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(54 seustava pro automatickou kontrolu névéstf

Pfedmé&tem vyndlezu je soustava
pro autometickou kontrolu névistf, zej-

ména v dllni doprav&, u t&intho stroje.
Tuto soustsvu lze vyufivat u v¥t3iny

t&%nfch strojd a podobnych dopravnich . J VL
za¥izeni, vietnd takovych, kterd maji

*{die{ automatiku, sle oblas jes3td musi :
byt ¥fzend obsluhou. Ukolem vynédlezu — L
Je vytvorit automatickou kontrolu né-
véstd jekoZto soustavu, jejim%f centrem
by byl samolinny po¥ita¥, ktery by za ? -
¥elem technické prevence proti nebez-
pe¥im hrozicim z nedostetelné kontroly
provédéné ¥idici obsluhou t&%Zniho stro-
Jje byl programovdn dle potifeb uZfivatels

soustavy.

Tento kol splnuje soustsva podle
vynédlezu, jeho¥ podststou je, Ze na né- SR N .
véstni systém a ne F{dici systém t¥Zniho r 6
stroje &i podobného doprevniho za¥izent
navazuje svym vstupem pol{tsad, na jeho% L |
vystup navaezuje informadni jedmotka a

vystra¥ini jednotka, pPidem? mezi vstup
a vystup politale je zaFazena stykové
jedrotka. A Ze nse vystup politale je3té&
navazuje ekni zalfzeni, které ddle na=-
vazuje na F{dic{ systém.

Soustavu podle vyndlezu lze vletng
vy%e uvedenych roZnosti vyuZivat rovn&¥
u téZnich strojd nachdzejicich se p¥imo
v podzemf ddlnich 2z4vodd s nebezpednym
prostfedim, napf. s vybudnymi plyny.
P¥{sludné prvky soustavy jsou pak opate
Feny odpovidejicim krytim.
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Predm&tem vyndlezu Je soustava pro automatickou kontrolu
ndvésti, zejména v dilni dopravé u té¥niho stroje. Tuto sou-
stavu lze vyuZivat u vét3iny t&Znich strojd a podobnych doprav-
nich zapfzeni, vietnd takovych, kterd maji fidici automatiku,
ale oblas je8té musi byt Fizend obsluhou.

Ridfed obsluha téiniho stroje mé pri svém plsobeni na jeho
¥1dic{ systém zpravidla postupovat podle névésti z pirisludného
ndvdstniho systému a Jje pPitom zodpovédna za providéni jejich
kontroly, aby na nich sprévné reagovala, aby doprava byla bez-
pednd. Tato kontrola je v3ak nedostatednd. Hrozf pri ni mnohd
nebezpedi, nap¥fklad nebezpeldi provedeni neZédouciho fozjezdu
nebo nebezpedi pokradovéni v neZddouci jizd& stroje. Proto je uz
u ndkterych t&%nich stroji doplnovéna automatickou kontrolou;
samozfejm& bez sniZovdni zodpovédnosti *fdfcf obsluhy.
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Dosavadni automatické kontroly ndvésti u t&Znich strojd
v3ak je3t& zdaleka nevyhovuji potPebdm ulivateld. Jsou to zatim
Jen jednotlivé kontrolni zarizeni a zapojeni bez jednotné kon-
cepce. Z4dné z nich neni pidizpisobivé k rozdilnym provoznim pod-
minkédm u rdznych té&%nfch stroji, nedovede kontrolovat vdechny
druhy ndvésti pouZivané u techto stroji a nedokde pfedchézet
zéroven ob&ma vySe vyJjmenovanym nebezpedim.

Ukolem vynélezu Jje odstrandni t&chto nedostatkd, a to vy-
tvotenim automatické kontroly névésti JakoZto soustavy, jejim¥
centrem by byl samolinny podita&, ktery by za uddelem technické
prevence proti p¥isludnym nebezpedim byl programovén dle potdeb
ufivatele soustavy.

Tento ukol splnuje soustava podle vyndlezu, jeho% podsta-
tou je, Ze na ndvéstni systém a na Pidicf systém navazuje svym
vstupemn poéita&, na jehoZ vystup navazuje informedni Jednotka
a vystraiZni jednotka, pPidem? mezi vstup a vystup pbéitaée Je
zatazena stykova jednotka.

Podstatou vyndlezu dédle je, Z%e na vystup poditade jestd
navazuje akéni zabizeni, které ddle navazuje ne *idici systém.

