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{54) Zapojeni pro testovani systému automatického ¥izeni dopravniho

zarizeni
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Vynédlez se tykd zapojeni pro testovéni
zékladnich funkci systému automatického
fizeni dopravniho zaFizeni.

Dopravnim zalizeni se rozumi napliklad
zakladal v regdlovém skladu, zafizeni pro
dopravu ndstrojli, materidlt a podobn&. Sy-
stém automatického Fizeni dopravniho zafi-
zeni je tvofen fidici jednotkou pro ovlddani
ginnosti pojezdového a pracovniho mecha-
nismu dopravniho zafizeni a pultem opera-
tora pro zadavani pohybdt, pracovnich funk-
ci, indikaci a registraci stavl ridici jednotky
a styk mezi fidicim poc€itatem a ridici jed-
notkou.

Za Gtelem testovdni systému automatickeé-
ho Fizeni dopravniho zafizeni je tFeba si-
mulovat pohyb dopravniho =zafizeni, jeho
zpétné signdly pro ¥Fidici jednotku testova-
ného systému a funkce Fidiciho pocitace,
aby bylo umoZnéno provadéni tplné auto-
matické simulace provozu, jak je tomu ve
skutetnosti. Cinnost testovaného systému se
vyhodnocuje na zéklad& kontroly Fidicich
poveldt vydavanych fidici jednotkou testo-
vaného systému a kontroly informaci pfe-
nasenych z Fidici jednotky testovaného sy-
stému do registri pultu operdtora testova-
ného systému.

Dosavadni zapojeni pro testovdni zdklad-
nich funkci systémii automatického Fizeni
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dopravnich zafizeni maji nevyhodu v tom,
Ze neumoZiiuji Gplné automaticky simulo-
vat provoz tak jak je tomu ve skutefnosti.
Kromé toho rychlost zpracovavéani testova-
nych velifin je mald a ndroky kladené na
obsluhu zna&né. Uvedené nevyhody jsou od-
strangny zapojenim podle vyndlezu.
Pfedmétem vyndlezu je zapojeni pro tes-
tovani systému automatického Fizeni doprav-
niho zafizeni, vyznaCené tim, Ze prvni vy-
stup Fidici jednotky je spojen s prvnim vstu-
pem simuldtoru pohybu, jehoZ druhy vystup
je spojen s prvnim vstupem zapisovade, pfi-
¢emZ druhy vystup Fidici jednotky je spojen
se &tvrtym vstupem obvodd Fidicich pove-
I, zatimco druhy vstup Fidici jednotky je
spojen se ¢&tvrtym vystupem obvodl zpét-
nych signéldi, jejichZ treti vstup je spojen
s druhym vystupem mikropocitade, jehoZ
druhy vystup je spojen s druhym vstupem
obvodlt zpétnych signali, zatimco jejich
prvni vstup je spojen jednak s prvnim vstu-
pem/vystupem jednak s prvnim vstupem/vy-
stupem Fidictho panelu, jednak s prvnim
vstupem/vystupem komunika¢niho obvodu a
s prvnim vstupem/vystupem jednotky sty-
ku se snimafem d&rné pasky, jehoZ druhy
vystup je spojen s prvnim vstupem snimade
dérné pdsky, jehoZ prvni vystup je spojen
se Ctvrtym vstupem a tfeti vstup je spojen
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s tfetim vstupem Fidiciho panelu, s tFetim
vstupem komunikaé&niho obvodu, s tFetim
vstupem obvodd zpétnych signilf, s tfetim
vstupem ocbvod@ Fidicich povell a s tfetim
vystupem mikropoditace, jehoZ druhy vy-
stup je spojen s druhym vstupem obvodi
Fidicich povelfi, s druhym vstupem jednot-
ky styku se snimadem dérné pédsky a s dru-
hym vstupem komunikaéniho obvodu, jakoZ
i s druhym vstupem ¥idictho panelu, jehoZ
druhy vystup je spojen s druhym vstupem
mikropoditade, pritemZ tfeti vstup fidici
jednotky je spojen s prvnim vystupem pul-
tu operédtora, jehoZ druhy vystup je spojen
se ¢tvrtym vstupem komunika&niho obvodu,
jehoZ &tvrty vystup je spojen s druhym vstu-
pem pultu operdtora, jehoZ prvni vstup je
spojen s vystupem FidicI jednotky.

