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Nazev vynalezu:

Zpisob ovliadani a kontroly mechanické
vystrahy u svételnych piejezdovych
zabezpedovacich zatizeni vyuZivajicich
elektromechanického pohonu bfevna zavory
a zaFizeni pro provadéni tohoto zpiisobu

Anotace:

Pii provadéni zpiisobu ovladani a kontroly mechanické
vystrahy u svételnych piejezdovych zabezpedovacich
zatizeni vyuZivajicich elektromechanického pohonu
bievna zavory se zabezpedeni zapevnéni nevyvazeného
bievna zavory v jeho homni koncové poloze provadi
soudasné dvéma na sob& navzajem nezavistymi
brzdovymi okruhy, kazdy s jednou brzdou (7, 8). pfitom
se brzdové okruhy pravidelné a automaticky testuji na
jejich funkénost, ktera se vyhodnocuje, pficemz pfi
poruse jednoho z brzdovych okruhii je druhy schopen
samostatného zapevnéni bfevna zavory v horni koncové
poloze. U bfevna zavory se provadi vyhodnoceni a
kontrola koncovych poloh prostéednictvim bezpecné
informace (5) o redlnych koncovych polohéch bfevna
zavory, které se ziskava soucasné a ve stejném Case ze
dvou na sob€ nezavislych uhlovych snimaci (2, 3)
polohy bfevna zavory s komparaci jejich funkee, a tyto

zjisténé informace (5) z obou uhlovych snimaét (2, 3) se
porovnaji a fidici jednotka (6) provadi jejich
vyhodnocovani. Zafizeni pro provadéni vpiedu
objasnéného zpiisobu ovladani a kontroly mechanické
vystrahy u svételnych piejezdovych zabezpecovacich
zafizeni vyuZivajicich elektromechanického pohonu
bievna zavory zahrnuje vétev hnaci, vétev zapeviiujici
bievno zavory a vétev snimaci a méfici. Vétev hnaci
zahrnuje hnaci prvky pohonu bievna zavory, kterymi jsou
hiidel obousmémého hnaciho motoru (10), spojku (11) a
prvni pfevod (12), které jsou seskupeny do samostatné
vétve. Vétev zapeviiujici bfevno zavory je nezavisla na
vétvi hnaci a zahrnuje dva funké&né na sobé navzdjem
nezavislé brzdové okruhy, umoZziiujici testovani jejich
funkce a vyhodnoceni funkénosti brzdového okruhu, kde
kazdy brzdovy okruh je vybaven jednou brzdou (7, 8),
schopnou samostatn& zapevnit bfevno zavory v horni
koncové poloze. Vétev snimaci a mé#ici zahmuje dva
snimace (2, 3) polohy hlavni hnaci hiidele (1), které jsou
elektronicky pfipojeny na fidici jednotku (6).
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Zpiisob ovladani a kontroly mechanické vystrahy u svételnych piejezdovych zabezpecova-
cich zafizeni vyuZivajicich elektromechanického pohonu bfevna zivory a za¥izeni pro pro-
vadéni tohoto zpisobu

Oblast techniky

Vynalez se tyka zplsobu ovladani a kontroly mechanické vystrahy u svételnych piejezdovych
zabezpeCovacich zafizeni vyuzivajicich elektromechanického pohonu bfevna zavory. Bievno
zéavory se sklopi v nastavitelném intervalu po vydani bezpeéného povelového signalu ke sklope-
ni, které se provadi soucasné dvéma rliznymi na sob& nezavislymi principy sklapéni, a to pasivni-
ho a nuceného. Pasivni skldpéni je zajisténo hmotnosti bfevna a nucené sklapéni elektromotorem.
Bfevno zavory se zvedne po vydani bezpe¢ného povelového signélu a zapevni se v horni konco-
vé poloze. Poloha bfevna se nepretrzité snima.

Vynalez se tyka téz zafizeni pro provadéni tohoto zpisobu. Sklopeni, zvednuti a zapevnéni polo-

hy bfevna zavory zajistuji samostatné, na sobé nezavislé, vétve pohonu, coz jsou vétev hnaci,
vétev zapeviiujici bfevno zavory a vétev snimaci a méfici.

Dosavadni stav techniky

Dosud se pouzivaji na ZelezniCnich piejezdech dva alternativni principy pohond bfeven zavor
s elektromechanickym pfenosem energie:

a) pohon elektromotorem pouze pro otevirani zavory, neboli pohon s pasivnim sklapénim, tj.
gravitacni nebo pruzinou,

b) pohon elektromotorem s reverzaci chodu, neboli pohon s nucenym sklapénim.

Samotna volba principu souvisi s koncepci bezpecnosti provozu svételnych piejezdovych zabez-
pecovacich zafizeni se zdvorami, ktera byla pfijata pfislusnou Zelezniéni spravou. Déle podrobné-
Ji k obéma principtim.

