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Vynédlez se tykd zapojeni k p¥enosu signdld z telemechaniza®nfho zaffzeni do vyrovndva-
ci{ pam&ti po¥itade, p¥i automazizaci ddlkového ¥{zenf, ovldddni, m&Fen{ a signalizaci.

Jsou zndma zapojeni k pienosu signéld z telemechaniza¥niho zaffzenf na dispe¥erské
pracoviit¥ a zapojenf k prenosu signdld do poditale. V obou t&chto zapojenich se pPend3{
seriov¥ p¥ijimend informace na paralelnf informa¥ni slovo. U tdchto zapojeni nebylo nutno
provédst kontrolu sprévné ¥innosti telemechaniza¥nfho zaffzenf{. V p¥fpad® poruchy teleme-
chaniza&niho zafizeni tuto poruchu dispe¥er okamZit® zjistil. Rovn¥% p¥i pou%it{ jednodZelo-
vého po¥ftae se chyba telemecheniza¥niho zaPfzeni okam¥it¥ projevuje. P¥i pouZitf vykonné-
ho podftade, ktery zpracovdvd soudasnd n&kolik programl, je nutné provdad&t kontrolu sprév-
né ¥innosti telemechaniza¥nfho zaffzeni.

Je t¥eba kontrolovat formdlnf sprévnost slova pPijimeného telemechaniza¥niho zafizeni,
to znemend jeho délku, ddle Je t¥eba kontrolovat provozuschopnost p¥enosové linky, provo-
zuschopnost seriového p¥ijfmactho registru, rozladsni pracovnfch kmito&td vysilaci e pii=-
jimacf staenice a v¥asné pPevzeti zpracovenych informaci daldfmi obvody. Zéroven je t¥eba
pro poZita¥ formovat slovo o zdvaddch a &innosti telemechanizadniho zaPfizeni a o vy¥sledku
uvedenych kontrol. ) : '

VyteSenf tohoto udkolu se klade za cil predloZené zapojeni k pienosu signdld z tele-
mecheniza¥niho ze¥fzen{ do vyrovndvaci pamdti podle vyndlezu. Jeho podstata spo¥ivd v tom,
%e datovy vstup zepojeni je spojen s datovym vstupem dekodérti a s datovym vstupem ¥idiciho
obvodu., Hodinovy vstup ¥Ldicfiho obvodu je spojen se druhym vy¥stupem generdtoru hodinovych
pulsd, jehoZ prvni vystup je spojen s hodinovym vstupem dekodéru. Prvni vystup dekodéru
Jje spojen s posouvacim vystupem posuvného registru, jehoZ seriovy vstup je spojen se druhym
vystupem dekodéru. ' :

Tretl vystup dekodéru je spojen s nulovacim vstupem posuvného registru, jehoZ datovy
skupinovy vystup je spojen s prvnim skupinovym vystupem zapojeni{. Kontrolni skupinovy vystup
posuvného registru je spojen se skupinovym kontrolnim vstupem #fdicfho obvodu, jeho% prvni
f{dicf vystup je spojen s prvnim #fdicim vystupem zapojenf. Prva{ ¥{dici vstup zapojeni je
spojen s prvnim ¥fdicim vstupem ¥Ffdicfho obvodu, jeho skupinovy chybovy vystup je spojen
se skupinovym chybovym vystupem zapojeni. Druhy #ifdici vstup zapojeni je spojen se druhym
#idicim vstupem ¥fdicfho obvodu, -jeho# druhy Fidici vystup je spojén se druhym Fidieim
vystupen zapojeni. Skupinovy chybovy vstup zapojeni Je spojen se skupinovym chybovym vstu-
pen ¥fdictho obvodu. ' '

Vyhodou uspofddén{ podle vyndlezu je, Ze umo¥nuje pfipojit po&fte& p¥imo za linkovy
pFijimal telemechaniza¥nfho zeffzeni, tak¥e pfijem a zpracovédni informac{ pro po¥ital je
nezdvislé a technicky podstain¥ jednodudsi, neZ kdyZ se tyto informace snimejf na pFislu¥-
nych paralelnfch vystupech telemechanizadniho zaffzenf. Tim se odstreni pot¥eba pFevodu
aZ 512 bitd ¥irokého paralelniho slova telemechanizadniho za¥izenf na sérii n¥kolike slov,
JjejichZ 8ifka je vhodnéd pro zvoleny polital. Odpadéd té% nutnost synchronizace &innosti po-
¥itade s telemechanizalnim zeFf{zenim.

Podstatn¥ se usnadni kontrole délky p#ijfmendho slova, kontrola provozuschopnosti pre-
nosové linky = usnadnuje se kontrola provozuschopnosti seriového pfijfmacfho registru a
kontrola rozladdni pracovnfch kmito¥td vysflaci{ a pfijimaci stanice. Zapojenf je sestaveno
z minimdlnfho po¥tu b¥Zn& dostupnych a relativn¥ levnych sou¥dstf{ a rozdi¥uje stavebnico-
vost telemecheniza¥nfho zafizeni o moZnost spolupréce s po¥itadem.

