cexonovesct )| POPIS VYNALEZU | 235 752

REPUBLIKA

(19) « |y (B1)
K AUTORSKEMU OSVEDCENI
(61)
(23) Vystavnf priorita ~(51) . CI* H 02 P 7/74

(22) Prihlsseno 02 06 82
(21) PV 406682

URAD PRO VYNALEZY
(40) Zvefejnéno 17 09 84
A OBJEVY (45) Vydéno 01 12 86

(75) .
Autor vyndlezu  VITASEK ZDENEK, OSTRAVA

(54) Zapojeni pro Fizeni sou¥innosti pohond vysuvnfch tribun

Ugelem zapojeni moZnosti nastavens
libovolné polohy v rdmeci zdvihu za¥izeéni.
Uvedendho G%elu ge doséhne pouZitim obvo~
du pro predvolbu a indikaci polohy a ob-
vodu pro automatickd zastaveni pohond po
dosaZeni zvolend vyskové nolohy.

235 752



Z35 752

Vynélez se tyké zapojenf »ro *{zen{ souZinnosti nohon?
vysuvnych tribun, indikace bZhu pchon®, automatického z=stavent
pohon? p¥i dosa¥en{ krainfch poloh a indikac¥ t3chto krajinfch
polonh, ‘ )

Je znémo zapojenf, kde se nro PF{zen{ sculinnosti dwou nohond pou-
2{vé dvou asynchronnich motord s kotvou krouZkovou se vzéjemné
propojenymi rotory. Je to tzv. elektrickd hiidel, které pracuje
na principu vzéjemné regulace otélek mezi dvéma motory. Jednou

z nevyhod tohoto zapojeni je, Ze ho neni moZné pouz{ dmotord
malych vykond, které se v provedeni s kotvou kreuZkovou nevyrébi.
Dal&i nevyhodou Jje, Ze zapojeni mé omezenou reguladni schopnost.
Dal3i zndémé zapojeni pouZivéd v pohonech stejnom3rné motorv a je=-
ho princip opé&t spodivd v regulsci otéfek jednotlivych moteri,
které jsou snimény tachodynamy, JjejichZ vystupy jscu porcvnévény
v porovndvacim obvodu. Na tento obveod je napojen vlastni #{dfci
obvod, ktery reguluje budfci prcudy obou motord a tim jejich
otdlky. Zapojeni pracuje jako Pizend zpitné vazba.

Nevyhodou tohoto z2pojeni je, Ze pouZivéd pomérné& drahych stejno-
mérnych motord, pro které je zapotrebi napédjeci napéti usmérnit
ve vykonowych usm&rnoveffich. S rostoucimi néroky na vzéjemnou
presnost otd&ek obou motord nabyvé zapoieni na sloZitosti a2 roste
poruchovost zapojeni, které je objemné 2 nskladné.

Dals{ znémé zapojeni 3e zalo%ené na sledovAn{ impulst, kteréd iscu
odvozeny nd otédek jednotlivich motort. Impulsy Jsou zpracovévénv
ve édvou v3tvich s vratnymi nastavitelnymi Xf+a%i, Y¥stupv t3chto
g{te&® Jacu zpracovévénv viastni{ *{d¥c{ jednotkou, kterd ¥F{d{
chod jedno*livich motord., Soulinnost mezi oh&ma pchony Jje zde do-
saZena »¥erulovanym - krokovym chodem cobou motcrd. Souldsti tohoto
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zapojeni jsou obvody pro volitelnou predvolbu stavu ZftaZd, ve
které se oba motory zastavi s také &fslicové indikace tohoto '
stavu. Nevyhodou zapojeni jey %Ze poufivd vratnych nastavitelnych
&{ta&d, obvodd pro volitelnou predvolbu stavu naplnéni ¢itadd-

a %e pouZfvéd &{slicové indikace tohoto stavu. Zapojeni tak nuaby=-
vé na slofitosti a cen&. '