Pokud se tyké4 pohonu elektromotorem pouze pro otevirani zavory. V Ceské republice se pouziva
pohon elektromotorem pouze pro otevirani zavor. V zakladni, tj. zvednuté poloze, je nevyvazené
bfevno zavory postaveno svisle a je zapevnéno jednou elektromagneticky ovladanou zapadkou,
ktera je v této poloze elektricky buzena. Vydanim povelu ke sklopeni bfevna zavory dojde k pre-
ruSeni budiciho proudu zapadky a tim k uvolnéni hnaci hfidele nesouci bfevno zavory. Bfevno
zavory se nasledné sklopi plsobenim své nevyvazené hmotnosti, tj. gravitaci. Vyhodou tohoto
feSeni je sklopeni bfevna zdvory nezavisle na dodévce elektrické energie a funkci motoru. Nevy-
hodou je v3ak riziko pfed¢asného sklopeni bfevna zavory v piipadé poruchy zapadky nebo jejiho
elektrického obvodu, to znamené sklopeni bfevna zavory, aniz by povel ke sklopeni byl vydan a
rovnéZ riziko, Ze se bievno zdvory nesklopi viibec a/nebo se sklopi opozdéné, to v piipadé ex-
trémné nepfiznivych klimatickych podminek.

Pokud se tyka pohonu elektromotorem s reverzaci chodu, v zakladni, tj. zvednuté, poloze je vy-
vazen¢ bievno zavory mechanicky zapevnéno. Po vydani povelu ke sklopeni bfevna zavory je
pisobenim motorické sily mechanické zapevnéni zrugeno. Bfevno zévory se nasledné sklapi nu-
cené, tj. motorem. Vyhodou takového feSeni je vylougeni rizika predéasného sklopeni bevna
zdivodu poruchy. Nevyhodou je nesklopeni bfevna zdvory a/nebo jeho pozdni sklopeni
v pfipad€ pferuseni napajeni motoru nebo v ptipadé poruchy motoru.

Problematikou tizeni motoru pohonu se zabyva US 6 307 339 B1 ktery se tyka regulace otacek
motoru pohonu zavory na zakladé udajii ze senzoru monitorujiciho napéti kotvy motoru s vyuzi-
vanim dynamického brzdéni DC motoru, kde se motor chova jako generétor, pFipojenim impe-
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dance (speed limiter) paralelné ke kotvé motoru. Vynalez se v§ak zaméfuje pouze na samotny
motor a rizna technicka reSeni snimani a regulaci otacek motoru. Patent se netykd principu pfi-
hlaSovaného vynalezu, viibec nefesi zpisob zajisténi bfevna zavory v horni koncové poloze a
vyhodnoceni koncovych poloh bievna. Regulace motoru se v tomto spisu provadi na zaklad¢ sni-
mani parametri motoru.

Ve spise DE 1 105 453 B se fesi elektromotoricky pohon zavor, zejména pro Zelezni¢ni piejezdy.
Patent se zabyva ovladanim motoru pohonu tak, aby doba sklapéni byla odlisna od doby zvedani
brevna zavory. Baterie, ktera dodava provozni napéti je totiz rozdélena na n€kolik stejnych casti,
prednostné dvé poloviny, které jsou pti pohybu zavor vzhiliru zapojeny sériové (za sebou), pfi
pohybu doli jsou zapojeny paralelné (vedle sebe). Pfi pouZiti derivatniho motoru zlistava budici
vinuti zapojeno na plné napéti baterie, zatimco napéti na vinuti kotvy motoru je ménéno. Vinuti
kotvy motoru je pii pohybu vzhiiru zapojeno na plné napéti baterie, pfi pohybu dolt je paralelné
k vinuti kotvy piipojen odporovy bo¢nik a kratce pred dosazenim koncovych poloh je vinuti kovy
od baterie odpojeno. Se zpozdénim je vybuzen brzdovy magnet, tak, Ze brzda zapne teprve pfi
dob&hu motoru. Pohon obsahuje pruzinu, nebo protizavazi, které pii vypadku proudu vykyvne
spadne do zaviené polohy. Bo¢nik (derivaéni zapojeni), sestavajici ze sériového zapojeni odporu
a blokovaciho usmériiovace, je zapojen paraleln¢ k vinuti kotvy motoru. Pfi sklapéni spolu
s vinutim kotvy motoru tvori déli¢ napéti a po odpojeni baterie plisobi jako brzdici proudovy
obvod. Budici vinuti motoru je pfi dosazeni dolni koncové polohy bfevna zavory se zpozdénim
odpojeno a po zapnuti brzdy se v pfevodovce prostiednictvim relé uvede do pohybu proti ucinku
pruziny stojici blokovaci zafizeni, naptiklad zapadka, ktera vypne brzdici magnety.

Oba dva uvedené vynalezy se zabyvaji regulaci otaCek motoru bez navaznosti na zajisténi sklo-
peni zavory v predepsaném Case. Rovnéz nefesi komplexné funkci mechanické vystrahy, to zna-
mena i zapevnéni brevna zavory v horni koncové poloze a snimani polohy bfevna. Spis
DE 1 105 453 B se sice zabyva kombinaci gravitacniho a motorického sklapéni, avsak gravitacni
sklapeni je dle popisu nouzové a plisobi pouze pti vypadku proudu.