Vy83i a¢inek zapojeni podle vyndlezu pro-
ti dosavadnim zapojenim pro testovani za-
kladnich veli¢in spodivd v tom, Ze umoZiiu-
je sledovéani dynamickych vlastnosti testova-
ného systému a hromadné vyhodnoceni vel-
kého mnoZstvi testovanych velidin. Vyho-
dou je rovnéZ moZnost jeho realizace za po-
uZiti dostupnych soudédsti.

Zapojeni podle vyndlezu bude dédle vy-
svétleno s pFihlédnutim k pfipojenému sché-
matu. Zakladni celky zapojeni podle vyné-
lezu jsou Fidici jednotka A testovaného sy-
stému, pultu B operédtora testovaného systé-
mu, simulator pohybu C, mikropoéita D,
piidavnd zaFizeni mikropotitate jako je ob-
vod E Fidicich poveld, obvod F zpétnych sig-
ndall, komunikaéni obvod G, Fidici panel H,
jednotka I styku se snimadem d&rné péasky
T a zapisovac K. Obvod E Fidicich povell je
uren pro prijem fFidicich poveldt a Fidici
jednotky A testovaného systému. Obvod F
zpéinych signall je uréen pro vystup zpst-
nych signaltt do fidici jednotky A testova-
néeho systému. Komunikaé&ni obvod G je ur-
¢en Kk zprostfedkovani styku mezi mikropo-
¢itaCem B a pultem B operdtora testované-
ho systému. Pomoci Fidictho panelu H se
voli reZimy ¢innosti mikropod&itate D, jejich
indikace a indikace prtabshu testu. Jednot-
kou I styku se snimafem dé&rné pasky J jsou
tyto dva celky propojovény.

Ridici jednotka A je propojena z prvniho
vystup Al na prvni vstup 1C simuldtoru po-
hybu C, jehoZ druhy vystup €2 je spojen s
prvnim vstupem 1K zapisovate K. Druhy
vystup A2 fridici jednotky A je spojen se
Ctvrtym vstupem 4E obvodd E Fidicich po-
veld. Druhy vstup 2A Fidici jednotky A je
spojen se &tvrtym vystupem F4 obvodd F
zpétnych signdld. Jejich tfeti vstup 3F je
propojen k druhému vystupu D3 mikropodi-
tate D, jehoZ druhy vystup D2 je spojen s
druhym vstupem 2F obvodd F zpé&tnych sig-
nald. Jejich prvni vstup 1F je spojen jednak
s prvnim vstupem/vystupem 1D1 jednak s
prvinim vstupem/vystupem 1H1 Fidiciho pa-
nelu H jednak s prvnim vstupem/vystupem
1G1 komunikaéniho obvodu G a s prvnim
vstupem/vystupem 1I1 jednotky I styku se
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snimadem dé&rné pasky ]J. Druhy vystup I2
je spojen s prvnim vstupem 1J snimade dér-
né pasky [, jehoZ prvni vystup I1 je propo-
jen ke Ctvrtému vstupu 41. T¥eti vstup 3I je
propojen ke tfetimu vstupu 3H ¥Fidiciho pa-
nelu H, ke tfetimu vstup 3G komunika&niho
obvodu G, ke tfetimu vstupu 3F obvoda F
zpétnych signdld, ke t¥etimu vstupu 3E ob-
vodd E Fidicich povelll a ke tfetimu vystupu
D3 mikropo¢itace D. Jeho druhy vstup D2
je spojen s druhym vstupem 2E obvod E
Fidicich poveld, s druhym vstupem 2I jednot-
ky I styku se snimafem dérné pésky a s
druhym vstupem 2G komunika&niho obvodu
G, jakoZ i s druhym vstupem 2H §idiciho pa-
nelu H. Jeho druhy vystup H2 je spojen s
druhym vstupem 2D mikropoditade D. Tteti
vstup 3A Fidici jednotky A je spojen s prv-
nim vstupem B1 pultu operdtora B, jehoZ
druhy vystup B2 je spojen se Ctvrtym vstu-
pem 4G komunika&niho obvodu G. Jeho &tvr-
ty vystup G4 je propojen k druhému vstupu
2B pultu B operdtora, jehoZ prvni vstup 1B
je spojen s vystupem A3 ¥idici jednotky A.

