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Re3eni se tyka automatického bezkolejo-
vého jpozemniho dopravniho zarizeni s pa- (O
sivni wodici stopou tvoFici tratovou sit a
s jednotlivymi dopravnimi voziky pojiZdé-

jicimi bez fFidiCe, které jsou opatfeny Fidi- B g

cim dGstrojim bezkontaktné snimajicim po-

moci snimacich prvkd vodici stopu, jakoZ A — ]
i pracovni reguladni Gstroji, které prostfed- U
nictvim Gstroji pro sniméni kédu bezkon- BN
tektng snimd kodové znatky podél priabéhu o 7'_’_:’57) ,

trati a ovliviluje PFidici astroji ve smyslu
dosaZeni cile uréeného pracovnim regulad-

nim Gstrojim, prifemz ridici Gstroji ma stre-
dovy snimaci prvek leZici pri primé jizdé
nad vodici stopou a snimacimu prvku jsou Lo 1
po obou strandch a kolmo ke sméru jizdy w7 ﬂ
prifazeny vZdy nejméné& dva dalsi snimaci 1] =5y
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Vynélez se tyka automatického bezkole-
jového pozemniho dopravnihe zafizeni s pa-
sivni vodici stopou tvofici tratovou sit a s
jednotlivymi dopravnimi voziky pojizd&jicimi
bez Fidife, které jsou wvzdy opatfeny ridi-
cim ustrojim bezkiontaktng snimajicim po-
moci snimacich prvkd vodicl stopu, jakoZ
i pracovni reguladni astroji, které prostfed-
nictvim tstroji pro sniméni kédu bezkon-
taktngé snimda kdédové znatky podél priibéhu
trati a ovliviiuje Fidici Gstroji ve smyslu
dosaZeni cile urfeného napracovnim regu-
latnim ustroji, pridemZ Fridici ustroji md
stfedovy snimaci prvek leZici pfi pfimé jiz-
d& nad vodici stopou a tomuto snimacimu
prvku jsou jpo obou strandch a kolmo vigi
sméru jizdy prPifazeny wvZdy nejméné& dva
idalsi snimaci prvky.

Automatické bezkolejové pozemni doprav-
ni zafizeni popsaného druhu je jiZ znamo,

naptiklad z némeckého - wvyklddaciho spisu-

8. 2258 764. Jednotlivé snimaci prvky ridi-
ciho tstroji phsobi vZdy spoleéné& s jednim
Iidicim motorem, ktery vypind stfedovy sni-
maci prvek pii aktivaci, priemZ tento sni-
maci prvek vypind Fidici motor. Bo&ni sni-
maci prvky, uspofddané se vzdjemnym od-
stupem, zapinaji pii aktivaci wodici stopou
piedifazené odpory v proudovém okruhu bu-
dictho vinuti ¥idiciho motoru, p¥ifemZ vnéj-
§i piijimade zarfazuji menSi predrazené od-
pory meZ vnitini snimac¢e. Toto opatfeni ve-
de k tomu, Ze pii aktivaci vnéjSich snima-
cich prvkili pracuje Fidici motor s wv&tSim
podtem wotdfek neZ pri aktivaci vnitfnich
snimacich prvkd., To wvyvoldvd sice rozdil-
né Fidici vychylky p¥i aktivaci vnéjSich sni-
macich prviki oproti vnitfnim snimacim prv-
kiim, avSak jejich wvelikost je zcela neurcitd
a zavisi kromé& jiného na rychlosti a/nebo
na zatiZeni dopravniho voziku. Ddle p¥ipFe-
chodu sniméni z vngjSiho snimace na vnitf-
ni snimaci prvek se sice poet otdfek ridi-
ciho motoru sniZi, avSak tento Fidici motor
se déle jeSté otdc€i ve stejném smyslu, takZe
se zvets§l Géinné& Fidici wychylka. Dopravni
vozik p¥i svém zp&tném chodu pak mé str-
m8j81 thel na vodici stopg, takZe zp&tny
chod je podstatné ztiZen. PFitom je nevy-
thodné také to, e prostiedi, resp. stfedovy
snimaci prvek nevyvola zpé&tné mnastaveni ¥i-
dictho motoru, ale jen ho wypne, takZe do-
pravni vozik pojiZzdi jiZ po strmé&jSim dhlu
wodici stopy na jeji druhé strang, na které
probihd zpétny chod obdobnym zpisobem
v opatném smyslu. V disledkw séitajicich
se nekontrolovatelnych Fidicich wychylek
vn#jdich a vnitfnich spinadl midZe dojit k
rozkyvani dopravntho woziku kolem wodici
stopy matolik, Ze dopravni vozik zcela ztra-
ti vodici stopu a bud narazi na prekazku
nebo zlstane stat.