P¥iklad zepojeni podle vyndlezu je zndzorn&n v blokovém schématu na pripojeném vjkresu.

Jednotlivé bloky zepojeni je moZno charskterizovet takto:

Generdtor | hodinovych pulsd je tvo¥en synchronizovatelnym oscildtorem s d&lifem kmi-
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to&tu. Je zdrojem ¥asovych pulsd, kteréd slou¥i k vyhodnocovéni Zasovd kédovand piijimené
informace.

Dekodér 2 je tvoFen registrem a s nim spojenym kombina¥nfm obvodem. Slou¥f k dekédové-
ni pfijimené informece.

Posuvng registr 3 je vytvoreny z pemdlovyich prvkd, nepffklad z klopnjch obvodd typu D.
Jeho &iFke v bitech odpovidd ¥i¥ce slova pouZitého po¥itale. SlouZi k pfevodu seriovd pFiji-
mané dekddované informace na paralelni slovo poZitale.

. Ridict obvod 4 je vytvoren ze sekven¥nich a kombinaZnich obvodd pro realizaci logickych
funkci, kterymi se kontroluje a $1d¢ ¥innost viech ostatnich blokd zapojent. Jednotlivé
bloky Jjsou zapojeny takto:

Datovy vstup 51 zapojenf je spojen s datovym vstupem 21 dekodéru 2 a s datovym vstupem
42 ?{dicfho obvodu 4. Hodinovy vstup 41 Fidiciho obvodu 4 Jje spojen se druhym vystupem 12
generdtoru 1 hodinovych pulsi, jeho¥ prvni vystup 11 je spojen s hodinovym vstupem 22 de-
kodéru 2. Prvnf vystup 23 dekodéru 2 je spojen s posouvacim vystupem 33 posuvného registru
3, JehoZ seriovy vstup 34 je spojen s druhym vystupem 24 dekodéru 2. T¥etd vystup 23 deko-~
déru 2 je spojen s nulovacim vstupem 35 posuvného registru. 3, jehoZ datovy skupinovy vystup
31 Jje spojen s prvnim skupinovym vystupem 8] zapojeni. Kontrolni skupinovy vystup 32 posuv-
ného registru 3 je spojen se skupinovym kontrolnim vstupem 44 #{dicfho obvodu 4, jehoZ
prvni $idiel vystup 48 je spojen s prvnim fidicim vystupem 62 zapojent.

Prvni #{dicf vstup 53 zepojeni je spojen s prvnim ¥fdicim vstupem 43 ¥fdiciho obvodu
4, jeho¥ skupinovy chybovy vystup 4] Je spojen se skupinovym chybovym vystupem §3 zapojeni.
Druhy *idicf vstup 54 zepojeni je spojen s druhym #{dicim vstupem.46 ¥fdicfho obvodu 4,
jeho# druhy fdici vystup 49 je spojen s druhym Ffdicim vystupem 64 zapojeni. Skupinovy
chybovy vstup 52 zapojeni je spojen se skupinovym chybovym vstupem 43 #{diciho obvodu 4.

Zapojenf k prenosu signdll z telemechanizanfiho zeffzen{ do vyrovndvaci pem¥ti pracuje
ndsledovnd: Generdtor | hodinovych pulsh je trvale v provozu a z jeho prvniho vystupu 1l
jdou na hodinovy vstup 22 dekodéru 2 hodinové pulsy, jejichZ kmitoZet odpovidd pracovnimu
kmito¥tu telemechanizadnfho zaffzeni. Na druhém vystupu 12 generdtoru 1 hodinovjch pulsid
jsou pulsy, jejich% kmitolet Je mnohondsobnd vy3sL nef je pracovnf kmitoZet telemecheniza&-
niho za¥izenf. Tyto pulsy pfichdzejf na hodinovy vstup 41 ¥fdictho obvodu 4, kde slouii
k jeho ¥innosti jako synchronizadni pulsy.

Prijimand informace p¥ichdz{ z linkového zesilovade telemechaniza¥nfho zafizenf, ktery
nenf na vykrese zndzorndn, na datovy vstup 5] zapojeni a odtud na datovy vstup 42 ${dictho
obvodu 4, ktery zaji3tuje sprévnou funkei pFenosové cesty. Soulasnd tato informace priché-
21 na datovy vstup 21 dekodéru 2, ktery ji pomoci hodinovych pulsl, pFichdzejicich na Jjeho
hodinovy vstup 22, dekdduje. Dekddovand informace bit po bitu vystupuje p¥es druhy v¥stup
34 dekodéru 2 na seriovy vstup 34 posuvného registru 3. Zépis jednotlivych bitd do posuvné-
ho registru 3 se provéadf jeho posouvecim vstupem 33 impulsem, pPichdzejicim.z prvnihe vy-
stupu 23 dekodéru 2. Posuvny registr 3 se v mezefe ve vysfléni vynuluje impulsem na jeho
nulovacim vstupu 33, ktery se p¥ivédi ze t¥etfho vystupu dekodéru g, e vznikg jeko dekddo=-
vens mezerovd znalka ve vysilédni.

