Ze relé 34 je
aktivovano, je predin vedenim 44 do mikroprocesoru 1. Relé 34 rozpoji svymi kontakty 36
vedeni 38 motoru 33. Zarovei s aktivaci relé 34 je rovnéZ aktivovano vedeni 48 jednotky 49
indikace zavad. V jednotce 49 indikace zavad mize byt zabudovan bud’ akusticky nebo opticky
signal, ¢imz obsluhujici personal nebo servisni technik ptimo zjisti, kterd zdvada se v systému

vyskytla.

Dalsi zajidténi bezpe€nosti provozu spo¢iva v tom, Ze prostfednictvim vedeni 39 z motoru 33 je
provadéna kontrola motorového proudu 65. Rovné€z kontrola motorového proudu 65 dodava
prostiednictvim vedeni 41 neustéle signaly do mikroprocesoru 1.

Vedle pravé vysSe zminénych moznosti riznych pfipojeni je mozno k mikroprocesoru 1 pfipojit
pomoci vedeni 20 jesté ukazatel rychlosti 19 a volit tak velikost rychlosti. Zrovna tak, pokud se
jedna o karuselové otaleci dvefe, je jejich klidova poloha 21 (poloha x) oznamena do
mikroprocesoru 1 prostfednictvim vedeni 22.

Vedle automatického provozu, ktery byl v ivodu popsan, je mozno k mikroprocesoru 1 pfipojit
servisni jednotku 33, ktera dovoluje pfi dodate¢ném rucnim sepnuti dvoukanalové kontroly
bezpednosti podrobit cely systém testovani. K tomu je ovSem nezbytné, Zze program ulozeny
v mikroprocesoru 1 znemozni na zakladé stopsignalu brzdéni dvefi. Je také mozné, aby byly
prostfednictvim riznych spinadu, jako je napiiklad spinac stop testu 67, spina¢ automatiky 68,
spinag serva 69 aspina¢ polohy 70, testovany rGzné varianty zplsobi atedy irizné
zabezpetovaci funkce. Tak miZze byt tedy zjidt€no, zda tyto komponenty se jeSté¢ nachézeji
v ptedem stanovenych tolerancich, danych pfi vyrobé, ¢i nikoli. Timto opatfenim je rovnéz
moZno zjistit pted¢asny pokles riznych hodnot, coz je ucelné zejména pro servisni personal,
ktery v tomto pfipadé mize v ramci preventivni Udrzby ucinit v ovladani pfisluSné zasahy. Dvefe
ptitom musi byt pfi pfipojeném testovacim procesu vyfazeny z normalniho provozu.

Na obr.2 je dale znazornéno, jak pracuje zafizeni 27 pro kontrolu bezpecnosti provozu.
Vychazejic z mikroprocesoru 1, jsou dvefe zpomalovany normalni cestou, zde normélnim
obnovenym signalem brzdy 51, ktery je prostfednictvim vedeni 52 dodan do porovnavaciho
&lenu 53. Tento porovnavaci &len 53 pii signalu, ktery je vétsi nebo roven 1, uvede
prostfednictvim vstupu do ¢innosti bistabilni obvod 54. Tim je bistabilni obvod 54 aktivizovan
a miize byt pti vloZni stopsignalu prostfednictvim vedeni 3 a vedenim 55 u S-vstupu uveden do
¢innosti. Bistabilni obvod 54 pteda ptipravny signél prostfednictvim vedeni 61 do sou¢inového
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Clenu 60, kde je napiiklad pribézné uklidan do paméti. Tento signal bude zirovei predan
prostfednictvim vedeni 3 i do monostabilniho obvodu 56. Tim je monostabilni obvod 56 spustén
a vytvofi pro urtity asovy interval, v zavislosti na zpomalovani dvefi, signal rovny logické 0.
Tento &as je Cas prostoje, ve kterém musi mikroprocesor 1 dvefe zastavit. Po nastaveném &ase se
monostabilni obvod 56 preklopi zpét a pfeda tuto informaci prostfednictvim vedeni 71 do
sou¢inového €lenu 60. Neni-li vrozmezi pfedem stanoveného Easového intervalu, ktery je
zavisly na druhu pouzitych dvefi, uveden motor 33 do klidového stavu, pak preda dekodér 31
prostfednictvim vedeni 29 své impulzy na dal$i monostabilni obvod 58. Vystup monostabilniho
obvodu 58 je rovnéz ptipojen k soucinovému &lenu 59 prostfednictvim vedeni 72. Vyskytnou-li
se na obou vstupech soucinového ¢lenu 59 signaly rovné logické 1 nebo vy33i, bude tak jeho
vystup sepnut a pfeda tuto informaci prostfednictvim vedeni 73 do nasledujiciho soudinového
¢lenu 60. V tomto ptipadé€, kdy dvefe jest& nestoji, pfichazi rovnéz prostrednictvim vedeni 61 od
bistabilniho obvodu 54 signal rovny logické 1 ina druhy vstup soudinového &lenu 60.
V disledku toho je vystup soucinového ¢lenu 60 rovnéZ zatizen signalem rovnym logické 1,
ktery pak prostfednictvim vedeni 62 uvede do Cinnosti bistabilni obvod 63. Bistabilni obvod 63
se pfevrati a prostfednictvim vedeni 28 nahlasi zdvadu v systému do jednotky 47 signalizace
zavad, ktera pak, jak jiz bylo dfive popsano, uvede motor 33 do klidového stavu. Sougasné je pak
provedena signalizace zavady indikitorem zdvad 64, ktera oznami, Ze prosttednictvim kontroly
bezpecnosti 27 provozu byly dvefe uvedeny do klidového stavu. Dvete mohou byt opét uvedeny
do provozu pomoci zafizeni 24 obnoveného startu. Signal obnoveného startu je piiveden
vedenim 50 do zafizeni 27 pro kontrolu bezpe&nosti provozu, kde se prostiednictvim vedeni 57
uvedou do ¢innosti monostabilni obvody 57 a 58, a bistabilni obvod 63.