Pro volbu sméru jizdy na vyhybce obsa-
huje zndm¢§ dopravni vozik pracovni regu-
latni tdstroji s poditatem, s wvlednym regu-
ladnim Gstrojim a s navazujicim diskrimi-
négtorem, 'ktery v zavislosti na kdédovych
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znatkéach pofitanych podél trati vydava ri-
dici signdl ma- Fidici dstroji, které zaping
Fidici motor. Pritom je nevyhodné, Ze misto
Fidiei vychylky zévisi na poloze kodovych
znatek a ma rychlosti dopravniho wvoziku.
JestliZe dopravni vozik jede rychle, protoZe
je napftiklad mezatiZzen, dojde k Fidici vy-
chylce pozdé, jestliZe w3ak dopravni wozik
jede ppomalu, protoZe je zatiZen, vznika ¥i-
dici vychylka piilis brzy. Tim 'se ztiZl sprav-
né odboteni na vyhybce.

Ukolem vyndlezu je u automatického bez-
kolejového dopravniho zalizeni popsaného
druhu -vytvoFit ridici dstroji, které by i pfi
jednoduché konstrukci zarudovalo dobré ve-
deni stopy dopravniho voziku i zjednodule-
ni pracovniho regulaliniho Gstroji a ridici-
ho astroji.

Tento kol se u automatického bezkole-
jového pozemniho dopravniho zafizeni s pa-
sivni vodici stopou, tvofici tratovou sit, Fesi
podle vyndlezu tak, Ze vnéj8i snimaci prv-
ky jsou uspofddany s progresivné vzristaji-
cim odstupem -od stfedového snimaciho prv-
ku, pritemZ kaZzdému snimacimu prvku je
prifazeno jedno Fadici uUstroji se radicim
Clenem spolupracujicim wse spinacim prv-
kem.

Rozvinuti vyndlezu spofivd v tom, Ze Fa-
dici tstroji je tvoreno vafkovym kotoufem
se Tradicim d¢lenem tvolenym spinaci wac-
kou.

Poslednim vyznakem wvynédlezu pak je, Ze
Fidici astroji ma fridici prfevod s klikovym
astrojim s klikovym ¢epem a kulisou, pfi-
SemZ klikovy Cep pri pFimé jizdé leZi upro-
stfed kulisy.

Vyhodnost reSeni podle vyndlezu spofivd
v tom, Ze kaZdému snimacimu prvku jsou
predem pfifazeny stanovené fFidici vychyil-
ky, takZe dopravni vozik se pfFivadi, je-li
odchyleny z wodici stopy, vZdy s predem
stanovenymi Fidicimi wvychylkami zp&t do
vodici stopy nezavisle na jeho rychlosti a
na jeho odchylce. ProtoZe Fidici astroji kro-
mé toho p¥i prechodu sniméani vodici stopy
z vnéjSiho snimaciho prvku na vnitfni sni-
maci prvek s prfedem stanovenou Fidici vy-
chylkou, kterd je men3i neZli u vnéjSiho
snimaciho prvku a prl aktivovani stfedniho
snimaciho prvku wodici stopou, se Fidici
motor a tim i1 Fidicl vychylka presto pfive-
dou zpét, dochédzi v kazdém pripadé k vel-
mi jemné korektufe dopravniho woziku. Ne-
kontrolovatelné vybofovani dopravniho vo-
ziku nebo dokonce chybéni vodici stopy se
naprosto vyloudi.