Spis US 2005/028 497 A1l a korespondujici US 7 195 211 B2 popisuje elektronicky fizeny sys-
tém piejezdové zévory a zplisobu k jeho provadéni. Reseni se tyka zafizeni a zplisobu ovladani
mechanické vystrahy na prejezdovych zabezpeCovacich zafizenich a pohonu elektromotorem
s reverzaci chodu pro vyvazené brevno. V zakladni zvednuté poloze je vyvazené bievno zavory
mechanicky zapevnéno. Na zakladé povelového signalu fidici jednotka vyda povel ke sklopeni
bifevna zavory, nacez se zapne elektromotor, ktery bfevno zavory nucené sklapi. Bfevno zavory
se sklapi i zveda v nastavitelném intervalu elektronickou regulaci otatek elektromotoru. Regeni je
vybaveno jednou brzdou, ktera je soudasti elektrického motoru. Toto technické feSeni je vybave-
no soustavou snimacii, napf. pro ovladani elektromotoru, svétel a zvonci, jako je napf. senzor
polohy hrotu bfevna, senzor snimani polohy pfevodovky, snima¢ polohy hiidele. Snimace jsou
bezkontaktni a pro snimani polohy bfevna zavory smi byt pouzito i jednoho snimace ze soustavy
snimadi. Bfevno zavory je vyvazeno a pasivniho sklapéni se vyuziva pouze nouzové pii vypadku
elektrické energie. Za vyhodu tohoto feSeni lze povaZovat pouziti bezkontaktniho snimace polohy
bievna, u kterého se predpoklada delsi zivotnost nez u snimacde kontaktniho elektromechanické-
ho, regulace otatek motoru a dalkova diagnostika pohonu. Reseni tak snizuje néroky a tim i na-
klady na drZbu a opravy pohonu. Za nevyhodu tohoto feSeni Ize povazovat feSeni vyhodnoceni
polohy bfevna zavory pouze jednim snimacem, dile, Ze pohon je vybaven pouze jednou brzdou
pro zapevnéni bfevna zavory v horni koncové poloze, takze pii vypadku elektrické energie nebo
pfi poruse brzdy dojde k samovolnému sklopeni bievna, ze elektricka brzda pro zapevnéni bfevna
zavory v horni poloze je soudasti elektrického motoru, takze pfi poruse mechanického spojeni
mezi motorem a pfevodovkou dojde k samovolnému sklopeni bifevna a ze sklapéni vyvazeného
bievna zavory je provadéno motorem, takze pii vypadku elektrické energie 1ze predpokladat, ze
ke sklopeni nedojde v poZadované kratkém Case.
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Podstata vynalezu

Nevyhody dosud pouZzivanych feseni odstrariuje zptisob ovladani a kontroly mechanické vystrahy
u svételnych ptejezdovych zabezpecovacich zfizeni, vyuzivajicich elektromechanického pohonu
bievna zavory podle tohoto vynalezu, jehoz podstatou je, Ze zabezpeleni zapevnéni nevyvazené-
ho bievna zavory v jeho horni koncové poloze se provadi soucasné dvéma na sobé navzijem
nezavislymi brzdovymi okruhy, kazdy s jednou brzdou. Brzdové okruhy se pravidelné a automa-
ticky testuji na jejich funkénost, ktera se vyhodnocuje, pfi¢emz pii porude jednoho z brzdovych
okruhii je druhy schopen samostatného zapevnéni bfevna zavory v horni koncové poloze. U biev-
na zavory se provadi vyhodnoceni a kontrola koncovych poloh prostfednictvim bezpeéné infor-
mace o realnych koncovych polohach bievna zavory, ktera se ziskava soutasné a ve stejném Case
ze dvou na sobé nezavislych uhlovych snimaci polohy bfevna zavory s komparaci jejich funkce.
Tyto zjisténé informace z obou uhlovych snimaci se porovnavaji a Fidici jednotka provadi jejich
vyhodnocovani.

Sklapéni nevyvazeného bievna zavory se vidy provadi soudasné v nastavitelném intervalu, dvé-
ma riiznymi na sob& nezdvislymi principy sklapéni, gravitatniho a nuceného, pfi¢emz gravitatni
sklapéni je zajiSt€éno hmotnosti bfevna a nucené sklapéni motorem, coZ zabezpedi, Ze sklopeni
bfevna zavory je provedeno v pozadované kratkém Case po vydani bezpeéného povelu ke sklope-
ni. Déle se nevyvazené bfevno zavory nesmi sklopit bez vydani bezpe¢ného povelu ke sklopeni,
coz zabezpecCuje zapevnéni bievna zavory v horni koncové poloze sou¢asné dvéma na sobé neza-
vislymi brzdovymi okruhy, z nichz kazdy samostatné vyviji brzdny moment, dostate¢ny k zajisté-
ni bfevna zavory v horni koncové poloze, s pravidelnym a automatickym testovanim jejich funk-
ce a vyhodnocenim funk¢nosti. A kone¢né, musi byt zajisténa bezpeéna informace o redlnych
koncovych polohach bfevna zavory, ktera se ziskava, soucasné, ze dvou na sobé nezavislych
thlovych snimaci polohy bfevna zavory s komparaci jejich funkce. Bfevno zavory se sklapi i
zveda v nastavitelném intervalu elektronickou regulaci otaéek elektromotoru.