Je-li pak v takovém pripadé mikroprocesor 1 v situaci, kdy provadi normalni brzdéni dvefi, bude
prostfednictvim signalu 51 rovnéz vylouten porovnavaci &len 53 atim umoZnéno také
aktivizovat bistabilni obvod 54, ve kterém jsou prib&ziné ukladany udaje pro kontrolu. Jak je
zfejmé, popsané schéma zapojeni systému pracuje nezavisle na mikroprocesoru 1 jako
dvoukanalovy systém kontroly bezpeénosti.

Popsany typ zapojeni, jak je znidzornén na obr. 3, miize byt samoziejmé realizovan pro viechny
vstupni signaly 2, 5, 7 z programovych moduld, &i jinych zdroja, naptiklad senzorii 9, 13, kde
informace jsou jednak pfivadény pfimo do mikroprocesoru 1, a jednak jsou také p¥imo vyuzity
v zatizeni 27 pro bezpecnost provozu. Zatizeni 27 pro kontrolu bezpe&nosti provozu v tomto
pfipad¢ pracuje tak, jak bylo dfive popsano, jenom zapojeni je pfiméfené rozsifeno.

Nepfipojenim spina¢i tak miize dojit ke zhorSenému toku informaci, coz vede k vynucenému
pouziti druhého kanélu tim k pfezkou3eni sou¢asné hardwaru i softwaru. Ta kontrola bezpe&nosti
prostiednictvim ru¢nich tla¢itek je s vyhodou provadéna postupné.
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PATENTOVE NAROKY

1. Ridici a regulaéni jednotka dvefi pohanénych elektromechanickym motorem, jejichz priibéh
pohybu je fizen senzory, ktera je opatfena mikroprocesorem (1) pro zpracovéni signalti a pokyna,
vyznadlujici se tim, Ze krom& mikroprocesoru (1) je opatfena pfidavnym zafizenim
(27) pro kontrolu a bezpe&nost provozu, pricemz mikroprocesor (1) je vedenimi (3, 4) spojen
s programovym modulem (2) a daldimi vedenimi se zatizenim (27) pro kontrolu a bezpe&nost
provozu, jehoZ vystup je vedenim (28) spojen s jednotkou (47) signalizace zavad, jejiz vystup je
vedenim (42) spojen s relé (35), jehoz kontakty (37) jsou upraveny ve vedeni (38), spojujicim
motor (33) s mikroprocesorem (1).

2. Ridici aregulaéni jednotka podle nirokul, vyznaéujici se tim, ze kzafizeni
(27) pro kontrolu a bezpe¢nost provozu je vedenim (40) ptipojen ¢asovy hlidac¢ (25), uspofadany
mimo mikroprocesor (1), ktery je s mikroprocesorem (1) spojen vedenim (26).

3. Ridici aregulani jednotka podle niroku 1, vyznaé&ujici se tim, Ze kzafizeni
(27) pro kontrolu a bezpe€nost provozu a k mikroprocesoru (1) je vedenimi (29, 30) pkipojen
dekodér (31), ktery je vedenim (32) spojen s motorem (33).

4. Ridici a regulaéni jednotka podle niroku 1, vyznaé&ujici se tim, Ze motor (33) je
vedenim (39) spojen se zafizenim (65) pro kontrolu motorového proudu, jehoZ vystup je vedenim
(41) spojen s mikroprocesorem (1).

5. Ridici a regulaéni jednotka podle narokii 1 a2, vyznad&ujici se tim, e smikro-
procesorem (1) je vedenim (23) spojeno zatizeni (24) pro obnoveny start.

6. Ridici aregulaéni jednotka podle narokiilaz5, vyznalujici se tim, e
mikroprocesor (1) je vedenimi (44, 48) spojen s indikatorem (49) zavad a vedenimi (44, 45) je
spojen s relé (34), jehoz kontakty (36) jsou uspofadany ve vedeni (38), spojujicim motor (33)
s mikroprocesorem (1).

7. Ridici a regulaéni jednotka podle narokii 1 az5, vyzna&ujici se tim, Ze vystup
bistabilniho obvodu (63) v zafizeni (27) pro kontrolu a bezpecnost provozu je vedenim (28)

spojen s indikatorem (64) zavad.

8. Ridici aregulaéni jednotka podle nirokul, vyznaé&ujici se tim, ¥ kmikro-
procesoru (1) je vedenim pfipojena servisni jednotka (66).

4 vykresy
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