Vynéalez bude v dal8im textu bliZe vysvét-
len na pfikladu provedeni za pomoci pFi-
pojenych wykresf, kde na obr. 1 je znézor-
nén pudorys tseku trati pozemniho doprav-
niho zafizeni, na obr. 2 je zndzornén pi-
dorys dopraviniho voziku s odchylkou hnaci
a fidici €éasti, ma obr. 3 je bokorys &asti fi-
diciho tstroiji, na obr. 4 je zndzornén pi-
dorys Fidictho tstroji podle obr. 3, na obr.
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5 je znazornéno blokové schéma ¥Fidiciho
Gstrojl -a -Gstroji pro regulaci pracovnich -
‘koll,, na obr. 6 je zn&zornéna vyhybka s
prabéZnou stopou «kédu vyhybky a znatko-
vafem, na obr. 7 j: znazorugna vyhybka
rovnéZ s pribéZnou stopou kédu vyhybky
‘a -pfad ni leZici, 'paralelng s vodici stopou
probihajici stopou pfidavného kddu, na obr.
-8 je znazornéna vyhybka se stopou kodu
'vyhybky tvofenou pleruSenim wodici stopy
a na obr. 9 je vyhybka podle . obr. 8, aviak
s pribéZnou stopou pfidavného kodu.

Obr. ‘1 znézorituje Gsek tratové sité, u né-
hoZ se vodici-stopa A ma vyhybkach Bra B
rozdvojuje ve vodici stopy A1 a Az, znazor-
gné v odbockach. Vodicl stopy jsou pasiv-
‘ni, ‘o znamend, ‘nevysilaji ‘Za&dné impulsy.
Mohou jimi byt pfikladng barevag péasky,
‘pasky z feromagnetického materidlu, kovo-
-vé pasky atd. P¥ed wyhybkami Bi a Bz jsou
umfistény stopy €1 a €z kédu vyhybky znéa-
zoriiujici vidy kod wvyhybky, které jsou u
pifedkldadaného prikladu déany vodicl stopou
samotnou. DE&lky stop .k6did vyhybek jsou
ur¢ovany stopou Dy pridavného kdodu, leZici
pired zatatkem stop Ci a €2 kédu vyhybky,
-kterd nevyznaluje -jen zaCatek stop C1 a C2
kédu vyhybky, nybrZz kromé toho obsahuje
pridavny kod, ktery zni — vyhybka —. Pled
touto stopou Dy piidavného kédu miZe byt
rovnobézné -s wvodici stopou ‘A umist&na po-
mocnd stopa ‘E, kterd upozoriiuje =zalizeni
pro -snimdni k6du na to, Ze bude nutno sni-
mat - stopu piidavného ‘kddu. Tato pomocnd
stopa mizZe téZ spoustét pomocné funkce
daopraviiho voziku.

Ve .vétvi trati, tvoiené wvodici stopou AL,
je rovnéZ umisténa stopa D2 pfidavného ko-
du, “ktera aktivizuje ustroji koédu podlaZi,
‘které bude v mnéasledujicim textu popsano
je§té podrobunéji, za tim tfelem, aby primé-
la 'nésledné zapojeny vysilag k vyslani koédu
podlazi, ktery je p¥ijiman prijimacem 19,
umisténym na trati. Prijima¢ slouZi 'k pri-
volani -a pfipadné kodovani vytahu.