S vyhodou se postupuje tak, ze na zakladé povelového signalu je vydan povel ke sklopeni bfevna
zavory. Tim dojde k zruSeni zapevnéni bfevna zavory v horni koncové poloze a fidici jednotka
zapne motor, ktery bfevno sklapi, dokud nedosahne ptedem volitelné nastaveného uhlu s vodo-
rovnou rovinou. Nacez fidici jednotka vyda povel k vypnuti elektromotoru a bievno se do vodo-
rovné roviny dale sklapi vlastni vahou. Snimace polohy hlavni hnaci h¥idele nepfetrzité snimaji
tthel nato¢eni hlavni h¥idele nesouci bfevno zavory a fidici jednotka provadi vyhodnocovani kon-
cové polohy bievna.

Je vyhodné, kdyZz se poloha bfevna zdvory snima vice nez jednim snimacem a kdyZz se informace
ze snimaCl porovnavaji, pficemz pii nesouladu zjisténych udaji neni vyhodnocena horni ani
dolni koncova poloha bievna zavory.

Pro provadéni zplisobu ovladani a kontroly mechanické vystrahy u svételnych prejezdovych za-
bezpeCovacich zafizeni vyuzivajicich elektromechanického pohonu bievna zavory slouZi zafize-
ni, zahrnujici vétev hnaci, vétev zapeviiujici bievno zavory a vétev snimaci a méfici, podle tohoto
vynalezu, jehoZ podstata spociva v tom, Ze vétev hnaci zahrnuje hnaci prvky pohonu bfevna za-
vory, kterymi jsou htidel obousmérného hnaciho motoru, spojku a prvni ptevod, které jsou se-
skupeny do samostatné vétve; vétev zapeviiujici bievno zavory je nezavisla na vétvi hnaci a za-
hrnuje dva funkéné na sobé navzajem nezavislé brzdové okruhy, umoziujici testovani jejich
funkce a vyhodnoceni funkénosti brzdového okruhu, kde kazdy brzdovy okruh je vybaven jednou
brzdou schopnou samostatné zapevnit bfevno zavory v horni koncové poloze; a vétev snimaci a
méfici zahmuje dva snimace polohy hlavni hnaci h¥idele, které jsou elektronicky pfipojeny na
fidici jednotku. Tedy, hnaci prvky pohonu bfevna zavory jsou seskupeny do samostatné vétve,
nezavislé na zapeviiovacich prvcich, a btevno zavory je v horni koncové poloze zapevnéno dvé-
ma funkéné nezavislymi brzdovymi okruhy s testovanim jejich funkce a vyhodnocenim jejich
funkénosti.
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Je vyhodné, kdyz hiidel elektromotoru je pres tieci spojku, ptes prvni pievod a druhy pievod
pfipojena na hlavni hnaci hiidel. Druhy pfevod je soucasné pres dvé volnob&zky pfipojen na brz-
dici htidel, takZe funkce brzdici hiidele je jednosmérna.

Na brzdici hiideli jsou upevnény dvé nezavislé elektricky fazené tieci brzdy brzdovych okruhi
ve funkci zapeviiovacich prvkid. K hlavni hnaci htideli je pomoci tretiho pfevodu pfipojena sni-
maci a méfici hiidel. Na snimaci a méfici hfideli jsou upevnény dva Ghlové snimace pFipojené
elektronicky k fidici jednotce. Ridici jednotka ovlada obousmérny hnaci motor a zpracovava
informace o uhlu natoCeni hlavni hnaci hfidele ze snimact. Treti pfevod je tvofen ozubenymi
koly s pfimym ozubenim. Snima¢e mohou byt napf. rotaéni uhlové snimace.

Hlavni vyhodou tohoto vynalezu je zajisténi bezpecného provozu a funkce mechanické vystrahy
u prejezdovych svételnych zabezpeovacich zatizeni. Reseni podle tohoto vynalezu kombinuje
pohon s pasivnim a nucenym sklapénim a tim soustfed’uje vyhody a eliminuje nevyhody principi
uvedenych v dosavadnim stavu techniky. Vyhodnym uspofadanim funkénich prvkii pak dochazi
k interakci obou zpiisobu, pfi které se dosahuje nového a vyssiho Gcinku, nez u piivodné pouzi-
vanych feSeni. Toto nové usporadani funkenich prvki spociva ¢astecné ve zdvojeni stézejnich
prvku a jejich funkei.

Prednostni predlozeného vynalezu je vyfeSeni sklapéni bievna zavory v pfedepsaném Casovém
intervalu, ktery je ve vétsiné piipadi do 12 sekund od vydani povelu ke sklopenti, jak je uvedeno
v CSN 342650 (do 10 sekund) a v dalSich narodnich Zelezni¢nich specifikacich, napf. 412
UPUTSTVO - srbskd Zelezni¢ni norma (do 12 sekund). Dosahuje se tak vysoké spolehlivosti
kumulaci motorického a soucasné gravitaéniho sklapéni, zejména pro ptipad, kdy dojde k vypad-
ku motoru; nebo naopak, kdyz proti gravitatnimu sklapéni bfevna plisobi nepfiznivé povétrnostni
podminky, silny vitr, vichfice atp.

