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bloku vyhodnocovénf, bloku ovl4ddni, bloku Q)N ] —2
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a dvou ak&nich blokl. Podstatou feSeni je \
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Vyndlez se tykd zapojeni pro ovldddni za¥ifzeni dynamické kontroly velkych rota&nich sou-
&4st{ napfi{klad turborotori a turbogenerdtord zvl4it® pro energetické bloky vysokého vykonu
napfiklad v atomové energetice.

Velké rotadni celky nejsou pouZitelné bez dynamické kontroly na vyva¥ovacim za¥fzeni.
Na ffzenf tohoto za¥fzen{ jsou kladeny vysoké pofadavky na celkovou Zasovou a energetickou
optimalizaci celého procesu.

AZ dosud bylo feSeno ¥fzeni vlastnich pohoni za¥fzeni dynamické kontroly velkych rotad-
nich soudstf a ¥{zen{ vlastn{ aparatury, vyhodnocenf nevyvd¥enosti, kritickych ot4d&ek aj.
oddélen&. Na obsluze zistdvalo rozhodnuti posqudit, zda cyklus vyhodnocovdni je ji¥ ukon¥en
a lze dale'zbyﬁovat &i sniZovat rychlost pro dalsi vyvaZovaci postup. Zmin&ny stupei volnosti
zdkonit& prodlufuje cely cyklus dynamické kontroly nad interval nezbytn& nutny, tzn. zplso-
buje p¥idavné energetické ztrdty i dalif ztrity plynouci z nikoli optimdlnfho ¥fzenf. PE¥itom
&etnost vyvaZovacfch cykld pro jednu rotadn{ sou&dst je znalnd (cca 20-50).

V¢Se uvedené nedostatky odstrafiuje zapojenf pro ovl&d&n{ za¥izen{ dynamické kontroly
velkych rotadnich soufdsti podle vyndlezu, jeho’ podstata spo&iv4 v tom, ¥e v¢stupy z &idel
vibrace jsou propojeny na prvni, druhy a t¥etf{ snfimac{ vstup bloku vyhodnocovénf, jeho% ko-
munikadni vstup je spojen s druhym komunikadnim v¢stupem bloku ¥fzen{ pohoriu a souZasn& defi-
ni&n{ vstup je spojen se sd®lovacim vystupem bloku ovlad4nf. Komunika®ni{ v¢stup bloku vyhod-
nocovédni je spojen s druhgym komunika&nim vstupem bloku ¥fzenf pohonu a informadni v¢stup
bloku vyhodnocovdni je spojen s informa&nim vstupém bloku ovladéni, jehofZ komunika&ni vstup
je spojen s prvnim komunika&nim vystupem bloku ¥{zeni pohonu a sou¥asnd jeho p¥imy vy¢stup je
spojen s defini&nfm vstupem bloku #izenf pohonu, na jeho% korek¥n{ vstup je zapojen vgstup
¢idla rychlosti, ktery je z&rovefl spojen se zp&tnovazebnim vstupem bloku reguldtoru rychlosti.
Informa¥ni vystup bloku reguldtoru rychlosti je spojen s prvnim informadnim vstupem bloku
¥{zenf pohonu, jeho% druhy a tfet{ informa&ni vstup je spojen s vystupy &idel meznich teplot
napdjecich transformitord a meznich teplot motort a soudasn& prvni defini¥ni v¢stup je spojen
se zaddvacim vstupem bloku reguldtoru rychlosti, jehoZ prvnf defini&n{f vystup je spojen se
zadédvacim vstupem prvniho ak&nfho bloku, jehoZ zp&tnovazebnf vstup je spojen s informa&nim
vy¢stupem prvniho &idla kotevnfho proudu a jeho%¥ silovy vstup je ptes prvni &idlo kotevnfho
proudu spojen s vystupem z prvniho napdjeciho transformdtoru a silovy v¢stup prvnfho akdniho
bloku je p¥ipojen na kotvu prvnfiho poh&n&ciho motoru.

Druhy defini¥nf v¢stup bloku reguldtoru rychlosti je spojen se zad&vacim vstupem druhého
akénfho bloku, jeho% zp&tnovazebni vstup je spojen s informadnim vystupem druhého ¥idla kotev-
nfho proudu a jeho¥ silovy vstup je pfes druhé &idlo kotevniho proudu spojen s v¢stupem z dru-
hého napdjecilio transformiatoru a silovy v¢stup druhého akéntho bloku je p¥ipojen na kotvu -
druhého pohdn&cfho motoru a druhy definidnf v¢stup bloku ¥fzeni je spojen s ovlddacim vstupem
elektromechanické spojky.