Uvedené nevyhody o‘-dsiraﬁuje zapojeni :’foizeni soudinnosti
pohond vysuvnych tribun podle vyndlezu, jehoZ podstatou je, Ze
sestdvé jednak z ¥idla levé vétve, &idla pravé v&tve, které jsou
uchyeeny na otodnych elementech pcohond jednotlivych stupnd vy-
suvnych tribun, jednszk ze anima¥e levé v&tve, ktery le zapnjen na
vstup p*evodniku drovn& levé v&tve, jJeho* viystup fe zano jen na
vetup ¥ftale levé vEtve a na vstup obvodu indikace bZhu motoru
levé vitve a jednsk ze snimnle pravé vitve, ktery je zanoien
ns vatup p¥evodniku drovn# oravé vétve, jehoZ vystup Je zapojen
na vstup &ftade pravé vdtve a na vstup obvodu indikace b&hu mo-
toru pravé vidtve. Vystupy &ftale levé v&tve jsou zapojeny na
vstup obvodu naplnéni levé vétve a na vstup obvodu nastaveni
pfedstihu levé vétve. Vystupy &itale pravé vétve jsou zapojeny
na vstup obvodu naplndni pravé vétve a na vstup obvodu nastaveni
predstihu pravé vétve. Vystup obvodu naplndni levé v&tve je
zapojen na vstup obvodu indikace bZhu motoru levé vitve a na
vatupy prvai a druhé ovlédaci jednotky levé vEtve, V¥stup obvodu
naplnéni pravé vétve je zapojen na vstup obvodu indikace b&hu mo=t.
toru pravé vétve a na vstupy prvni a druhé ovlédaci jednotky
pravé vétve. Vystupy obwodu nastaveni predstihu levée vétve Jsou
spojeny se vstupem zpozdovaciho obvodu levé vétve, ddle se
vstupem obvodu stertu motoru prave vétve a se vstupy porovnéva-
efho obvodu. Vystupy obvodu nastaveni predstihu pravé vétve Jsou
spojeny se wstupem zdpozdovaciho obvodu pravé v&tve, déle se
vstupem obvodu startu motoru levé vEtve a se vstupy porovnévac{i-
ho obvodu. Vystup zpoZdpvactho obvodu levé vétve Je sno jen se
vstupem identifikadn{iho obvodu levé vitve a vistun zpoidovactho
obvodu pravé vitve je spojen se vstupem identifikaXnfhe ohvodu
oravé vdtve. Vystupv porovnévactiho obvodu isou snofenv se vstupem
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obvodu startu motoru pravé vétve, se vstupem obvodu startu mo-
toru levé v&tve, se vstupem identifikaéniho obvodu levé vétve

a se vastupem identifika¥nfho obvodu pravé vétve. Vystup obvodu
startu motoru pravé vétve je'spojen se vstupem obvodu Fizeni
chodu motoru pravé vétve a 'vystup obvodu startu motoru levé
vdtve je spojen se vstupem obvodu F{zenf cheodu motoru levé viEtve.
Vstup identifika&niho obvodu'leyé vitve je spojen se vatupem
obvodu #{zeni chodu motoru levé vitve a v¥stup fdentifika*ntho
obvodu pravé vitve Je spojeh ae vstunem obvodu #{zen{ chodu mo-
toru nravé vitve. Ovlddac{ vstupy obvodu ¥fzenf chodu motoru
leyé vitve jsou snojeny s‘vystupy obvedu urXen{ smiru pohybu,