Ridici jednotka A s pultem B operédtora
tvoFi testovany systém automatického Fize-
ni dopravniho zafizeni. Pienos dat mezi ¥idi-
cI jednotkou A a pultem B operdtora je sé-
riovy, signdl vysilany z fidici jednotky A
do pultu B operéatora vychazi z tretiho vystu-
pu Fidici jednotky A do druhého vstupu pul-
tu B operdtora. Signdl vysilany z pultu B
operdtora do ¥idici jednotky A vychdzi z
prvniho vystupu pultu B operédtora do tie-
tiho vstupu Fidici jednotky A.

Simuldtor pohybu € je tvoren specidlnim
modelem ¢islicového servomechanismu, kte-
ry simuluje pohyb nakladae Fizeny vystup-
nim napé&tim ze systému automatického ¥i-
zeni dopravniho zafizeni a generuje tidaje
adresnich §titkdl. Vystupni napé&ti ze systé-
mu automatického Fizeni pfichdzi z prvni-
ho vystupu Fidici jednotky A na prvni vstup
simuldtoru pohybu C, z jehoZ prvniho vy-
stupu jsou piivadény signdly simulujici od-
méfovani a udaje adresnich 3titkd na prvni
vstup Fidici jednotky A. Na prvni vstup za-
pisovade jsou pfivedeny z druhého vystupu
simuldtoru pohybu € analogové ¥idici sig-
naly testovaného systému majici vyznam
rychlosti pohybu dopravniho zafizeni.

Mikropo€itat D je se svymi p¥idavnymi
zalizenimi E, ‘F, G, H, I propojen datovou
adresovaci a Fidici sb&rnici. Datovd shé&rni-
ce je obousmé&rné a je vytvofena propojenim
prvnich vstupl/vystupi mikropoéitade a
v3ech pFidavnych zaiizeni. Adresovaci sbér-
nice je vytvofena propojenim druhého vy-
stupu mikropoditate D s druhymi vstupy
v3ech pFidavnych zafizeni E, F, G, H, I a jeji
signdly urcuji, do kterého nebo z kterého
pFidavného zafizeni se budou datovou sbér-
nici prenédset data. Ridici sb&rnice je vytvo-
Fena propojenim t¥ettho vystupu mikropo¢i-
tate s tfetimi vstupy v3ech pfidavnych za-
Fizeni E, F, G, H, 1. Signaly ¥idici sbé&rnice
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je urCen smér, kterym budou prend3ena da-
ta datovou sbérnici. Na druhy vstup mikro-
pocitade D je jeSté priveden z druhého vy-
stupu piidavného zafizeni H urfeného pro
volbu reZimu ¢innosti mikropoditace D sig-
nél pro nulovani mikropoditale.

Pred zaléatkem testovédni se vloZi do mik-
ropo€itate D testovaci program zazname-
nany na dérné pasce. Snimac¢ dérné pasky |
pfipojeny k jednotce I styku se snimafem
urfenému pro pripojeni snimafe dérné péas-
ky umoZiiuje sejmuti programu z dérné péas-
ky. Rizeni snimate dérné pésky je prova-
déno signdly pfichdzejicimi z druhého vy-
stupu jednotky I styku se snimacem na prv-
ni vstup snimace dérné pasky J. Sejmuta da-
ta pfredstavujici instrukce programu jsou z
prvniho vystupu snimace dérné péasky J pri-
vedena na ¢tvrty vstup pridavného zafize-
ni I pro pripojeni snimace dérné péasky.

V priib&éhu testovdni je mikropocitatem
simulovan Fidici pocital a zpé&tné signéaly
dopravniho zafFizeni. PFi simulaci Fidictho
pocitaCe slouZi k prenosu dat komunikatni
obvod G urleny k zprostfedkovani styku
mezi mikropofitatem D a pultem B opera-
tora testovaného systému. Data mezi komu-
nikatnim obvodem G a pultem B operédtora
jsou prendSena sériové. Signdl vysilany z
komunikaéniho obvodu G do pultu B ope-
ratora vychéazi ze c¢tvrtého vystupu komu-
nika¢niho obvodu G do druhého vstupu pul-
tu B operatora. Signdl vysilany z pultu B
operatora do komunika&niho obvodu G vy-
chdzi z druhého vystupu pultu B operétora

do &tvrtého vstupu komunikacniho obvodu
G. PFi simulaci zp8tnych signaltt dopravni-
ho zafizeni jsou simulované zpé&tné signaly
pfenaSeny do ridici jednotky A testovaného
systému paralelng a jejich pfenos je zpro-
stfedkovdn obvodem F zpétnych signald
uréenych pro vystup zpétnych signdlti do-
pravniho zafizeni. Simulované zp#tné sig-
néaly jsou privadény ze €tvrtého vystupu ob-
vodu F zpé&tnych signdll na druhy vstup ¥i-
dici jednotky A.