Soustava podle vyndlezu predstavuje. optimdlni FeSeni pro-
blematiky automatizace kontroly ndvésti u té&Znich strojl a pd-
dobnych dopravnich zaifzenf. Nasazenim progreamovatelné podita-
tové techniky se Yedeni stévé technicky progresivni, nanejvys
komplexnf a univer2dlni. Predmétnd soustava se dé4 velice Jedno-
duse aplikovat u v&t3iny avedenych strojd a zadizeni. Dovede
kontrolovat vSechny u nich pouZivané druhy ndvéstf{. A dokd¥e p¥i
tom ptedchdzet v&tdine nebezpedi® hrozicich z nedostatedné kon-
troly provadéné ridici obsluhou, zejména nebezpedi provedeni
nezadouctho rozjezdu a nebezped! pokradovdni v ne¥sdouct jizds,
Tuto prevenci soustava uskutednuje predeviim s pomoci své vy-
straZzni jednotky a pak je3t& s pomoci svého akdnfho zadizeni.

Na ptiloZeném vykrese je zndzornéno blokové schéma pfed—‘
métné soustavy, kterd je aplikovéna u t&¥niho stroje v ddlnt
dopravé. Je to priklad spoledného zdkladniho i daliiho vytvore-
ni této soustavy -~ dle obou &4sti podstaty vyndlezu. Zdkladni
vytvoreni -~ dle prvnf ¢dsti podstaty - by bylo bez ak&niho
zalizeni 10. Toto zalizeni se do soustavy zavddl vyhradné na
zv148tni poZéddavek provozovatele konkrétnfiho t&%niho stroje.
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Ridfc{ obsluha 1 t&%niho stroje mé pri svém plsobeni na
jeho ?idfci systém 3 postupovat tak jeko d¥ive podle ndvésti,
které dostdvd z ndvéstiniho systému 2, a provédét jejich kontrolu,
prini¥ ji mé& doplnovat predmétnd soustava- jak déle nésleduje.

Na ndvéstni systém 2 a na Fidici systém 3 navazuje svym
vstupem 4 podital 6, na jehoZ vystup 7 navazuje informalni jed-
notka 8 a vystraZni jednotka 9, pridemZ mezi vstup 4 a vystup 7
je zaPazena stykovd Jjednotka 5. Ana vystup 7 poditale 6 je3té&
navazuje ekéni zadizeni 10,které ddle navazuje na ¥idic{ systém 3.

Informa&ni jednotka 8, vystraZ?ni jednotka 9 a stykovd jed-
notka 5 musi byt v bezprost¥edni blizkosti ridicd obsluhy 1,
na jeji{ dohled a dosah na ¥idicim stanovisti konkrétniho téZni-
ho stroje. Vyhodné je, kdyZ tyto Jjednotky je3té spoledn& s podi-
tadem 6 tvori dohromady pristroj, ktery potom lze na tomto sta-
novidti umistit dle pot¥eby. P¥istroj je pak odtud ve funk&nim
spojeni s navéstinim systémem 2, s F{dicim systémem 3 a s akénim
zaPrizenim 10. Pristrojové PeSeni pfind3f m j. moZnost maximdélni
unifikace predmdtné soustavy a z toho zejména snadn&jdfi servis.

Néavéstni systém 2 obsahuje znémé ndvéstini zarizeni pro jed-
notlivé druhy ndvésti pouZivané u konkrétniho té&€Zniho stroje.
Napriklad pro ndvést rdzovou - z t&Zniho a z vyjezdniho patra.
Déle nap?. pro ndvést tzv. rychlou - z téchZe pater. Ddle pak
napi. pro ndvést z dopravni nddoby, z klece - z prvni a z druhé.
A je3té nap?f. pro néavést nouzovou "stdj" - od vlastniho a od
vedlejs8ftho t&Zniho zarizeni ve spoleéné t&Zni jdmé&.

Ridfci systém 3 obsahuje prost¥edky k Ffzeni konkrétniho
téZniho stroje #1dici obsluhou 1l. Pro &innost predmé&tné sousta-
vy jsou dlle¥ité zejména ty, od nich? lze pro nif odvodit udaje
o ovladani rozjezdu a pribéhu jizdy stroje.