‘Po volic stopé jezdi schematicky nazna-
1¢eny dopravni vozitk 12, ktery je opatfen
pfednim a zadnim prvkem 14 rychlého
zastaveni, resp. pfednim a zadnim snimagem
14 rychlého zastaveni pro zastaveni doprav-
niho voziku pii -najeti na prekdzku. Snima-
¢e 14 rychlého zastaveni plsobici naprikiad
na ‘hydraulickém nebo pneumatickém prin-
cipu, mebo vytvorené jako kontaktni spina-
¢e, vyhodné jako smytkové hadice. Déle
dopravni vozik obsahuje predni a zadni sni-
maci hlavu 22, kterd slouZi k vedeni do-
pravniho voziku podél voedici stupy A a pro
jeho odboteni na vyhybkdch Bi, B:.

Dale je jeSté zndzorn&n programovaci vy-
sila¢ 18, umistény na trati, jehoZ konstruk-
ce a Cinnost budouw bliZe vysvétleny v mna-
sledujicim textu.

Dopravni vozik 12, zndzornény na obr. 2,
je opét opatfen snimaCem 14 rychlého za-
staveni na prednim a zadnim ‘konci, Ddle
obsahuje fidici ustroji 20, které obsahuje
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ssnimac! hlavu 22, Fidici prevod 24, Fidici
motor 28, jakoZ i vatkové spinaci Gstroji 28.
‘Ridici tstroji 20 je umistdéno na plednim
“konci -dopravnfho voz ku 12. Pochonnd kola
30 jsou ovldaddna pohonnymi motory 32. Da-
le obsahuje dopravnik wvozik 12 je3té pra-
covni reguladni Ustroji 34.

Obr. 3-a 4 znazoriinjl podrobuosti Fidictho
Usiroji 20, zndzornéného na obr. 2, z ndhoZ
je na pfednim konci dopravntho voziku 12
umisténa jedna Cast. SnimaC 14 rychlého
zastaven! a snimaci hlava 22 jsou umisiény
jak na p¥ednim, tak i na zadaim konci, p¥i-
¢emZ aktivizovény jsou wvZdy viak pouze ty,
Ktaré leZi ve sméru jizdy vpfedu. Dopravni
vozik 12 mize tedy jezdit dopfedu 1 dozadu.

ztrojl pro rychlé zastaveni je zhotoveno
tak, Ze pFfipadué uvadi dopravail vozik s ur-
Citym zpoZdénim v kaZdém piipads opét do
pohybuy, jakmile prekéd¥ka cdpadne. Ustroji
pro rychlé zastaveni neplisobi tak.jen jako
nouzové Gstroji, nybrZ jako aktivni prvek
nozemniho dopravniho zafizeni. Dopravni
voziky mohou mepoSkozeny jezdit v nepra-
videlném sledu a naréZet na sebe. Bloko-
vych trati, nutnych u zndmych pozemnich
dopravnich zarizeni, uZ neni zapotiebi, jeli-
koZ jejich funkci pfebirajl Gstroji pro rych-
1¢ zastaveni. '