Z pohledu nové funkce pohonu bfevna zavory podle tohoto vynalezu se to tyka:
— zpusobu zajis$téni funkce sklopeni bievna zavory,

— zplisobu zajisténi funkce zapevnéni bfevna zavory v horni koncové poloze,

— zpusobu zajisténi funkce vyhodnoceni koncovych poloh bievna zavory.

Funkéni prvky jsou usporadany do tfi na sob& nezavislych paralelnich vétvi, a to vétve hnaci,
vétve zapeviiujici bfevno zavory v horni koncové poloze a vétve snimaci a méfici. Tyto vétve
jsou pomoci dil¢ich mechanickych ptevodi spojeny s hlavni htideli, na které je upevnéno bfevno
Zavory.

Vétev hnaci se sklada z hiidele stejnosmérného motoru, tedy hnaci hiidele, dale pak se sklada
z tfeci spojky a prvniho pievodu, kterym je spojena s druhym pievodem.

Vétev zapeviiujici bfevno zavory v horni koncové poloze, kterou také 1ze nazvat brzdici vétev, se
sklada ze dvou nezavislych brzdovych okruhl a z dvojice volnobézek. Kazdy brzdovy okruh je
tvoren elektricky fazenou treci brzdou. Dvojici volnobézek je pak vétev spojena s druhym prevo-
dem.

Vétev snimaci a méfici je tvofena dvojici bezkontaktnich elektronickych snimact polohy, které
jsou upevnény na snimaci a méfici hiideli, a dale pak tfetim pfevodem, kterym je spojena s hlavni
h¥ideli.

Zdvojeni stézejnich funkci a prvki se tyka

— funkce sklapéni,

— funkce zapevnéni bievna zavory v horni koncové poloze a

— funkce vyhodnoceni horni a doini koncové polohy.
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Pokud se tyka funkce sklapéni. Gravitacni sklapéni je doplnéno o sklapéni nucené motorické.
Dilezité je, ze schopnost gravitaéniho sklopeni bfevna zavory neni dotéena a pohon nadale zii-
stava pohonem gravita¢nim ve smyslu vy$e uvedeného popisu. Schopnost sklopeni bievna nemii-
Ze byt negativné ovlivnéna ani extrémnimi klimatickymi podminkami. Tim je dosaZeno vysoké
spolehlivosti funkce sklapéni.

Pokud se tyka funkce zapevnéni bievna zavory v horni koncové poloze. Kazdy z brzdovych ok-
ruhti je svym brzdnym momentem schopen samostatné jistit bievno zavory v horni koncové po-
loze. Cinnost brzdovych okruhi je funkéné testovana. Po kazdém zvednuti bfevna zavory do
horni koncové polohy je stfidavé na kratkou dobu vzdy prerusen jeden z brzdovych okruhi a je
kontrolovana funkce nepteruseného okruhu, to znamend, Ze je kontrolovéano, zda jeho brzdny
moment je dostatecny k zajisténi brevna zavory v horni koncové poloze. Funkénost brzdovych
okruhti je vyhodnocena a indikovana, to znamena, Ze porucha brzdového okruh je indikovana a
hlasena obsluze. Tim je zajisténa rychla oprava porouchaného brzdového okruhu v dobg, kdy
druhy brzdovy okruh je funkéni a je tak dosaZzeno bezpeiné funkce zapevnéni bievna zavory
v horni koncové poloze.

Pokud se tyka funkce vyhodnoceni horni a dolni koncové polohy bfevna zivory. Dva snimace
nepretrzit¢ snimaji uhel natoCeni hlavni hiidele nesouci bifevno zavory. Pro vyhodnoceni koncové
polohy (horni nebo dolni) je nutné nahlaseni pfislu$né polohy obéma snimaci ve stejném Case.
Stav nesouladu je vyhodnocen poruchou prostfednictvim kontrolnich obvodii pohonu. Tim je
dosazeno bezpecné funkce vyhodnoceni koncovych poloh bfevna zavory.

Objasnéni vykresu

Na obr. 1 je nakreslena schematicky mechanicka vazba mezi funk&nimi ¢astmi pohonu zavor.

Na obr. 2 je zobrazeno blokové schéma Fizeni a kontroly pohonu zavory.

Priklady uskutednéni vynalezu

Zatizeni pro ovladani a kontrolu mechanické vystrahy u svételnych piejezdovych zabezpetova-
cich zafizen{ vyuzivajicich elektromechanického pohonu bievna zavory, zajist'uje sklopeni, zved-
nuti a zapevnéni polohy nevyvazeného bievna zavory prostiednictvim samostatnych, na sobé
nezavislych, vétvich pohonu, a to vétve hnaci, vétve zapeviiujici bfevno zavory a vétve snimaci a
mefici.

Vétev hnaci obsahuje hnaci prvky pohonu bfevna zavory, kterymi jsou hiidel obousmé&rného hna-
ciho motoru 10, spojka 11 a prvni pfevod 12, které jsou seskupeny do samostatné vétve.

Vétev zapeviiujici bfevno zavory nezavisla na vétvi hnaci obsahuje dva funkéné na sobé navza-
jem nezavislé brzdové okruhy, umoZiiujici testovani jejich funkce a vyhodnoceni funkénosti brz-
dového okruhu, kde kazdy brzdovy okruh je vybaven jednou brzdou 7, 8, schopnou samostatné
zapevnit bfevno zavory v horni koncové poloze.

