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{64) Zapojeni obvodu pro Fizeni a kontrolu jizdy téZniho stroje

Pfedndtem vyndlezu je zapojeni obvodu
pro Pizeni a kontrolu jizdy téZniho stroje
v automatickém i rulnim provozu.

Viechny dosud uZivané systémy, tykajici
se zabezpeleni jizdy a dojezdu té8Znich
strojd, pracuji na principu samostatnych
kontrolnich obvodd, které jsou urditjm zpl-
sobem nadfazeny vlastnim Eidicim obvoddn
t&¥niho stroje a kontroluji jejich Zinnost.
Toto Yedeni vidy vede ke zvySovdni poltu
kontrolnich obvodd v p¥ipad& poZadavku na
zvyieni bezpelnosti, coZ oviem zvySuje prav-
d&podobnost chybného hl48eni poruchy. V pod-
staté tento zplsob nikdy neumoZnuje vyloudit
chybné hléd8eni poruchy kontrolnich obvodd
v pFfipadd jejich nesprdvné funkce,

Vy3e uvedené nedostatky odstranuje za-
pojeni obvodu pro ¥izeni a kontrolu jizdy
té¥niho stroje podle vyndlezu, jehoZ podsta-
ta spodivd v tom, Ze obsahuje nejménd t¥i
systémy, z nich% kaZdy sestdvd z &idla rych-
losti, integrdtoru rychlosti, kompardto-
ru, bloku sekvenéni a kombina&ni logiky
a bloku integrace a dekvadratury. Vystup
z &idla rychlosti prvniho systému je zapo-
jen mna prvni vstup integrdtoru rychlosti,
na prvni vstup bloku integrace a dekvadra-
tury, na Sesty vstup pfepinade a soulasné
na &tvrty vstup kontrolniho obvodu. Na
sedmy a osmy vstup pEepinale a na pdty a
Sesty vstup kontrolniho obvodu jsou zapoje-
ny vystupy &idel rychlosti daldich systémd.
Druhé vstupy integrédtord rychlosti vSech
systémd jsou propojeny s rektifika&nimi
spinai, druhé vystupy integrdtord rychlosti
jednotlivych systémd jsou zapojeny na prvni,
druhy a tfeti vstup pEepinale 2 zdroven na
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sedmy, osmy a devdty vstup kontrolniho obvo~
du a dile prvni vystup integrédtoru rychlosti
je propojen s prvnim vstupem kompardtoru,
na jeho% druhy vstup je zapojen druhy vy-
stup bloku sekvenini a kombinalni logiky.
Vystup kompardtoru je propojen s prvnim
vstupem bloku sekven&ni a kombinaéni logi-
ky, jeho¥ druhy, tfeti, &tvrty a pdty vstup
je propojen s prvnim, druhym, tfetim a &tvr~
tym kontaktem pfepinale pFedvolby, piifemZ
prvni vystup bloku sekvenini a kombinadni
logiky je zapojen na druhy vstup bloku
integrace a dekvadratury a dédle v¥stupy
blok& integrace a dekvadratury jednotlivych
systémd jsou zapojeny na devaty, desdty
a jedendcty vstup prepinafe a na prvni,
druhj a tfeti vstup kontrolniho obvodu,
jehoZ prvni vystup je propojem s pdtym vstu-
pem pfepinafe, jehoZ prvni vystup je pro-
pojen se vstupem indikaéniho displaye hloubky
a jeho? druhy vystup je jednak propojen se
vstupem indikaniho displaye rychlosti, jed-
nak je propojen s prvanim vstupem reguldto-
ru otélek, a ddle t¥eti vystup p¥epinale
je propojen s druhym vstupem bloku vybéru
minimdlni hodnoty, jeho% prvni vstup je
spojen s vystupem omezovale strmosti a ma~-
xima, na jehoZ prvni vstup je zapojen vystup
oviadale ¥4dané hodnoty rychlosti a jehoZ
druhy vstup je spojen s kontaktnim volilem.

Principem ¥eSeni podle vyndlezu je vzd-
jemnd kontrola jednotlivych blokfi mezi se-
bou. Obvod zajisfuje soulasn® ndkolik zd-
kladanich funkci p¥i Fizeni t&Zniho stroje
v automatickém i rulnim provozu. P¥i rufnim
fizeni jsou to tyto funkce:

1. M8feni hloubky
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2, Rizeni dojezdu
3, Spojitd kontrola dojezdu t&%niho stroje
4, Kontrola maximdlni rychlosti t&%Zniho
stroje
5. Hld3eni polohy koncovych spinald
hloubkoméru.
V automatickém provozu jsou to navic tyto
funkce: ,
6. Polohovéd regulace dojezdu

7.
8.