Ridici astroji 20 mé snimaci hlavu 22,
kterd obsahuje. p&t snimacich prvkG 386.
Ustredni -snimavi prvek 38, le¥ici pri pri-
mém vyjezdu nad vodici stopou A, slouZi
-k tomu, aby po zavedeni dopravniho voziku
na vodici stopu zphsobhil zp&tné nastaveni
Fidicl vychylky. Napfi¢ ke sméru dopravy
leZi po obou strandch ustrednfho snimaciho
prvku 38;, v malé vzdalenosti prvni snimaci
prvky 362. Aktivace iprvnich snimacich prv-
k{1 362 zplsobi jen malou Fidici vychylku a
slouZi k -opravé polohy dopravniho voziku
pFi malych odchylkdch od wvod'ci stopy. V
progresivni, to je vE8tsi -vzdilenosti se po
obou strandch vnéjSim smérem pFipojuji
druhé snimaci prvky 383 Kkteré dochéazeji
uplatnéni p¥i vétSich odchylkach dopravni-
ho voziku, zeiména p¥l jizddch do zatiadek
a na vyhybkdch, a kievé zplsobuil v&t3i 1i-
dici vychylku. Snimaci prvky 36 jsou spoje-
ny -5 vatkovym spinacim @strojim 28, pri-
‘Cemz kaZdému spinacimu prvku je pfitazen
valkovy kotout 38, jehoZ spinaci vatky 404,
4%z, 40z kooperuji se spinacimi prvky 421,
422, 423, Vadtkové spinaci ustrojl je ozube-
nym Femenem 44 spojeno s Fidicim prevo-
dem 46, ktery je pohdnén ridicim motorem
48 rovné? prostfednictvim oczubendho Fe-
mene %3. Ridici tstroji obsalkuje kulisovy
pohon, jehoz klikovy Zep 5% pri pfimém
vyjezdu #idiciho koletka 54 leZi uprostred
kulisy ‘38. Z divodu lepSi opravy nulového
bodu je zde kulisa 56 rozdélena na dvé po-
loviny, pfitemZ do jedné poloviny zasahuje
klikovy &ep 52 pfi pohybu doleva a do dru-
hé jpoloviny pfi pohybu doprava. Rameno 58,
nesouci kulisu, je spojeno s Fidicim kolec-
kem 54.
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Pfi pfimém wyjezdu dopravinfho wvoziku 12
nespolupracujl spinaci vatky 402, 403 vné&j-
§ich snimacich prvkd 362, 363 se spinacimi
prvky 422, 423 takZe jejich kontakty spo-
Civaji na wvadkovych kotoudich. Je-li nyni
jeden z vnéjSich snimacich prvkid 362 nebo
363 aktivizovdn vodici stopou A, pak je pfes
spinaci prvky 42z nebo 425 a odpovidajici
vatkovy kotoud 38 uzavien proudovy obvod,
ktery budi Fidici motor 48, takZe mastéva
vychyleni fidictho kole¢ka 54. Vychyleni
pokratuje tak daleko, dokud spinaci vac-
ka 40 odpovidajictho snimaciho prvku 36
nenabéhne mna pFisludny spinaci prvek 42
a nepferusi proudovy obvod, takZe uZ ne-
dojde k Z&dnému dalSimu wvychyleni. Do-
pravni vozik jede pak opét na vodici stopu,
dokud nedojde k vybuzeni Gstfedniho sni-
mactho prvku 36: wodici stopou. Vzhledem
k tomu, Ze spinaci vatka 401 neni pFi vy-
chylce Fizeni v zdbé&ru se spinacim prvkem
42, uzavie tento spinaci prvek prostfed-
nictvim piisluSného- vatkového kotoufe 238
proudovy chvod pro zpétné nastaveni, ktery
uvede Fidici motor 48 v otdfeni opafnym
smérem, to je narovnd fidici kolecko B54.
Zpétné nastavovani koletka probithd tak
dlouho, dokud spinaci vatka 40z nespofine
na spiacim prvku 42: a neprerusi proudo-
vy obvod pro zp&tné nastaveni.