Vétev snimaci a méfici obsahuje dva snimace 2, 3 polohy hlavni hnaci hfidele 1, které jsou elek-
tronicky pfipojeny na fidici jednotku 6.

Podrobnéji zafizeni obsahuje hfidel obousmémné se otaejiciho hnaciho motoru 10, konkrétné
derivaéniho motoru, kterd je pfes tfeci spojku 11 pfipojena na prvni prevod 12 prevodového
ustroji. Odsud se jeji pohyb pfenasi pies druhy pfevod 13 druhého pievodového Gstroji na hlavni
hnaci hfidel 1. Druhy pfevod 13 je soucasng pfes dve volnobézky 9, 9', pfipojen na brzdici hiidel
16. Na brzdici hfideli 16 jsou uspofadany dva nezavisle elektricky fazené brzdové okruhy ve
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funkci zapeviiovacich prvki. Kazdy brzdovy okruh je slozen z elektricky razené treci brzdy 7, 8.
Prvni brzdovy okruh obsahuje prvni brzdu 7, druhy brzdovy okruh obsahuje druhou brzdu 8.
Otadivy pohyb hlavni hnaci hfidele 1 je pomoci snimaciho tfeciho pfevodu 14, tvofeného ozube-
nymi koly s pfimym ozubenim, pfevadén na snimaci a méfici hidel 15. Na snimaci a méfici hfi-
del 15 jsou upevnény dva Ghlové snimace 2, 3, napf. optoelektronické konstrukce Prvni thlovy
snima¢ 2 polohy hlavni hnaci htidele 1 a druhy uhlovy snima¢ 3 polohy hlavni hnaci htidele 1
jsou elektronicky ptipojeny na fidici jednotku 6. Povelové signaly 4 jsou privedeny do fidici jed-
notky 6, ktera dale zajistuje ovladani hnaciho motoru 10; a soucasné jsou povelové signaly 4
ptivedeny k prvni brzd¢ 7 prvniho brzdového okruhu a k druhé brzdé 8 druhého brzdového okru-
hu. Obé brzdy 7, 8 jsou mechanicky spojeny s volnobézkami 9 a 9'.

Kdyz je tieba zavoru zvednout, fidici jednotka 6 na zakladé bezpecného povelového signalu 4 od
neznazornéného piejezdového zabezpedovaciho zafizeni a na zaklad€ informace o poloze bfevna
zavory, ziskaného soucasné od obou Ghlovych snimacu 2, 3, vyda povel motoru 10, ktery se za-
¢ne otadet. Otacky motoru 10 jsou elektronicky regulované tak, aby ke zvednuti bfevna zavory
doslo v nastaveném intervalu a soucasné, aby zabérovy moment pfi zahajeni zvedani bievna za-
vory byl co nejvyssi a dobéh do horni koncové polohy byl plynuly bez razii do mechanické ¢asti
pohonu.

Z pohledu regulace je tak zvedani rozdéleno do vice volitelnych regula¢nich oblasti. Pro omezeni
proudového ndrazu pii zabérovém momentu motoru 10 umoZiiuje fidici jednotka 6 nastaveni
pocatku zvedani tak, aby jednotlivé pohony zavor na ptejezdu zah4jily zvedani s kratkym caso-
vym odstupem. Povelem ke zvednuti bfevna zavory rovnéz dojde k zapevnéni brzd 7, 8 v obou
brzdovych okruzich.

Pohyb bievna zavory pii zvedani je umoznén protacenim volnobézek 9, 9'. Pohyb hiidele motoru
10 se pres spojku 11, prevody 12 a 13 prenese na hlavni hnaci htidel 1. Oba snimace 2, 3 vyhod-
nocuji pohyb hlavni hnaci hiidele 1. Jakmile se hlavni hfidel 1 dostane do krajni polohy, kdy je
bfevno zavory v horni koncové poloze, tak fidici jednotka 6 vyda povel k zastaveni motoru 10.
Bezpecna informace 5 o horni koncové poloze bfevna zavory je prejezdovému zabezpecovacimu
zafizeni poskytnuta pouze v piipadé, ze tuto polohu vyhodnotily oba tihlové snimace 2, 3 ve stej-
ném Casovém okamziku. Na zakladé bezpe¢né informace 5 o horni koncové poloze brevna zavo-
ry vyda piejezdové zabezpeCovaci zafizeni bezpecny povel k testu funkce brzdového okruhu.
Dgje se tak stfidavé po kazdém zvednuti, tj. pravidelné a automaticky. A to tak, Ze po jednom
zvednuti bfevna zavory je preruSen na dobu 3 — 5 sekund obvod druhé brzdy 8 a sledovana je
schopnost zapevnéni bievna zavory v horni koncové poloze prvni brzdou 7. Po dal$im zvednuti
je na stejnou dobu pierusen obvod prvni brzdy 7 a sledovéana je schopnost zapevnéni bfevna za-
vory druhou brzdou 8. Nedostate¢na schopnost nékteré z brzd 7, 8 je detekovana ztratou bezpec-
né informace 5 o horni koncové poloze. Na zakladé této informace 5 dojde k obnoveni povelu
pro zvednuti, kdyZ bfevno zavory je motorem 10 dotaZeno, a k okamZzitému pferuseni testu. Ne-
gativni vysledek testu je nahlaSen obsluze a Gdrzb¢ zafizeni, ktera zajisti opravu brzdového okru-
hu. Do provedeni opravy je tak bievno zavory zapevnéno funkénim brzdovym okruhem. Tim je
dosaZeno bezpeéné funkce zapevnéni bievna zavory v horni koncové poloze.