Spojitd kontrola polohoviéni
Automatika pFesazovéani

Zapojenim obvodu pro ¥izeni a kontrolu
szdy té&Zniho stroje podle vyndlezu je do-
sa%eno soust¥ed&ni jednotlivych kontrolnich
i ¥idicich obvodd do jednoho celku’, co% ve-
de ke snifeni po&tu komunikaci. Zidroven
znainé klesd poruchovost celé soustavy.

Celkovd sestava zapojeni obvodu pro ¥i-
zeni a kontrolu jizdy t&Zniho stroje podle
vyndlezu se skliddd ze t¥i nebo vice shod-
nych systémii a spolednych blokd.

Na pfiloZeném vykresu je pro jednoduchost
zndzorn&n pouze jeden ze t¥i shodnych systé-
m8 a ddle spole&né bloky.zapojeni.

Systém I sestdvd z ¥idla rychlosti 1,
integrdtoru rychlosti 2, kompardtoru 3,
bloku 4 gsekvenéni a komblnaﬁnx logiky a blo-
ku 5 integrace a dekvadratury, pFfilem% vy-
stup 1.1 z &idla rychlosti | je zapojen na
prvni vstup 2. 2.1 integrédtoru rychlosti 2,
na prvni vstup i;l bloku 5 integrace a de-
kvadratury, na Sesty vstup 10.6 pfepinace
10 a soufasné na &tvrty vstup g_i kontrol~
niho obvodu 9.

Na sedny a osmy vstup 10.7 a 10.8 p¥e~
pinale 10 a na péty a festy vstup 9.5
a 9.6 kontrolniho obvodu 9 jsou zapojeny
vystupy fidel rychlosti 1 “daldich systémd
1L a IIT a ddle druhé vstupy 2.2 integrédto-~
TG rychlosti 2 viech systémd jsou propo;e-
ny s rektifikadnimi splnaéx 16. Druhé vy-
stupy 2.4 integrdtord rychlosti 2 jednotli-
vych systémd jsou zapojeny na prvni, druhy
a t¥eti vstup 10.1, 10.2 a 10.3 p¥epinale
10 a zdroven na sedmny, osmy a devdty vstup
9.7, 9.8 a 9.9 kontrolniho obvodu 9.

T Prvni vystup 2.3 integrdtoru rychlosti

2 je propojen s prvnim vstupem 3.1 kompa-
rdtoru 3, na jeho% druhy vstup 3.2 je zapo-
jen druhy vystup 4.7 bloku 4 sekvenini

a kombinalni loglky, prléemz vyatup 3.3 kom-
pardtoru 3 je propojen s prvnim vstupem 4.1
bloku 4 sekvenini a kombinadni logiky. Druhy,
tfeti, &tvrty a pity vstup 4.2, 4.3, 4.4

a 4.5 bloku 4 sekvenini a komblnaénl To-
glE;_Je propo;en s prvnlm, druhym, tfetim

a ¥tvrtym kontaktem 17.1, 17.2, 17.3 a

17.4 p¥epinade pfedvolby 17, ptifemZ prvni
vystup 4.6 bloku 4 sekvencn1 a kombinadni
loglky je zapojen na druhy vstup 5.2 bloku
5 integrace a dekvadratury a ddle vy vystupy
5.3 blokd 5 integrace a dekvadratury jedno~-
tlivych systemﬁ I, 1I, III jsou zapojeny

na devédty, desity a Jedenacty vstup 10.9,
10,10 a 10.11 pfepinafe 10 a na prvni, i, dru-
hy a tfeti vs vetup 3.1, 9.2 2 a 9.3 kontrolniho
obvodu 9, jehoz prvni vystup 9 11 je spojen
s patym vstupem 10.5 preplnaée 10. Druhy
vistup 9.12 kontrolniho obvodu 9 je spojen
se vstupem bloku 13 hldseni poruchy.

Prvni vystup 10.4 ptepinafe 10 je spojen
se vstupem 11.1 Indika&niho displaye 11
hloubky a druhy vystup 10.12 preplnaée 10
je jednak spojen se vstupem 12.1 indika¥ni-
ho dlsplaye 12 rychlosti a jednak je spojen
s prvnim vstupem 14.1 reguldtoru otdZek 14,
Tfeti vystup 10.15 pFepinale 10 je spOJen
s druhym vstupem 8.2 bloku 8 V¥béru mini-
mélni hodnoty, Jehoz prvni vstup 8.1 je
spo;en s vystupem 7.3 omezovale 7 Tstrmosti
a maxima, na jeho% prvni vstup 7 je za-
pojen vystup ovladale 6 Zédané hodnoty rych-
losti, Druhy vstup l_g omezovale 7 strmosti
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a maxima je spojen s kontaktnim volidem 18.
Vystup 8.3 bloku 8 vyb&ru minimdlni hodno-
ty je spojen s druhym vstupem 14.2 reguld-
toru otdfek 14.