Po pFijeti stenoveného podtu bitd, ktery odpovidd ¥i¥ce slova po¥ftale, se piijaté
informace p¥es datovy skupinovy vystup 31 posuvného registru 3 pPevédd? na prvni skupinovy
vystup 61,zepojent, kde je k disposicl po¥itafi. Soulasn® se pres skupinovy kontrolnf vy-
stup 32 posuvného registru. 3 pievede kontrolni znak na skupinovy kontroln{ vstup 44 ridici-
ho obvodu 4. Rfdict obvod 4 kontrolnf znek vyhodnoti a piijatou dekddovanou informaci umisté-
nou ne prvaim skupinovém vystupu 1 zepojeni nabidne poéitaéi pres svij prvni Ffdici vy~
stup 48 na prvn{ ¥{dicf v¥stup 62 zapojent.
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Prevzet{ nabfzenych dat potvrdf po¥fta¥ ¥fdicfmu obvodu 4 pies prvnl $fdici vstup 23
zapojeni na prvn{ Fidici vstup 45 Ffdicfho obvodu 4. Soulasn¥ s uvedenym zpracovénim dat
umisiuje #idict obvod 4 pres svij skupinovy chybovy vystup 47 na skupinovy chybovy vystup
63 zapojenf vysledek provdd¥nych kontrol a stav telemecheniza¥nfho zabizent.

Stav telemechaniza¥nfho zaPfizeni se snimd na skupinovém chybovém vstupu 52 zapojeni
a privddi se na skupinovy chybovy vstup 43 #fdictho obvodu 4. Vysledek provdddnych kontrol
a vysledek stavu telemechanizalnfho zaifzeni se nabfzl po¥fta¥i pres druhy vystup 49 PFfdi-
ctho obvodu 4 a odtud pies druhy #idicf vystup 64 zapojeni. Po¥ital potvrdi pievzeti nabi-
zeného chybového hléZen{ pres druby Pidief vstup 54 zapojenf na druhy Ffdic{ vstup 46 #{di-
efho obvodu 4. -

Vyndlezu se vyuZije pii automatizaci Ffzenf technologickych procesd v energetice,
dopravé, voddrenstvi, plyndrenstvi.

PREDMET VYINLLEZU

Zapojeni k prenosu signéll z telemechaniza¥nfho zafizenf do vyrovndvaci pam¥ti, vyzna-
dujici se tim, Ze datovy vstup (51) zapojenf je spojen s datovym vstupem (21) dekodéru (2)
a s datovym vstupem (42) ¥fdicfho obvodu (4), jehoZ hodinovy vstup (41) je spojen se dru-
hym vystupem (12) generdtoru (1) hodinovych pulsd, jeho% prvni vystup (11) je spojen s ho-
dinovym vstupem (22) dekodéru (2), jeho% prvnf vystup (23) je spojen s posouvacim vystupem
(33) posuvného registru (3), jeho¥ seriovy vstup (34) je spojen s druhym vystupem (24) de-
kodéru (2), jehoi tFetf vystup (25) je spojen s nulovacim vstupem (35) posuvného registru
(3), Jeho% datovy skupinovy vystup (31) je spojen s prvnim skupinovym vystupem (61) zapoje-
ni a kontrolni skupinovy vystup (32) posuvného registru (3) je spojen se skupinovym kontrol-
nim vstupem (44) ¥fdicfho obvodu (4), jehoZ prvnf ¥{fdici vystup (48) je spojen s prvnim
Fidictm vystupem (62) zapojenf, jehoZ prvni ¥fdici vstup (53) je spojen s prvnim #{dicim
vstupem (45) ¥{dictho obvodu (4), jeho% skupinovy chybovy vystup (47) je spojen se skupino=-
vym chybovym vystupem (63) zepojeni, jehof druhy ¥fdief vstup (54) je spojen se druhym r{di-
cim vstupem (46) ¥Ffdictho obvodu (4), jehof druhy Fidicf vistup (49) je spojen se druhym F{-
dicim vystupem (64) zapojent, jehéi skupinovy chybovy vstup (52) je spojen se skupinovym
chybovym vstupem (43) ¥{dicfho obvodu (4).

1 list vykrest

Severografia, n. p., zadvod 7, Most
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