V ptipadg, Ze je tfeba bievno zavory sklopit, na zakladé bezpecného povelu od prejezdového
zabezpe&ovaciho zafizeni dojde k pieruseni obvodi brzd 7, 8. Tim je zahdjeno gravitaéni sklapé-
ni. Ve stejném okamziku na zakladé tohoto povelu a na zdkladé informace o poloze bievna zavo-
ry od ahlovych snimaci 2, 3, fidici jednotka 6 vyda povel motoru 10 k opanému reverzacnimu
pohybu a tim je zah4jeno nucené motorické sklapéni. Pohyb hiidele motoru 10 se popsanym zpi-
sobem prenese na hlavni hnaci hiidel 1. Sou¢asné oba hlové snimace 2, 3 vyhodnocuji pohyb
hlavni hnaci hiidele 1. Po dosazeni pfedem nastaveného uhlu sklapéjiciho se bfevna s vodorov-
nou rovinou je vypnuto napajeni motoru 10 a bfevno se dale sklapi vlastni vahou, pti¢emz motor
10, ptrepnuty do dynamického rezimu, zpomaluje jeho sklapéni. Otacky motoru 10 jsou elektro-
nicky regulované tak, aby ke sklopeni bfevna zavory doSlo v nastavitelném intervalu 5 — 10
sekund.
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Z pohledu regulace je sklapéni rozdéleno do vice volitelnych regulaénich oblasti. Po dosazeni
predem nastaveného volitelného thlu bfevna zavory je napajeni obvodu kotvy motoru 10 vypnu-
to a obvod kotvy je pfemostén dynamicky se ménici zatézi, kterd umozni plynulé dosazeni dolni
koncové polohy. Informace S o dolni koncové poloze bievna zavory je piejezdovému zabezpe&o-
vacimu zafizeni poskytnuta pouze v ptipad¢, Ze tuto polohu vyhodnotily oba ihlové snimace 2, 3

ve stejném Casovém okamziku.

Pohon zavory je vybaven diagnostikou s archivaci zaznamenavanych diagnostickych dat. Jakmile
dojde k poruse v jakékoliv fazi pohybu bfevna zavory, napiiklad k pferuseni proudu, Fidici jed-
notka 6 nedostane shodny signal od obou thlovych snimaci 2, 3, a je vyslan varovny signal ob-
sluze zafizeni.

Primyslova vyuzitelnost

Vynélez je vhodny pro ovladani mechanické vystrahy na zZelezni¢nich pfejezdech.

PATENTOVE NAROKY

1. Zpisob ovladani a kontroly mechanické vystrahy u svételnych piejezdovych zabezpecova-
cich zfizeni vyuzivajicich elektromechanického pohonu bfevna zavory, pro zafizeni obsahujici
vétev hnaci, vétev zapeviiujici btevno zavory a vétev snimaci a méfici, kteryzto zplsob zahrnuje
zapevnéni bfevna zavory v jeho horni koncové poloze, sklapéni bfevna zavory a vyhodnoceni
horni a dolni polohy bfevna zavory, pfi¢emz pfi sklapéni se bievno zavory sklapi v nastavitelném
intervalu po vydani bezpeného povelového signalu (4) ke sklopeni, které se provadi soucasné
dvéma rliznymi na sob& nezavislymi principy sklapéni, a to pasivniho a nuceného, pfitemz pa-
sivni sklapéni je zajiSténo hmotnosti nevyvazeného bfevna a nucené sklapéni motorem, pfi zve-
dani se po vydani bezpe¢ného povelového signalu (4) bievno zavory zvedne a zapevni se v horni
koncové poloze a poloha bfevna se nepfetrzité snima,

vyznadujici se tim, Ze

— zabezpeceni zapevnéni nevyvazeného bievna zavory v jeho horni koncové poloze se provadi
soucasné dvéma na sobé navzajem nezavislymi brzdovymi okruhy, kazdy s jednou brzdou (7, 8),
pfitom se brzdové okruhy pravidelné a automaticky testuji na jejich funkénost, ktera se vyhodno-
cuje, pti¢emz pti poruse jednoho z brzdovych okruhil je druhy schopen samostatného zapevnéni
bfevna zévory v horni koncové poloze, pricemz

— u bfevna zavory se provadi vyhodnoceni a kontrola koncovych poloh prostiednictvim bezpedné
informace (5) o redlnych koncovych polohach bievna zavory, ktera se ziskiva soucasné a ve stej-
ném Case ze dvou na sob¢ nezavislych thlovych snimagii (2, 3) polohy bievna zavory s kompara-
ci jejich funkee, a tyto zjisténé informace (5) z obou thlovych snimaci (2, 3) se porovnavaji a
fidici jednotka (6) provadi jejich vyhodnocovani.