Névéstni systém 2 a #{dfci{ systém 3 Jsou spoleéné prepina-
telné pro rizné provozni reZimy t&¥niho stroje. Nap¥iklad pro
t&%bu, &i jizdu 1idi, nebo revisni jfzdu. Ddle napiiklad, jedné-
1i se o t&%ni stroj dvoudinny, tak pro mezipatrovou dvoudinnou
dopravu. A Jeft& napl. pro automatické Fizeni stroje; b&hem né&ho
byvé predméind soustava mimo provoz, a to nap¥iklad na povel
z ridictho systému 3. Udaje o vyslednych funkcich ka%dého z obou
uvedenych systémd - 2,3 - Jsou vstupnimi informecemi pro poditad
6, Jen¥ Je centrem soustavy.
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Vstup 4 zajistuje prenos informaci z ndvéstniho systému 2,
z F{diciho systému 3 a ze stykové jednotky 5 do politade 6.

Stykové jednotka 5 umoZnuje styk ¥idfci obsluhy 1 s podi-
talem 6 a zdroven okam¥itou zpétnou indikaci navézaného styku.
Towto Jednotkou lze m J. volit pracovni vostupy poditade §.

Podital 6, napriklad programovatelny mikropodital, Je za
udelem predchdzeni nebezpeldim hrozicim z nedostatedné kontroly
ndvésti{ Fidici obsluhou 1 programovén dle potfeb uZivatele sou-
stavy. Tyto potfeby samozPejmé vychdzeji z provoznich podminek
konkrétniho téZzniho stroje a z u néj platnych pravidel o pouZi-
véani ndvésti a o provadéni Jjejich kontroly, pridemZ se témito
pravidly rozumi nejen pPisludné Uredni predpisy, ale i mistné
smluvené postupy pro osoby pouZivajici ndvésti a pro ¥{dfci ob-
sluhu 1. Tim je podital 6 pripraven zpracovavat a vyhodnocovat
vstupujici do neho informace a vysilat své udaje.

Vystup 7 zajistuje prenos ddajd z poditade 6 podle prislus-
nosti Jjednak na stykovou jednotku 5, na informalni Jednotku 8,
na vystraZni Jednotku 9 a jednak na akéni zarizeni 10, Pripadné
jed3té mimo pPfedm&tnou soustavu, dle pot¥eb Jejiho uZivatele.

Nékterd udaje zpracovévané poditalem 6 Jsou urleny zistat
v jeho pPisludné paméti a mohou byt vyvolané pomoci stykové
jednotky 5 napfiklad na indikadni Jednotku 8. Jednd se zejména
o takové udaje, které ndhodné miZe ¥idici obsluha 1 zapomenout
a pozdéji je bude potfebovat ke sprévné kontrolni &innosti.
A rovné? tekové udaje, které mohou prispé&t k vysvétleni postupu
kontroly pri néjaké predchozi mimorddné dopravni situaci.

Informaéni jednotka 8 slou%i jinak k pribéZnému informové-
ni #idic! obsluhy 1 o prdci poditale 6, zejména jak zpracovévé
jednotlivé druhy ndvésti. Je pPipravena m_j. indikovat polty
impulsl ndvésti rdzové a podty impulsd névésti z dopravni nadoby.
Politad 6 je za timto ulelem pripraven brét v udvahu vSechny fak-
tory, zejména Casové, které jsou rozhodujici pro to, aby vyznam
indikovanych navésti odpovidal smluvendmu névéistnimu kodu.

Vystraini jednotka 9 je pifinravena plsobit na Fidfci ob-
sluhu 1 naptiklad svételnym Vystraénym znamenim nebo jesté
navic zvukovym, prifem? v obou pripadech zdle’ i na prisludném
novelu z pocditale 6. Jdeo.tzv. nepfimou zdbranu proti hrozfeim
nebezpelim z nedostatelné kontroly ndvdsti ¥{dfci obsluhou l.
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Ak¢ni zaPizeni 10 je pfipraveno plsobit na ridici systém 3.
A to tak,  ¥e ml¥%e Jjednak znemoZnit rozjezd téZIniho stroje, napt.
blokovat odbrzdéni jizdni brzdy, a Jjednak zastavit Jjizdu stroje,
nap’. zapnout spouéf bezpeénostni .brzdy. I v tichto pripadech
z3le?i na oPisludném povelu z poéitale 6. Nyni se v3ak uZ jedna

o bezprostiedni, o primou zdbranu proti uvedenym nebezpelim.

Predmetnd soustava u konkrétniho téZniho stroje proviadi
automatickou kontrolu u n&j pouZivanych druhl névésti, pricem?
doplnuje kontrolu provédénou Fidici obsluhou 1 a proti nebezpe-
¢im z pripadné chybovosti v kontrolni &innosti této obsluhy je
schopna realizovat dv& zdbrany. Prvni - nepfimou - realizuje
pokazdé, resp. ve vSech pripadech skutedného nebezpeti. A druhou,
primou, jen v téch, které stanovi provozovatel stroje.