Refeni obvodu pro ovladéni za¥fzeni dynamické kontroly velkych rota¥nich soudésti podle
vyndlezu lépe vyuZivAd strojnfho Zasu vlastntho za¥fzeni p¥i soufasném snifenf ndrokd na ob-
sluhu. Dal¥i{ vfhodou je zkrdceni vyvaZovacfho cyklu, cof m4 vliv i na energetické dspory po-
hén&ciho za¥fizeni. ’

P¥{klad zapojeni pro ovlddédni za¥izeni dynamické kontroly velkych rota&nich souddst{
podle vyndlezu je na prilo%eném vykresu, kde je zndzorn&no blokové schéma.

Dva pohédn&ci motory 1 a 2 jsou vzdjemnd spojeny elektromechanickou spojkou 3 a ddle jsou
spojeny pfes pfevodové Gstroji 4 s kontrolovanou rota&ni souddsti 7 ulofenou ve stojanovych
loZiskdch 8 a 9. V¢stupy 60, 61, 62 &idel vibrace 16, 17, 18 jsou propojeny na prvni, druhy
a t¥etf snfmac{ vstup 37, 38, 39 bloku 19 vyhodnocovédni, jeho% komunika&ni vstup 40 je spojen
s druhym komunikadnim v¢stupem 51 bloku 10 ¥fzenf pohonu a soufasné definidni vstup 42 je
spojen se sd&lovacim vystupem 57 bloku 6 ovlAddn{. Komunika®ni v¢stup 41 bloku 19 vyhodnoco-
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védni je spojen s druhym komunika&nim vstupem 52 bloku 10 ¥fzen{ pohonu a informainf vystup
43 bloku 19 vyhodnocovédni je spojen s informa&nim vstupem 58 bloku 6 ovlddani, jehoZ komuni-
ka¢n{ vstup 56 je spojen s prvnim komunika&nim v¢stupem 53 bloku 10 #fzenf pohonu.

P¥{m¢ vystup 59 bloku 6 je spojen s defini&nim vstupem 47 bloku 10 ¥fzen{ pohonu, na jeho%
korek&ni vstup 50 je zapojen vystup 36 &idla 5 rychlosti, ktery je zdroveh spojen se zp&tno-
vazebnim vstupem 29 bloku 15 reguldtoru rychlosti, jehoZ informa®ni vystup 20 je spojen
s prvnim informanim vstupem 44 bloku 10 ¥fzeni pohonﬁ, jeho% druhy a t¥eti informa¥nf vstup
45, 46 je spojen s vystupy &idel (nezakreslena) meznich teplot napdjecich transformitord a
meznich teplot motori. Prvni definilni vystup 48 je spojen se zaddvacim vstupem 28 bloku 15
reguldtoru rychlosti, jehoZ prvni defini&ni vystup 26 je spojen se zaddvacim vstupem 31 prv-
nfho akénfho bloku 11, jeho% zp&tnovazebni vstup 32 je spojen s informa®nim v¢stupem 35 prv-
niho &idla 13 kotevniho proudu a jehoZ silov§ vstup 33 je p¥es prvni &idlo 13 kotevniho prou-
du spojen s vystupem z pfvniho napdjeciho transformdtoru (nezakreslen). Silovy v§stup 34
prvniho ak&niho bloku 11 je pfipojen na kotvu prvniho pohdn&ciho motoru 1 a soulasné& druhy
definiéni v¢stup 27 bloku 15 reguldtoru rychlosti je spojen se zaddvacim vstupem 22 druhého
ak&niho bloku 12, jehoZ zp&tnovazebni vstup 23 je spojen s informa&nim v¢stupem 24 druhého
&idla 14 kotevnfho proudu a jehofZ silovy vstup 25 je pfes druhé &idlo 14 kotevniho proudu
spojen s vystupem z druhého napdjeciho transformdtoru. Silovy vy¥scup 21 druhého ak&niho bloku
12 je p¥ipojen na kotvu druhého poh&n&€cfiho motoru 2. Druhy definiéni v¢stup 49 bloku’lg ¥i-
zen{ pohonu je spojen s ovlddacim vstupem 30 elektromechanické spojky 3.