Vlastni testovdni systému automatického
Fizeni dopravniho zafizeni provadi mikro-
pocitat D na zdkladé kontroly fidicich po-
velli vyddvanych ¥Fidici jednotkou A a kon-
troly informaci prenaSenych z Fidici jed-
notky A do pultu B operdtora. Vstup ridi-
cich povelt vyddvanych ¥idici jednotkou A
do mikropoditate umoZiiuje obvod E fidi-
cich poveld. Signdly Fidicich poveld jsou
paralelné privddény z druhého vystupu Fi-
dici jednotky A na ¢tvrty vstup obvodu E
Fidicich povelll. Informace pPendSend z ii-
dici jednotky A do pultu B operdtora je
mikropod&itatem D z pultu B operatora ziska-
véna simulaci Fidiciho poditace. Test analo-
govych Fidicich signald je proveden kontro-
lou zdznami pofizeného zapisovadem K.

Uvedené zapojeni podle vynélezu je moZ-
no uplatnit p¥i testovani rlznych variant
systéml automatického tizeni dopravniho
zafizeni. RovnéZ jej lze pouZit pii hledani
zdvad a pi¥i oZivovani sistémt automatické-
ho Fizeni dopravniho zaFizeni.

PREDMET VYNALEZU

Zapojenl pro testovdni systému automa-
tického fizeni dopravniho zafizeni, vyzna-
¢ené tim, Ze prvni vystup (A1) ¥idici jed-
notky (A) je spojen s prvnim vstupem (1C)
simuldtoru pohybu (C), jehoZ druhy vystup
{C2) je spojen s prvnim vstupem (1K) za-
pisovate (K], pficemZ druhy vystup (A2)
FidicI jednotky (A} je spojen se &tvriym
vstupem (4E) obvodu (E] fidicich povelf,
zatimco druhy vstup (2A) ¥Fidici jednotky
(A) je spojen se €tvrtym vystupem (F4) ob-
vodu (F) zpétnych signdlli, jejichZ tireti
vstup (3F) je spojen s druhym vystupem
(D3) mikropocitate (D), jehoZ druhy vy-
stup (D2) je spojen s druhym vstupem (2F)
obvodldi (F) zpétnych signdll, zatimco je-
jich prvni vstup (1F) je spojen jednak s
prvnim vstupem/vystupem (1D1), jednak s
prvnim vstupem/vystupem (1H1) #idiciho
panelu (H), jednak s prvnim vstupem/vystu-
pem (1G1) komunikaéniho obvodu (G) a s
prvnim vstupem/vystupem (1I1) jednotky
(I} styku se snimadem d&rné péasky, jehoZ
druhy vystup (I2) je spojen s prvnim vstu-
pem (1J) snimace dérné pdasky (J), jehoZ

prvni vystup (J1} je spojen se ¢tvrtym vstu-
pem (41} a t¥etl vstup (3I} je spojen s tie-
tim vstupem (3H) fFidiciho panelu (H}, s
tfetim vstupem ({3G) komunika&niho obvo-
du (G), s tfetim vstupem (3F) obvodid (F)
zpétnych signald, s tFetim vstupem (3E) ob-
vodlt (E) Fidicich povelll a s t¥etim vystu-
pem (D3) mikropoditate (D), jehoZ druhy
vystup (D2) je spojen s druhym vstupem
(2E) obvodu (E) ¥idicich poveld, s druhym
vstupem (2I) jednotky (I) styku se snima-
tem dérné pasky a s druhym vstupem (2G)
komunika¢niho obvodu (G), jakoZ i s dru-
hym vstupem (2H] Fidiciho panelu (H), je-
hoZ druhy vystup (H2} je spojen s druhym
vstupem (2D) mikropoditace (D), priemZ
tieti vstup (3A) Fidici jednotky (A) je spo-
jen s prvnim vystupem (B1]} pultu (B} ope-
ratora, jehoZ druhy vystup (B2) je spojen
se Ctvrtym vstupem (4G) komunikadniho
obvodu (G), jehoZ &tvrty vystup (G4) je spo-
jen s druhym vstupem (2B) pultu (B) ope-

- rétora, jehoZ prvni vstup (1B) je spojen s

vystupem (A3) Fidici jednotky (A).
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