Funkce zapojeni obvodu pro ¥izeni a kon-
trolu jizdy t&Zniho stroje podle vyndlezu
je nédsledujici:

Signdl z v§stupu 1.1 &idla rychlosti 1,
uddvajici skute&nou hodnotu rychlostl je~
pf¥iveden na prvni vstup 2. 2.1 1ntegratoru
rychlost1 2, tak¥e na jeho druhém v¥stupu
2.4 Je signdl urfujici hloubku klece. Na
prvn1m vystupu 2.3 integréitoru rychlosti
2 je rovnd% signdl hloubky v modifikaci
vhodné pro kompardtor 3. Na druhy vstup
2.2 integrdtoru rychlosti 2 je pEiveden
slgnél z rektifikadnich spina&d 16, kterym
je rektifikovdna hodnota v 1ntegratoru
rychlosti 2 podle skuteZné polohy klece.

Na druhy vstup 3.2 kompardtoru 3 je
prlveden signdl Z4dané polohy klece z druhé-
ho vystupu 4.7 bloku 4 sekven®ni a kombi=-
naéni logxky. Okam¥ik dosa¥eni Z4dané polo-
hy klece je hldfen z vystupu 3.3 kompardto-
ru 3 na prvni vstup 4.1 bloku i, sekven&ni
a kombinalni logiky. Hodnota zadane hloubky
je urlovédna z prvniho kontaktu 17.1 ptepi-
nale pFedvolby 17 na druhém vstupu 4.2
bloku &4 sekven&ni a kombinadni logiky.

SteJne tak je urlen podet pfesazeni
z druhého kontaktu 17.2 na tfeti vstup
4.3 a zplsob provozu ru&nd /automaticky/

z t¥etiho kontaktu 17,3 pfepinade pFedvol-
by 17 na &tvrty vstup 4.4 bloku 4 sekvendni
a kombinadni logiky, na Jehoz paty vstup
4.5 je pFiveden ze &tvrtého kontaktu 17.4
pfepinade pfedvolby 17 povel ke startu -
rozjezdu stroje.

Blok 5 integrace a dekvadratury provddi
nédsledujici matematickou operaci na signé-
lu skutelné rychlosti, p¥ivedeném na jeho
prvai vstup 5.1 2z vystupu 1.1 &idla rychlos-
ti 1.

v, = sg {[[/v.ae/] -c]’

- kde vy je Z4dand hodnota rychlosti na
vystupu 5.3 bloku 5 integrace a
dekvadratury

- 8g = znaménkovy &len integrédlu Jv.dt,
ktery miiZe nabyvat hodnot -1

- v = skuteénd hodnota rychlosti

-C = konstanta

Blok 4 sekven&ni a kombina&ni logiky ¥i-
di Zinnost celého systému tak, Ze na povel
startu ze &tvrtého kontaktu 17 4 pFfepinale
pfedvolby 17 uvolnuje signélem z prvniho
vystupu 4.6 % na druhy vstup 5.2 bloku 5
integrace a dekvadratury %4danou hodnotu
rychlosti, takZfe tato nariistd s konstantnim
zrychlenim a% do dosaZeni jmenovité hodno-
ty. Blok 4 sekvenini a kombinadni logiky
potom nastavi druhy vystup 4.7 na hodnotu
24dané polohy klece /vyjezdni patro urleno
z prvniho kontaktu 17.1 pfepinale ptedvol-
by 17/ snifenou o dojezdovou dréhu.

Dosafeni tohoto bodu je hld¥eno vystupem
3.3 kompardtoru 3. Blok 4 sekvenéni a kom-
binadni logiky na tuto informaci na prvnim
vstupu 4.1 reaguje tak, Ze jednak-vydd na
prvnim vystupu 4.6 povel sniZovdni signéd-
lu Zd4dané hodnoty rychlosti na vystupu
5.3 dle vySe popsané funkce bloku 5 in-
tegrace a dekvadratury a souasnd zad4
nasledujic1 hodnotu #4dané polohy na druhém
Vystupu 4.7 bloku 4 sekvenéni a kombinal-
ni logiky, urlenou z prvniho kontaktu 17.1
preplnaée ptedvolby 17 sniZenou o polohio-
vaci drdhu. Po dosa¥eni této nové %4dané
hodnoty hloubky dochdzi jiZ vySe popsanym
zpisobem k hldSeni stavu do bloku 4 sek—
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venéni a kombinadni logiky a tato reaguje
tak, %e provede nastaveni dojezdové rychlos-
ti v bloku 5 integrace a dekvadratury.