Funkce zapojeni pro ovladédni za¥fzenf dynamické kontroly velkych rotadnich soudésti
podle vyndlezu je nésledujici:

Dva programovatelné subsystémy ¥fzeni - blok 10 ¥izeni pohonu realizovany nap¥. mikropo-
&ftadovym systémem vietnd vstupnich a v¢stupnich jednotek, a blok 19 vyhodnocovédni nap#.
mini nebo mikropod&fitad jsou vz&jemn& propojeny s pfesné& vymezenou vzdjemnou nad¥azenosti a
pod¥fzenost{ v &ase. Navic ka%d§y z té&chto blokll je spojen s blokem 6 ovlddani, pfedstavujicim
ovladaci pult obsluhy s %4sti pro ovl&d&n{i a indikaci stavu pohonu a s &&sti pro indikaci a
registraci vyvaZovacfho procesu.

Prvni ze zmin&ngch subsystémi, a to blok 10 ¥{zeni pohonu, jif pak ¥{d{ p¥es blok 15
regulitoru rychlosti realizovany nap¥. diskrétnim &lenem vlastnf ak&nf blok 11 a 12 - nap¥.
tyristorové ménide s internim autonomnim reguldtorem kotevniho proudu tak, aby mohly pracovat
jako silové zdroje vzéjemné spojenych pohdn&cich motort 1 a 2, které p¥es p¥evodové ustrogi
4 mechanicky rozt&&{ kontrolovanou souést 7.

% jmenovanych programovatelngch blokii, a to blok 10 ¥fzeni pohonu a blok 19 vyhodnoco-
véni, m4 kaZfdy v druhém &asovém okamZfiku definovan svdj vztah vi&i druhému, tj. p¥echodnou
nadfazenost. Jako odpov&d na posloupnost konverza®nich otézek z informa&niho vstupu 58 bloku
6 ovladadni popiSe obsluha konverzalnim zplsobem pfes sd€lovac{ vystup 57 zhruba parametry
vyvaZované rotaini souldsti 7, nale¥ blok 19 vyhodnocvéni j{ nabidne hodnoty kritickych ot4-
&ek, na kterych by se m&lo vyvaZovat. Obsluha miZe nabidku potvrdit, nebo sama klévesnici
z pultu si zadat vlastni spo&itané ot&lky po pam&ti bloku 10 ¥{fzen{ pohonu. Po potvrzeni
ot4&ek, at ji¥ nabidnutfch nebo zadanych z klavesnice, se pfepiSe p¥es druhy komunika&ni
vstup 52 mezn{ dovolené zrychleni{ mechanismu odpovidajici poufitému kardanu a p¥ibli¥ny &as
pot¥ebny k sejmut{ hodnot po dosa¥en{ kritickgych oté&&ek.

Po odstartovdni procesu pak cely proces probih4 zcela automaticky, pokud obsluha n&kte-
rym z j{ moZngch zplisobd nezasédhne. To znamend, %e pohon a kontrolovand rota&ni soudédst se
urychluje s programovanou strmostf{ otéek nastavenou men3{ nebo rovnou maximéln& p¥{pustné
hodnot& a% na definovanou hodnotu otéd&ek. Mens{i strmost otdlek je prib&%né& volitelnd obsluhou.
Minim&ln{ strmost je chdp&na jako nulovd. Pokud dojde k mimo¥ddnému zv§Seni amplitudy vibrad-
nich kmit, je na obsluze, aby v definovaném &ase po optickém upozorn&ni rozhodla, zda prove-
de hydraulicky um&lé ztuZeni stojanu a maximdlni moZnou strmosti otélek pfejede kritické
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kmitdnf nebo se rozhodne vritit se na otd¥ky niZ¥3f. Pokud tak neu&ini, tj. neprovede ptislus-
nou manipulaci sama do ur&itého Sasu, pak blok 10 ¥{zen{ pohonu automaticky sniff otalky.

Ve vymezeném intervalu pofadovanych ot4&ek vysle blok 10 ¥fzeni pohonu p¥es svij druhy
komunika&ni vgstup 51 informaci pro blok 19 vyhodnoceni, ktery za nezbytn& nutny &as provede
uloZeni pot¥ebnych hodno£ snfma&l v definovaném &ase do pam&ti. Poté se pohon automaticky
vrat{ do klidu se strmostf ot&dek nastavenou obsluhou z maximdlni moZné hodnoty.

p¥i identifikaci poruchy je mo¥n4 podle mnoZiny, do které porucha spadéd, pouze jedna ze
dvou reakcf, a to bud:
a) brzdinim s maximilnd mo¥nou strmostf otd¥ek limitovanou dangm spojovacim elementem mezi
pfevodovym dstrojfm a rotalni souddsti
b) v p¥ipadd ztraty informace o parametrech préce pouzitého spojovacfho elementu p¥evodové-
ho Gstroji a rota¥ni soudédsti dojde k brzdé&n{ s maximdlni mo¥nou strmost{ otd&ek odpovi-
dajfc{ minimdlnimu priméru spojovacfho elementu.

zapojeni podle vyndlezu je urdeno pro ¥izeni pohond vyva¥ovacich a odst¥edovacich zafi-
zen{ pro velké rotadni soulésti, zejména energetickych bloki.