s kterymi jsou rovni% snojeny ovlddac{ vstupy obvodu Fizent
chodu motoru pravé vitve. Vystupy obvodu Fizeni chodu motoru
levé vitve jsou spojeny se vstupy prvni a druhé ovlédaci jed-
notky levé vétve a vystupy obvodu Fizeni chodu motoru pravé vét-
wve jsou spojeny se vstupy prvni{ a druhé ovlddaci jednotky pravé
wétve, Ovlddaci tlalitka zasouvani Je spojeno se vstupem mulo~-
vaciho obvodu, déle se vstupem obvodu uréeni sméru pohybu, se
vstupem prvni ovliddac{ jednotky zasouvéni levé v&tve a se vstu-
pem prvni ovlédaci jednotky zasouvéni pravé v&tve, Ovlddaci
tle&{tko vysouvédni je spojeno se vstupem nulovactho obvodu ddle
se vstupem obvodu urceni sméruApohybu, se vstupem druhé ovléda-
cf jednotky vysouvéni levé vétve a se vstupem druhé ovlddaci
jednotky vysouvén{ pravé vétve. Ovlddaci tlafitko stop je spo-
jeno se vstupy obou ovlddacich jednotek levé vétve a se vstupy
obou ovlédacich jednotek pravé vétve. Koncovy spinad zasouvéni
levé vé&tve je spojen se vstupem prvni ovlddaci jednotky zasouvéai
levé vitve a se vstupem obvodu identifikace polohy. Koncovy spi-
nad vysouvéni levé v&tve je spojen se vstupem druhé ovlédac{
jednotky vysouvéni levé vitve & se vstupem obvodu {dentifikace
polohv. Koncovy spins® zesouvént pravé vitve je snojen se vstu-
pem prvni ovlédact jednotkv zasouvén{ pravé vitve a se vatupem
obvodu identifikace nolohv. Koncevy spinal vvsouvéni pravé vitve
je snojen se vstupem druhé ovlédaci jednotky vysouvéni nravé
vdtve a se vstupem obvodu identifikace polohy. Vystup nulovaciho
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obvcdu je spojen s nulovecim vstupem 3{tade levé vitve, s nulova-
cim vstupem &itale pravé vétve, ddle s nulcvacim vstupem obvodu
nastaveni pgedstihu levé vétve, s nulcvacim wstupem obvocu nasta-
veni pfedstihu pravé vétve a s nulovacim vstupem porcvnavaciho -
obvodu. Vystup prvni ovléésci jednotky zasouvéni leve veétve

a vystup druhé ovlddaci jednotky vysouvéni levé vétve jsou zapoje-
ny na wstupy silnoproudé spinaci jednotky levé vétve. Vystup

prvni ovlédaci jednotky zasouvéni pravé vétve a vystup ovladaci
jednotky vysouvénf pravé vétve jsou zapojeny na vstupy silnoprou-
dé spinaci jednotky pravé vétve.

Vyhodou zspojeni podle vyndlezu je, ¥%e takto ¥{zené vohomv
mohou pou¥ivat viech druh® rotaXnfch motorl, p¥i neomezeném
rozsshu vykond. ’

' Vlastnosti zapojeni umo¥nujf v plné mire pou%it{ délkového ovld-
déni{ a také Jjeho nouZit{ v mobilnich za¥{zenich.

V¥hodou je také, ¥e zapojeni je pomirné jednoduché, pou%ivé
perspektivnich prvkd s malymi néroky na spotfebu energie. Spo-
lehlivost pouzitych prvkld je relativné wysokd, jejich cena je
nizké, s perspektivou dald8iho sniZeni.

Jeden 7{dic{ obvod tochoto zapojeni lze vyuZit pro postupné
ovlédéni daldich shodnych zaPizeni. Del3{ vyhodou zapojeni je,
%e zarizeni nemusi byt trvale napé&jeno elektrickym proudem.

Po prestavenf zvolené polohy lze napéjeci zdrcJ vypnout, informa-
"ce 0 poloze zabizeni se obnovi pFi op3tném zapojeni elektrického
proudu. RovnéZ montéZ a obsluha zaPfizeni je jednoduchd.

Na priloZenych vykresech je znéz ornéno pPikladné provedeni
zapojeni podle vynélezu, kde obr. 1 Jje celgovy pohled na pric-
ny fez vedeny pfes tribuny, na obr. 2 je pldorys Jjecnoho stupné
tribuny s rozmist¥nim pohond a2 na obr. 4 je vlastni blokové
schéma zapojeni.