Na obr. 5 je zndzorm&no blokové schéma
dopravniho voziku pro pracovni reguladni
ustroji 34 a ridici ustroji 20. Zpisob <in-
nosti ridiciho ustroji 20 byl jiZ podrobné
popsén vyse, takZe zde mlZe byt pouze do-
plnén v tom smyslu, Ze ustroji 60 Fidici re-
gulace obsahuje vatkové spinaci tstrojl 28.
Pracovni regula¢ni Ustroji 34 obsahuje tFi
hlavni skupiny, a sice Gsiroji kodu vyhybky
S porovnavacim ustrojim 62 a paméti 64,
tstroji kodu podlaZi s paméti 66 a vysila-
¢em 68, a Ustroji pridavného kédu s paméti
70, porovngvacim ustrojim 72 a prijimaem
74 poveldl, ktery lze aktivizovat vysilatem
76 povelll na trati. VSem zafFizenim spoletné
je programovaci tustroji 78, které lze pro-
gramovat bud manudlnim programovacim
tstrojim 80, mebo programovacim prijima-
Cem 82, ktery prijimé své signdly od progra-
movaciho vysilate 18. Jako snimaci dstroji
pracovniho regulaéniho ustroji slouZi Gstfed.
ni snimaci prvek 361, Fidiciho tstroji, ktery
je spojen s mé&ficim ustrojim 84 délky. Za
nim jsou zapojeny porovndvaci ustroji 62
a 72 ustroji kodu vyhybky a tistroji pfidav-
ného kodu. MerFici ustroji 84 délky je na-
priklad pocitaci kolo, které b&Zi paralelné
s hnacim kolem dopravniho voziku a pro
jednotku délky vysild uréity pofet impulsil.
Pracovni regulafni Ustroji obsahuje ddle po-
mocny snimaci prvek, resp. pomocné sni-
maci ustroji 86, které rsaguje na pomocnou
stopu E a je spojeno s méricim ustrojim dél-
Kky.

Podrobnéji vyplyva konstrukce a zpiisob
¢innosti pracovniho reguladniho dstroji z
nasledujiciho textu.

Programovaci ftstroji 78 1ze programo-
vat bud manudlnim programovacim ustro-
jim 80, nebo s vyhodou programovacim pii-
jimagem 82, ktery je ovladan prostfednic-
tvim programovaciho vysilace 18, jimiZ jsou
s vyhodou ultrazvukovy prijimaé a wysilag.
Tyto piistroje mohou jpfikladné vykazovat
¢tyri nosné kmito€ty a prendSet bindrni kKo6-
dy. Programovaci ustroji 78 je prikladn&
spojeno vidy Gtyfmi vedenimi s pamétmi
64, 70, 68 Ustroji kodu vyhybky, pFidavného
kodu a koédu podlazi. Tyto paméti jsou s v§-
hodou zhotoveny jako paméti s klopnymi ob-
vody. Prostfednictvim &tyf pFivednich vede-
ni miZe byt sd&lovano aZ 16 povelld. Na
jedné stanici jsou programovacimu prijima-
¢i 82 prostfednictvim programovaciho wy-
silade 18 privadény ultrazvukové signily v
bindrnim kédu a sice mapriklad cilovy kod
se tfemi €isly mezi 1 a.10. Po ukondeni to-
hoto pfenosu je cilovy kéd prendSen ke
véem tfem pamétem s klopnymi obvody.
Ctvrty spinaci prvek udini nasledn& paméti
64, 66 s klopnymi obvody necitlivymi pro
kaZdy dal3i p¥ijem, zatimco pamé&t 70 s Klop-
nymi obvody uGstroji piidavného kédu je
schopna prijimat b8hem jizdy voziku dalsi
pfidavné kody a pfeméiiovat je v odpovida-
jici povely.