» 7

Nep¥imé zdébrana zapusobi napPfiklad vZdy tehdy, kdyZz ridied
obsluha 1 se bez toho, aby obdrZela pat¥ilnou névést, pokusi
omylem o provedeni rozjezdu strojej u téiniho stroje dvouZinného
se napt. jednd o obdrZeni patfi¥né ndvésti z obou dvou ndvést-
nich stran - z té¥nfho i z vyjezdniho patra. A dédle neprimé z&-
brana zapisobi napr. tehdy, kdyZ ridfici obsluha 1 na obdrZenou
névést stavéciho vyznamu, naof. na ndvést rdzovou "stdt" nebo na
névést z dopravni nddoby "stét" omylem nezastavi a pokraluje
v jizd& stroje. PAsobeni neprimé zdbrany je velice intenzivni

a udinné, *idic{ obsluha 1 na ni reaguje okamZité.

A pPimé zdbrana zaplsobi napfiklad vzdy tehdy, kdyZ ve vyle
uvedenych a ostatnich znémych pripadech nebezpeci vzniklych
z nedostatedné kontroly navésti ?idici obsluhou 1 dojde odkud-
koliv k pouziti ndvésti nouzové "stdj". Dodatelnym zapdsobenim
primé zdbrany se uUlinnost predmétiné soustavy zndsobuje.

Vznikne-1i kdykoliv pot¥eba prechodného eliminovéni plso-
" beni kterékoliv z obou zébran nebo jakékoliv Jjiné funkce pPed-
mdtné sonstavy, mi¥e to *idici obsluha 1 provést pomoci stykové
jednotky 5. Stejné& tak miZe postoupit opadné. Pro moZny piipad,
Ye by na opadny postup, na patiiéné aktivovéni zapomnéla, zajis-
fuje to samodinné politad 6, napfiklad v z4vislosti na uplynu-
1ém ¢ase od eliminovéni nebo na podndt od pouZitych nédvésti.
Bihem Sinnosti soustavy pro automatickou kontrolu ndvésti
podle vyndlezu zlstdvd Fidici obsluha 1 za svou vlastni kontrol-
ni %innost zodpovédna tak jako diive.



Pri pripadné pot¥eb& vytvolit pfedmé&tnou soustavu bez vy¥e
uvedené primé zdbrany,; t Jj. bez zavedeni akdéniho zatizeni 10,
je mo¥né pln& spoléhat na dostatednou uUdinnost nep¥imé zébrany.

Pri jakékoliv aplikeci pfedm&tné soustavy je vZdy vyhodné,
jestliZe Jjejf kontrolni &innost nezlstévéd zévisld vyhradn® na

zdroji napdt{ ze sité, ale je3té na ndhradnim.

Dojde-1li ke zméndm v provoznich podminkdch konkrétniho
t&Zniho stroje‘anebo v pravidlech o pouﬁivéni nédvésti a o pro-
vddéni jejich kontroly, je moZné pifedmétnou soustavu patdidnd
modifikovat, zejména upravit programové vybaveni po¥ftale 6,
co? zajisti pPisludnd servisni sluZba.

Soustavu podle vyndlezu lze kromé& v udvodu naznadenych
moZnosti vyuZivat rovn&Z u té&Znich strojd nachdzejicich se p¥{imo
v podzem! dilnich zévodl s nebezpednym prost¥edim, nap¥. s vj-
budnymi plyny. PF¥islu¥né prvky soustavy jsou pak opat¥eny odpo-
vidajicim krytim.
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1. Soustava pro automatickou kontrolu ndvésti, zejména
v dGlni dopravé u t&%nfiho stroje, ktery md ¥idfci systém
umoznujici *izeni obsluhou podle navésti z prisludného névést-
niho systému, vyznadend tim, Z%e na navéstni systém /2/
a na ¥idfci systém /3/ navazuje svym vstupem /4/ polita& /6/,
na jehoZ vystup /7/ navazuje informani jednotka /8/ a vy-
strafni jednotka /9/, pridem? mezi vstup /4/ a vystup /7/
po&itade /6/ Jje zabazena stykovd jednotka./5/.

2. Soustave podle bodu 1, vyznadend tim, %e nawstup /7/
poditade /6/ " navazuje akdni zarizeni /10/, které ddle

navazuje na Pid{ici systém /3/.

1 vykres
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