2. Zpisob podle naroku I,vyznadujici se tim,ze

— zajiSténi sklapéni nevyvazeného bievna zavory se provadi na zakladé bezpegnych povelovych
signalid (4) z prejezdového zabezpeCovaciho zafizeni brzdam (7, 8) brzdovych okruhii a fidici
Jednotce (6) a tim se vydava soucasné povel ke gravitatnimu a motorickému sklopeni bfevna
Zavory,

— nalez se zapne obousmérny hnaci motor (10), jehoz elektromotorické sila dopliiuje gravita¢ni
sklapeéni nevyvazeného bievna zavory, do doby dokud bfevno zavory nedosihne piedem volitel-
n¢ nastavitelného Ghlu vzhledem k vodorovné poloze.
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— potom Fidici jednotka (6) vyda povel k vypnuti motoru (10) a bfevno zavory se sklapi do dolni
koncové polohy pouze gravitaéni silou a napajeni obvodu kotvy motoru (10) je vypnuto a obvod
kotvy je pfemostén dynamicky se ménici zatézi, kterd umozni plynulé dosaZeni dolni koncové
polohy, pfi¢emZ dva na sobé& nezavislé snimace (2, 3) polohy hlavni hnaci htidele nepfretrzité
snimaji uhel natoceni hlavni hnaci hiidele (1) nesouci bfevno zavory a

—Fidici jednotka (6) provadi vyhodnocovani dolni koncové polohy brevna.

3. Zpisob podle narokii 1 a2, vyznacdujici se tim, Ze prejezdovému zabezpeCova-
cimu zafizeni je poskytnuta bezpecna informace o dolni koncové poloze bievna zavory pouze pfi
shodé daji zjisténych z obou na sob& nezavislych snimaci (2, 3) polohy hlavni hnaci hiidele
(1), nesouci bfevno zavory.

4. Zafizeni pro provadéni zplisobu ovladani a kontroly mechanické vystrahy u svételnych pre-
jezdovych zabezpedovacich zafizeni vyuZivajicich elektromechanického pohonu bievna zavory,
podle naroku 1 az 3, zahrnujici vétev hnaci, vétev zapeviiujici bievno zavory a vétev snimaci a
méfici,

vyznacujici se tim, Ze

— vétev hnaci zahrnuje hnaci prvky pohonu bfevna zavory, kterymi jsou hiidel obousmémého
hnaciho motoru (10), spojku (11) a prvni pievod (12), které jsou seskupeny do samostatné vétve,

— vétev zapeviujici bfevno zavory je nezavisla na vétvi hnaci a zahrnuje dva funkéné na sob¢
navzajem nezavislé brzdové okruhy, umoziujici testovani jejich funkce a vyhodnoceni funkénos-
ti brzdového okruhu, kde kazdy brzdovy okruh je vybaven jednou brzdou (7, 8) schopnou samo-
statn€ zapevnit brevno zavory v horni koncové poloze,

— vétev snimaci a méfici zahrnuje dva snimace (2, 3) polohy hlavni hnaci htidele (1), které jsou
elektronicky pfipojeny na fidici jednotku (6).

5. Zpusob podle naroku4, vyznacujici se tim, Ze

— htidel motoru (10) je ptes tieci spojku (11), ptes prvni pfevod (12) a druhy prevod (13) pfipoje-
na na hlavni hnaci htidel (1),

— druhy pfevod (13) je soucasné pres dve volnobézky (9, 9') pfipojen na brzdici hridel (16), takze
funkce brzdici hiidele (16) je jednosméma,

— na brzdici hiideli (16) jsou upevnény dvé na sobé nezavislé elektricky rfazené treci brzdy (7, 8)
brzdovych okruhi ve funkci zapeviiovacich prvki,

— k hlavni hnaci hiideli (1) je pomoci tietiho prevodu (14) pfipojena snimaci a méfici hridel (15)
a

— na snimaci a méfici hiideli (15) jsou upevnény dva uhlové snimace (2, 3), pfipojené elektronic-
ky k Fidici jednotce (6), ktera ovlada obousmérny hnaci motor (10) a zpracovava informace (5) o
thlu nato¢eni hlavni hnaci hiidele (1) z obou thlovych snimaci (2, 3).

6. Zpisob podle naroku 5, vyznadujici se tim, Ze tieti pfevod (14) je tvofen ozube-
nymi koly s pfimym ozubenim.

7. Zpisob podle naroku 5, vyznadujici se tim, ze (thlové snimace (2, 3) jsou rotacni
uhlové snimace.

2 vykresy
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Seznam vztahovych znacek:

0 N LN =

14

hlavni hnaci hiidel

prvni uhlovy snimac 2 polohy hlavni hnaci htidele 1
druhy uhlovy snima¢ 3 polohy hlavni hnaci h¥idele 1
povelové signaly 4 pro Fidici jednotku a brzdové okruhy
informace 5 o koncovych polohach hlavni hnaci hfidele z Fidici jednotky
fidici jednotka

prvni brzda

druhd brzda

volnobé&zky

motor

spojka

prvni pfevod

druhy pfevod

tieti pfevod 14 ozubenymi koly

15 — snimaci a métici hi'idel 15

16 —

brzdici hiidel
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