Jede-1i takto programovany dopravni vo-
zik po trati podle obr. 1, snimd Fidici tstro-
ji 20 svym stfedovym snimacim prvkem 361
vodici stopu. Doséhne-li pomocny snimaci
prvek 86 pomocné stopy E, vySle méficl
astroji déiky povel, Ze tento musi p¥i p¥i-
chodu na stopu Di p¥idavného koédu pofi-
tat., Dosdhne-li stfedovy snimaci prvek 361
stopy D1 pridavného kodu, kterd je tvofena
vypu$tdnim vodici stopy v urdité délce, pfe-
nasi stfedovy snimaci prvek 361 signdl me-
Ficimu tstroji 84 délky, ktery méri délku
stopy Di, pfidavného kédu. Vystup mériciho
tstroji 84 délky je spojen s porovndvacim
astrojim 72 dstroji pridavného kédu. Zmé-
fend délka stopy Di pfidavného kodu musl
byt totoZna s kédem pro znak —vyhybka—,
uloZenym v ustroji piidavného kodu. Pak
generuje poroviavaci ustroji 72 wvystupni
signél, ktery je veden dale méficimu dstroji
84 délky a tento.pfepoji na porovnéavaci
astroji 62. P¥i dalsi jizd& dopravniho voziku
probihd myni méreni délky stopy €t 'kodu
vyhybky. V okamZiku, v némZ je porovna-
vaci tstroji 62 pripojeno na méfici Gstroji
84 délky, vysle signal na astroji ipro regu-
laci délky, ktery zphsobi wvypnuti vnéjSich
snimacich prvkd 36s; to je, nemohou roze-
znat Zadnou odbotku. Porovndvaci ustroji
62 porovnavd nyni pribéZnou délku stopy
€1 kédu vyhybky s kédem vyhybky, uloZe-
nym v pam&ti 64. Je-li kéd vyhybky kratsi
neZ stopa C1 vyhybky, pak generuje porov-
navaci dstroji opét vystupni signdl, ktery
v ustroji 60 Fidici regulace zplsobi aktivaci
vnéjsich snimacich prvkd 365 Pri dalsi jiz-
& dopravniho voziku mohou jpak tyto vnéj-
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Si snimaci prvky 363 rozeznat odbotku A1
a dopravni vozik se odchyli od plvodni dra-
hy. Je-li naproti tomu koéd vyhybky, obsaZe-
ny v paméti 64, delsi neZ stopa Ci kodu
vyhybky, pak menastavda béhem snfmani sto-
py €1 kdédu vyhybky Z&dnd aktivace vnégj-
Sich snimacich prvkd 363, nybrZ teprve na
konci stopy €t k6du vyhybky. V této poloze
je vS8ak snimaci hlava dopravniho voziku jiZ
za odbotkou Ai, takZe dopravni vozik jede
déle rovné a nedochdzi k Zddnému odbocde-
ni. Timto zphisobem mtiZe byt dosaZeno, Ze
pfikladné pomoci deseti rdzné dlouhjch
stop C kodu vyhybky mliZe byt rozezméano
deset rhznych vyhybek. Je zfejmé, Ze na
trati neni zapotiebl Z&dnych dalSich aktiv-
nich regulatnich prvki.

Jede-1i dopravni vozik po vétvi s wvodicl
stopou Ai, dostane se na stopu D: pridavné-
ho kodu, kterd znamend -—zawvolat vytah—.
Signal, wyslany stfednim snimacim prvkem
361 méricimu Gstroji 84 délky, se opét do-
stavd do porovndvaciho ustroji 72, které po-
rovindvd zmérenou délku s pridavnymi k6dy
paméti 70. Pritom zjiStuje, Ze stopa Dz pii-
davného k6du znamend —vzavolat vytah— a
vySle pies svillj vystup, spojeny s vysilatem
68, signdl pro aktivaci vysilate. Tento vySle
kod podlaZi, obsaZeny v paméti 66, k pi¥iji-
ma¢i 10, umfisténému na trati, nateZ tento
privold vytah a naprogramuje ho. Ko§ vyta-
hu miZe vykazovat pouze jedinou wodici
stopu prosmér dopravy nahoru, jakoZ i dold.

Ustroji pridavného kédu obsahuje nejen
porovndvaci ustroji 72 spojené s méficim
ustrojim 84 délky, nybrZz i p¥ijimad 74 po-
velll, ktery reaguje na signdly vysilate 76
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poveldl na trati. Prostfednictvim tohoto vy-
silate povelll, ktery rovnéZ pracuje s ultra-
zvukem, mohow byt zafizeni pridavného kKo6-
du sdé€lovdny rGzné povely. Porovndvaci
tstroji 72 a prijima& 74 poveldl vykazuji jes-
té rtizné spoletné vystupy 88, které mohou
byt spojeny s riznymi Gstrojimi dopravniho
voziku za udfelem uvédéni odpovidajicich
funkci v ¢innost. Tak miZe Gstroji pFidav-
ného kodu k vytvareni dalSich j'zdnich sig-
nald, jako je odjezd, otofeni, polovidni jiz-
da, otevieni nebo uzavieni snimacich prv-
k1, plnd jizda, spojka, vyjiZdéni nebo wvjiz-
déni apod.