PREDMET VYNALEZU

zapojeni pro ovl&dédni za¥fzenf dynamické kontroly velkgch rotaénich souddsti, sestdvaji-
cf ze dvou pohédn&cich motord vzédjemnd spojenych elektromechanickou spojkou a ddle spojenych
p¥es prevodové dstroji s kontrolovanou rotadnf souddstf, dédle pak z &idel ot4lek, vibraci a
proudu kotvy a ddle bloku vyhodnocovéni, bloku ovl4ddni, bloku ¥izeni pohonu, bloku regulédto-
ru rychlosti a dvou ak&nich blokd, vyznadené tim, ¥e v¢stupy (60, 61, 62) &idel vibrace (16,
17, 18) jsou propojeny na prvni, druhy a tfetf snimaci vstup (37, 38, 39) bloku (19) vyhod-
nocovéni, jeho¥ komunikadnf vstup (40) je spojen s druhym komunikaénim v¢stupem (51) bloku
(10) ¥fzen{ pohonu a soudasn® defini¥n{ vstup (42) Jje spojen se sdélovacim vystupem (57)
bloku (6) ovlad4nf a déle komunika®ni v§stup (41) bloku (19) vyhodnocovéni je spojen s druhym
komunikaénim vstupem (52) bloku (10) ¥fzenfi pohonu a informalni vystup (43) bloku (19) vyhod-
nocovéni je spojen s informa¥nim vstupem (58) bloku (6) ovl4d4ni, jeho% komunikadni vstup
(56) Jje spojen s prvnim komunika&nim v¢stupem (53) bloku (10) ¥{zeni ‘pohonu a soulasné& jeho
p¥imy vystup (59) je spojen s defini&nim vstupem (47) bloku (10) ¥izeni pohonu, na jehoZ
korek&ni vstup (50) je zapojen vgstup (36) &idla (5) rychlosti, ktery je zdroveh spojen se
zpétnovazebnim vstupem (29) bloku (15) reguldtoru rychlosti, jeho? informa&ni vgstup (20) je
spojen s prvnim informa&nim vstupem (44) bloku (10) ¥fzeni pohonu, jeho% druhy a tfeti infor-
maéni vstup (45, 46) je spojen s vystupy &idel meznfch teplot napdjecich transformdtorl a
meznich teplot motord a soudasng prvni defini¥ni v¢stup (48) je spojen se zaddvacim vstupem
(28) bloku (15) regulédtoru rychlosti, jeho# prvni defini&ni vystup (26) je spojen se zaddva-
cim vstupem (31) prvniho ak&niho bloku (11}, jeho¥ zp&tnovazebni vstup (32) je spojen s infor-
madnim vystupem (35) prvniho &idla (13) kotevntho proudu a jeho¥ silovy vstup (33) je pfes
prvni &idlo (13) kotevnfho proudu spojen s vystupem z prvniho napdjeciho transformdtoru a
silovy vystup (34) prvniho ak&niho bloku (11) je p¥ipojen na kotvu prvnfho pohdn&ciho motoru
(1) a souZasn& druhy defini¥n{ vystup (27) bloku (15) reguldtoru rychlosti je spojen se zadé-
vacim vstupem (22) druhého ak&nfho bloku (12), jeho¥ zp&tnovazebnf vstup (23) je spojen
s informa¥nim v¢stupem  (24) druhého &idla (14) kotevniho proudu a jeho%¥ silovy vstup (25) je
ptes druhé &idlo (14) kotevniho proudu spojen s vystupem z druhého napidjecfho transformdtoru
a silovy v¢stup (21) druhého ak&niho bloku (12) je p¥ipojen na kotvu druhého pohén&ciho moto-
ru (2) a druhy defini®ni vystup (49) bloku (10) ¥fzen{ pohonu je spojen s ovlddacim vstupem
{30) .elektromechanické spojky (3).

1 vykres
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