Zepojeni podle vyndlezu sestdvé jednak z &idla 1 levé vitve,
éidlé 2 pravé vétve, které iscu uchycenv na oto¥nvch elementech
4C hnactho dstrojf jednotlivych stupnd 41 visuvnvch tribun,
jednak ze snimale 3 levé vétve, ktery ‘e zenoien na vstun nfe-
vodntku 5 drovné levé vitve, jeho® vistun e zanoien ne vsatnup’
*{tafe 7 levé v*tve a na vstup cbvodu 18 indikace b&hu motoru
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levé vBtve, a jednak ze snimaXe 4 pravé vitve, ktery Je zapojen
na vsatup p%evodnfku 6 drovné pravé vétve, jehoZ vystup je zapolen
na vstup Z{ta¥e 8 pravé vétve a na vstup obvodu 19 indikace béhu
motoru pravé vétve. Vistupy &itade 7 levé vétve jsou zapojeny na
vstup povodu § na plnéni levé vétve a na vstup obvodu 1l nasta-
veni predstihu levé vétve. Vystupy &itale 8 pravé vétve jsou
zapojeny na vstup obvodu 10 naplnéni pravé vétve a na vstup ob-
vodu 12 nastaveni predstihu pravé vétve. Vystup obvodu 3 naplnéni
levé v&tve je zapojen na vestup obvodu 18 indikace béhu motoru
levé vétve a na vstupy prvai a druhé ovlddsci jednetky 27, 28
levé vétve. Vystup obvocdu 10 naplnéni pravé vétve je zapojen

na vstup obvodu 19 indikace béhu motoru prave vétve a na vstupy
prvn{ a druhé ovlééaci jednotxy 29, 3C pravé vétve., Vystupy ob-
vodu 11 nastsveni predstihu levé vétve jsou spojeny se vstupem
zpozdovaciho obvodu 15 levé vétve, dale se vstupem obvoau 13
stertu motoru pravé vétve a se vstupy porovndvaciho obvocu 17.
Vystupy obvodu 12 nastaveni predstihu pravé vétve jsou spojeny
se vstupem zpozdovaciho obvodu 16 pravé vdtve, déle se vstupem
obvodu 14 startu motoru levé vétve a se vstudy ovorovnédvaci{ho ob~
vodu 17. Vystup zpozaovacfho obvodu 15 levé vitve ie snojen se
vstupem identifika¥nfho obvodu 20 levé vEtve. V¥stuo zno%dovactho
obvodu 16 pravé vé&tve je spojen se vetunem iden+ifikaXnfho ohvedu
21 pravé vétve. Ty stupy porovnivaciho obvodu 17 Jjsou spojeny se&
vstupem obvodu 13 startu motoru pravé vitve, se vetuoem obvodu
14 startu levé vétve, se vstupem jde~tifikafniho obvodu 20 levé
vétve a se vstupem identifikalniho obvodu 21 pravé vetve. Vystup
obvodéu 1J) startu motoru pravé vétve je spojen se vstupenm obvodu
24 fizeni chodu motoru oravé vétve. Vystup pbvodu 14 startu mo-
toru levé vétve je spojen se vstupem obvodu ¢3 Fizeni chodu mo=
toru levé vé&tve. Vystup jdentifikedniho otvodu 20 levé vitve je
spojen se vstupem 23 Pizeni chodu motoru levé vdtve a vvstup