0d tohoto okamZiku pracuje tento blok,
v ptipad&, %e je zvolen automaticky reZim,
jako polohovy reguldtor. Pokud neni zvolen
automaticky refim, zdstdvd na jeho vystupu
5.3 hodnota takzvané vyjezdové rychlosti.
Vistupy 1.1 z &idel 1 rychlosti, druhé vystu~
Py 2.4 z integrované rychlosti 2 a vystupy
5.3 blokd 5 jednotlivych systémd I, II, IIT
jsou pFivedeny jednak na vstupy pfepinade
10, jednak na vstupy kontrolniho obvodu 9.
Kontrolni obvod 9 porovndvi hodnoty na
vstupech 9.1, 9.2, 9.3 nebo 9.4, 9.5, 9.6

.
nebo 9.7, 3.8, 9.9.

Li$i-1i se jeden ze vstupd o vice, neZ
je povolend odchylka od zbyvajicich dvou
je povaZfovdn systém, na ktery je pFislulny
vstup pFipojen, za vadny. Na tento stav
reaguje kontrolni obvod 9 tak, Ze je-li
pEisludny systém zvolen p¥epinalem 10 za
fidici, vysild kontrolni obvod 3 na prvnim
vystupu 9.11 povel, kterym je p¥epinal 10
pfepnut na dal¥i systém.

Pokud dojde k nesouhlasu mezi zbyvaji-
cimi dvéma systémyydochdzi v bloku 13 hlé-
Seni poruchy k hldSeni havarijniho stavu
z druhého vystupu 9.12 kontrolniho obvodu 9.
Stejnd tak dochdzi k hldSeni havarijniho
stavu, zjisti-1i kontrolni obvod 9 na dvou
ze t¥i vstupd 9.4, 9.5, 9.6 pfekroleni ma-
ximdlni rychlosti.

Na prvnim vystupu 10.4 p¥epinade 10 je
signdl pro indikaci hloubky klece, ktery
je pfiveden na vstup 11.1 indikaéniho dis~
playe 11 hloubky klece, Druhy vystup 10.12

PREDMET

Zapojeni obvodu pro ¥izeni a kontrolu
jizdy té%niho stroje sestdvajici z ovlada-
e 34dané hodnoty rychlosti, omezovale str-
mosti a maxima, bloku vybéru minimédlni
hodnoty, p¥epinale, kontrolniho obvodu,
indikadniho dispaye hloubky, indikaé&niho
displaye rychlosti, bloku hlédSeni poruchy,
reguldtoru otilek, rektifikalnich spinald,
p¥epinade pfedvolby a kontaktniho voliée,
vyznalené tim, %e obsahuje nejmén& tii
systémy /I, II, III/, z nich ka%dj sestdvd
z &idla rychlosti /1/, integrédtoru rychlos-
ti /2/, kompardtoru /3/, bloku /4/ sek-
ven&ni a kombina&ni logiky a bloku /5/
integrace a dekvadratury, p¥ifemZ vystup
/1.1/ z &idla rychlosti /1/ prvniho systé-
mu /I/ je zapojen na prvmni vstup /2.1/
integrdtoru rychlosti /2/, na prvmni vstup
/5.1/ bloku /5/ integrace a dekvadratury,
na Sesty vstup /10.6/ pfepinale /10/ a sou-
dasnd na &tvrty vstup /9.4/ kontrolniho
obvodu /9/, ptifemZ na sedmy a osmy vstup
/10,7 a 10.8/ pfepinade /10/ a na pdty a
$esty vstup /9.5/ a /9.6/ kontrolniho obvo-
du /9/ jsou zapojeny vystupy /1.1/ Eidel
rychlosti /1/ dalSich systém®& /II a III/

a ddle na druhé vstupy /2.2/ integrétord
rychlosti /2/ vZech systémd jsou propoje-

ny s rektifikalnimi spinadi /16/, druhé
vystupy /2.4/ integrétord rychlosti /2/
jednotlivych systém@ jsou zapojeny na prvmni,
druhy a tfeti vstup /10.1, 10.2 a 10.3/
pfepinae /10/ a zdroven na sedmy, osmy a
devity vstup /9.7, 9.8 a 9.9/ kontrolniho
obvodu /9/ a ddle prvani vystup /2.3/ in-
tegrdtoru rychlosti /2/ je propojen s prvmnim
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pfepinae 10 pfend3i signdl skute&né hodno-
ty rychlosti na prvni vstup 14.1 regulito-
ru 14 otédlek, ktery je rovnéi pfiveden na
vstup 12.1 indika&niho displaye 12 rychlos-
ti. Skute&nd hodnota rychlosti je signdl
pouZity pro rychlostni regulaéni smy&ku.