Na obr. 6 aZz 9 jsou zndzornény ritizné va-
rianty provedeni stopy kédu vyhybky a sto-
py pridavného kodu,

Na obr. 6 je stopou C3 k6du vyhybky opét
pritbéZna linie wvodici stopy A, pfifemZ po-
¢atek stopy €3 kddu vyhybky je vyznalen
znaCkovatem F. U tohoto piikladu provede-
ni neleZi tedy pred zatdtkem stopy C3 ké-
du vyhybky Zadné stopa pfidavného kodu.

Obr. 7 znédzoriluje rovnéZ prib&zZnou sto-
pu C4 kédu vyhybky, tvofenou wvodici sto-
pou A, jejiz zafatek je urtovan stopou D3
pridavného kodu. Tato stopa piidavného
kodu leZi rovnob&Zné s vodici stopou A.

Obr. 8 znédzoriiuje stopu Cs kédu vyhybky,
kterd je tvorena preruSenim wvodici stopy A
po délce stopy koédu vyhybky.

Obr. ¢ odpovida obr. 8, avSak zde 1eZi na
zatdtku stcpy €5 kodu vyhybky stopa D
pridavného kodu, kterd je tvofena prib&z-
nou linii vodici stopy A a jejiZ zaldtek je
uréen znatkovadem F.

PREDMET VYNALEZU

1. Automatické bezkolejové pozemni do-
pravni zarizeni s pasivni vodici stopou tvo-
Fici tratovou sit a s jednotlivymi dopravni-
mi voziky pojizdéjicimi bez Fidide, které
jsou opeatleny ridicim Gstrojim bezkontakt-
né snimajicim pomoci snimacich prvkid vo-
dici stcpu, jakoZ 1 pracovni reguladni dstro-
ji, které prostlednictvim Gstroji pro snimé-
ni k6du bezkontakiné snimé kédové znacky
podél prabé&hu trati a ovliviiuje Fidici Gstro-
ji ve smyslu dosaZeni cile uréeného pracov-
nim reguladnim Gstrojim, pFifemZ Fidici
ustroji ma stfedovy snimaci prvek leZici pii
primé jizd& mad vodici stopou a tomuto sni-
macimu prvku jsou po obou strandch a kol-
mo ke sméru jizdy pfifazeny vZdy nejméné
dva dalSi snimaci prvky, vyznacujici se tim,
Ze vneéjsi snimaci prvky (363) jsou uspoia-

ddny s progresivné wvzriistajicim odstupem
od stfedového snimaciho prvku (361), pfi-
temZ kazdému snimacimu prvku (36) je
prifazeno jedno Fadici dstroji se Fadicim
tlenem spolupracujicim se spinacim prvkem
(421, 422, 423).

2. Automatické bezkolejové pozemni do-
pravni zafizeni podle bodu 1, vyznadujici se
tim, Ze Fradici tstroji je tvo¥eno vackovym
kotoutem (38) se Fad'cim Clenem tvofenym
spinaci vatkou (401, 402, 403).

3. Automatické bezkolejové pozemni do-
pravni zafizeni podle bodl 1 a 2, vyznacuji-
ci se tim, Ze Fidici ustroji (20) méa Fidici
prevod (46]) s klikovym Gstrojim s klikovym
¢epem (52) a kulisou (56), piitemZ kliko-
vy Cep (52) pri primé jizdeé. leZi uprostied
kulisy [56).

5 listk vykresl
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