“‘jdentifikadniho obvodu g1 pravé vétve je spojen se vstupem obvodu
24 rizeni chodu motoru oravé vétve, Ovlddaci vstupy obvodu 23
flzgni chodu motoru levé vétve jsou 8Spog eny s vystupy pbvodu 22
uréeni sméru pohvbu, s kterymi ‘sou rovnd% spojeny i ovlédaci
vstupv obvodu 24 ¥{zen{ chodu motoru pravé vetve. Vystupy obvodu
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23 Fizen{ chodu motoru levé v&tve jsou spojeny se vstupy prvni
a druhé jednotky 27, 28 levé vétve a vystupy obvouu ¢4 PFizeni
chodu motoru pravé vétve Jjsou spojeny‘se vstupy prvni a druhé
ovlddaci jednotky 29, 30 pravé vétve. Qvlddaci tleCitko J7
zasouvéni je spojeno se vstupem nulovaclho obvouu g2 déle se
vstupem obwo du 2% urdenf sméru pohybu, se vstupem prvni ovld-
dac{ jednotky 27 levé vétve a se vstupem prvni ovléddacl Jed-
notky 29 pravé v&tve. Ovlddaci tlef{tko 38 vvsouvénf je soofeno
se vstupem nulovactho obvedu 22, déle se vetuvem obvodu 25
urdéenf sméru pchvbu, se vstuvem druhé ovlddac{ jednotkv 28 levé
vitve a se vstupem druhé ovlAdac{ Jednotky 30 pravé vétve.
Ovlédact tlalitko 39 stop Jje spojeno se vstupy obou ovlédacich
jednotek 27, 28 levé vétve a se vstupy obou ovlddacich jednotek
29, 30 pravé vétve. Koncovy spinal 33 zasouvéni levé vétve je
spojen se vstupem prvni ovlédaci{ jednotky 27 levé vétve a se
vstupem obvodu 26 identifikace polohy. Koncovy spinal J2 vysou-
véni levé véive Jje spojen se vstupem druhé cvlédaci jecdnotky
28 leveé vétve a se vstupem obvodu 26 identifikace polohy. Koncovy
spinad 24 zasouvéani pravé vétve Jje spojen se vstupem prvni ovlé-
daci jednotky 29 pravé vétve a se vstupem obvodu 26 identifikace
polohy. Koncovy spina® 36 vysouvéni pravé vEtve je spojen se
vstupem druhé ovlddaci jednotkv JO pravé vétve a se vstupem
obvodu 26 identifikace polohy. Vystup nulovaciho obvodu 22 je
spojen s nulovacim vstupem &itade ] levé véive, s nulovacim
vstupem ditade 8 pravé vétve, dédle s nulovacim vstupem obvodu
1l nastaveni pFedstihu levé vétve, s nulovacim vstupem obvocu lé
nastaveni predstihu pravé vétve a s nulovacim vstupem porovnéa-
vaciho obvodu 17. Vystup prvni ovlddaci jednotky 27 zasouvéni
levé vétve a vystup druhé ovlédesci jednotkv 28 vvsouvén{i levé
vitve jaou zapojenv na vstupv silnooroudé spinacf lednotky 31
levé vitve. Vystup prvni ovlddaci jednotkv 29 zasouvdni oravé
vitve = v¥stup druhé cvlédac! iednotkv 30 vvsouvén{ oravé vitve
jsou zasojenv n= vstuny silnoproudé sninac{ Jednetkv 32 pravé
vitve,