Na tfetim vystupu 10.15 pEfepinade 10 je
signdl Z4dané hodnoty rychlosti zpracova-
ny podle dovolené hodnoty rychlosti polo-
hou klece.

Tento signdl je p¥iveden na druhy vstup
8.2 bloku 8 vybéru minimdlni hodnoty, na
jeho% prvni vstup 8.1 je pfiveden signédl
24dané hodnoty rychlosti, zaddvany rulnd
nebo v p¥ipadé automatického provozu zadd-
vany pevnou hodnotou. Tento signdl je pf¥i-
veden z vystupu 7.3 omezovale 7 strmosti
ndrdistu a maxima. Hodnota omezeni maxima
je zaddvdna kontaktnim volifem 18 na druhy
vstup 7.2 omezovale ] strmosti narfistu
a maxima, na jeho% prvni vstup 7.1 je po-
tom pFiveden signdl Z4dané hodnoty rychlosti
zaddvané rulné ovladalem 6. Na vystupu 8,3
bloku 8 vybéru minimdlni hodnoty je signiél
Z4dané hodnoty rychlosti, ktery je pFive-
den na druhy vstup 14.2 reguldtoru 14 otd-
Cek.

Popisovand sestava miZe byt rozSifena
i na vice neZ t¥i systémy, pFifemZ diky
vzédjemné kontrole nestoupd pravdépodobnost
fale3ného hldSeni poruchy. Celd sestava je
schopna sprdvné funkce s minimdln& dvima
systémy, coZ zvy3uje provozuschopnost. Tim,
#e jsou porovndvdny vystupni signdly z rdz-
nych blokd systémd, je moZno provést i &4s-
teénou lokalizaci poruchy systému.

VYNALEZU

vstupem /3.1/ kompardtoru /3/, na jeho%
druhy vstup /3.2/ je zapojen druhy vystup
/4.7/ bloku /4/ sekven&ni a kombina&ni lo-
giky, p¥ifem% vystup /3.3/ kompardtoru /3/
je propojen s prvnim vstupem /4.1/ bloku
/4/ sekvenZni a kombinaZni logiky, jeho¥
druhy, t¥eti, &tvrty a pdty vstup /4.2,
4.3, 4.4 a 4,5/ je propojen s prvnim, dru-
hym, tfetim a &tvrtym kontaktem /17.1,
17.2, 17.3 a 17.4/ p¥epinale ptedvolby /17/,
pticem% prvni vystup /4.6/ bloku /4/ sek-
ven&ni a kombinalni logiky je zapojen na
druhy vstup /5.2/ bloku /5/ integrace a
dekvadratury a ddle vystupy /5.3/ blokd

/5/ integrace a dekvadratury jednotlivych
systémd /I, II, III/ jsou zapojeny na de-
vdty, desdty a jedendcty vstup /10.9, 10.10

-a 10,11/ pfepinale /10/ a na prvni, druhy

a t¥eti vstup /9.1, 9.2 a 9.3/ kontrolniho
obvodu /9/, jeho% prvni vystup /9.11/ je
propojen s pdtym vstupem /10.5/ pFepinaie
/10/, jehoZ prvni vystup /10.4/ je propo-~
jen se vstupem /11.1/ indika&niho displaye
/11/ hloubky a jehoZ druhy vystup /10.12/
je jednak propojen se vstupem /12.1/ indi-
ka&niho displaye /12/ rychlosti, jednak

je propojen s prvnim vstupem /14.1/ regi-
ldtoru otddek /14/ a dile t¥eti vystup
/10.15/ pEepinade /10/ je propojen s druhym
vstupem /8.2/ bloku /8/ vyb&ru minimdlni
hodnoty, jehoZ prvni vstup /8.1/ je spojen
s vystupem /7.3/ omezovade /7/ strmosti

a maxima, na jeho% prvni vstup /7.1/ je za~
pojen vystup ovladade /6/ %Z4dané hodnoty
rychlosti a jehoZ druhy vstup /7.2/ je spo-
jen s kontaktnim volidem /18/.

1 list vykresd

Severografia. n. p. zévod 7, Most
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