P¥edpoklédidme, %e konstrukce stupné 41 tribuny je v zasu-
nuté poloze, ve které je koncovy spinad 34 levé vétve & koncovy



235 752
spinad 36 pravé vEtve v rozepnutém stavu. Koncovy spinac J3
levé vétve a «cncovy spinad 35 pravé vétve jsou v sepnutén stavu.
Icentifikadni jednotka 26 polohy indikuje zasunuty stuw, obvody 18,
19 indikace béhu 18, 15 motoru levé : e pravé vétve incdikuji sklidovy
stav moctort - nesviti.
Stladenim cvlédaciho tlad{tka 38 vysouvéni nulovaci obved 22 |
vynuluje oba ¢ftale 7, 8, obvody 11, 12 nastaveni predstihu obcu
vétvi a porovnévaci obvod 17. Obvod'25 uréeni sméru pohybu urtuje
obvodim 23, 24 Fizeri chodu motord obou vétvi funkeci pro smér
vysouvéni. Druhé ovlédaci jednotky <& 28 a 30 obou vétvi jJsou svyml
ovlddacimi vstupy uvedeny v &innost a svymi vystupy zpasobi
zapnuti obou_silnoproudych spinacich jecnotex gl, p< ve sméru
vysouvéni, &im% je zatizeni uvedeno do pohybu. 5idla.; levé vetve
a &idla 2 pravé vétve se zalnou pohybovat a vytvari ve snimaSich
3, 4 obou veétvi impulsv, které se v pfevodnicich urovné& 2, 6
obou v&tvi uprav{i na vhodnou droven. z nich se impulsy privéade ji
na vetupy &fta&d 7, 8 obou vétvi, které se tsk zaf{neji{ ovostuoné
plnit. Obvody 18, 19 indikace b&hu motort obou v&tv{ indikuif
sejich chod - sviti, Naplndnim jednotlivvch g{tad% 7, 8 do stavu,
které urduif obvolv @, 10 naplndni obou vAtvi doide k ntedén{
této in‘ormace z tdchto obveod® 9, 10 naplnini do éruhych ovlé-
dncich jednotek 28, 30 oro smér vysouvéni v obou v&tvich, ktere
predajf tuto informaci do soinacich silnoproudych jednotex 31, 32
obou v&tvi, které vypnou pohony obou vétvi.
Stupen tribuny se nachézi ve vvsunut é poloze, tato informace Je
indikovéna identifikalni Jednotxou <& 26 polohy. Cba obvody 18, 19
indikace béhu nesviti. Pro smeér zasouvéni plni zapojeni shodnou
funkei, uvédf se v &innost stladenim ovlddaciho tlalitka 37
zascuvéni. re<e.
V prdb&hu vysouvani”f”’souvani) miZe dojit z dtvoéu nesteinych
ots&ek obou pohont k n¥kolixs vypnutim a opétnému zepnuti nekte-
rého z pohontl, Tutc Cinnost ovlééé vliastni Picdfci cbvod a to teg,
¥e z vystupd pbou g{tal% 7, & Jjsou upravené impulsy privedeny ao

obou otvodd 11, 12 nastaveni predstihu, ve sterych se nastavi
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nejv&ts{ poveleny rozdil mezi oksmZitymi stavy obou &{tall 7, 8.
Tento rozdil ve skutelnosti predstavuje rozdilné vysunutf(f%%ﬁu-,
nuti¥. |

Konstrukce stupné& 41 tribuny v mistech uchyceni hnacich elcmentl
bihem funkfniho zdvihu a Jjeho velikost je zévisld na konstrukci
strojniho zafizeni, nebo je ddna vnéjd8imi podminkami. V obou
krajnich pclohéch je zdvih shodny. Toto Je p¥ipad konkrétniho
teden{ vysuvnich stupnd 41 tribun, Prednoklédeijme, %e konstru%-
ce stupnd 41 tribuny je ve vvqunuté noloze., Stla%enim ovldds-
ctho tladfitka 37 zqsouvunghulcvaci ohvod 22 vvnuluje cha X{taZe
I, 8, otvody 11, 12 nastaveni »n¥edstihu 12 norovnévac{ ohvod 17.
Obvod 25 urdeni smru pohybu urduje obZms obvodim ¥#{zeni chodu
motord funkeci pro sm&r zasouvéni. Prvni ovlédaci jednotky 27, 29
obou vétv{ jsou svymi ovlédacimi vstupy uvedeny v &innost a
svymi vystupy zplsobi zapnuti obou silnoproudych spinacich
Jjednotek 31, J2 ve sméru zasouvéani, &imZz je zarizeni uvedeno

do pohybu. Cicla 1, 2 obou vétvi se zalnou pohybovat a ve snima-
¢ich J, 4 obou vétvi se vytvdri impulsy, které se v pPevodnicich
drovné 2, 6 upravi na vhodnou droven a prichdzeif na vstupy
¢itadh 7, 8 obou vétvi,které se zadinaj{ plnit. Obvedy 18, 19
indikace b&hu motord obou vé&tvi svit{., Z vystupl obou &{tadd

7, 8 prichdzeji upravené impulsy na vstupy obou obvodd 10, 11
nastaveni predstihu, kde se zpracovdvaji, a nové - upravené
impulsy se zpracovévaji v dal3ich obvodech. Porovnévaci obvod 17
p?ri31é impulsy upravuje a porovnévé. Vystupni informace porov-
ndvaciho pbvodu 17 je zévisléd na rozddlu v okamZitém stavu
plnéni obou &1tald 7 a 8. Pokud tento rozdil neprekrodi povoleny
predstih, vystupni informsce porovnévaeciho obvodu 17 nic nezméni
na stavech dal3ich obvodd a oba motory b&%{ nepfetr?ité c2sl.

V pFipacdd, ¥%ec rozdfl v okamZitém stavu »ln¥nf 2{ta® 7, 8 obou
vEétvi ntekrod{i povo_leny predstih, o¥edd poravnévaci ohved 17
informnci - pPfksz k zastaveni nFedhihajfciho motoru 7o ohou
identifikadn{ch obvodh 20, 21, které musi uriit, kterd vitev
zopeieni otedhihéd, Za tim dlelem Jjsou z obvodd 11, 12 nastaveni
pfedstihu obou v&tvi ofeddvény impulsy <o obou zpoiéevacich
obvodd 15 a 16 a z nich jsou predévany na dals{ vstupy identi-



235 752

fikanich cbvodd 20 a 21 obou vétvi. Jen v precbthajifc{ vétvi
meji informace na vstupech icnetifika&nich obvodt 20, 21 obtou
vétvi vzajemnou souvislost 8 tento identifik=acéni obved,
ptedpokldcejme, Z%e je to identifikacdni obvod 40 levé vétve
pfedd infcrmwaci k zastaveni motoru do obvocu <¢ rizeni chocu
motoru levé vétve g ten ji predéd do prval ovladaci jednotky <7
levé vétve, kterd i1 predd do silnoproudé spinaci jednotky 31
levé vétve, kterd motor vypne. Druhy motor b&Z{ cé4l a ¢itat 8
pravé vétve se postupné naplni do stavu &itale 7 levé vetve.

V okemZiku vvrovnén{ stavu obou 3ftald Tg 8 vydle porovnévaci
obvod 17 informaci o novoleni startu stoifcfho motoru 4o obou
obvedd 13, 14 startu. PPfkaz ke startu vvile obvod 12 nestaveni
predstihu b&%fc{ orvni v3tve teprve tehdy, a¥ h33fc{ mo*tor Jo-
'séhne asi vpolovinv poveleného p*edstihﬁf?fée zvelit¥. Obvod 14
startu 14 motoru levé vétve pfedd tuto informaci obvoecdu 23
p1zent chodu motoru levé vétve, ktery ji oredsd prvni ovlddaci
jednotce 27 levé vétve a tato ji predd silnoproudé spinuci
jednotce 31 levé veétve, kteréd motor zapne.

Vychdzi se zde z predpokladu, Ze pohon, ktery plvodne prfedbihal,
si tento trend uchovd i v prébéhu daldiho béhu a opét druhy
motor dostihrie. Timto zpisobem se docil{ mendiho poltu vypnuti
béhem zcévihu konstrukce stupné 41 tribuny a2 tim plvaulej3{ chod.
Dald{ Pidici &innost poxraduje steinym zplsobem, 2% jeden z obou
&{tadt 7, 8 doséhne stavu nsplnéni, urleného obvedy g, 10 naplné-
ni{ obou vétvi a jeden z nich vydé informace k zastaveni motoru do
pr{sludné prvni ovlddaci jednotky £7 nebo 29, kterd ji precd
silnoproudé spinac{ jednotce 31, 32 levé &i pravé vétve, xteré
motor vypne. A% doséhne druhy z &itald 7, &i 10 stavu naplnéni,
dojde k zastaven{ motoru stejnym zplsobem. V ogsaZixu zastaveni
motord budou pFisluiné obvody 18, 19 indikace béhu motord indi-
xovat klidovy stav - zhasnou. PFi dossZeni zasunuté polohy
budou'obé?oncové spinate 33, 34 sepnuty s obvod 26 identifikace

polohy bude signalizovat zasunuty stav konstrukce stunn® 41

tribunyv, kterﬁ je takto opdt v nohotovestnim stavu nro niipadné

vysunut{. Pro pripad nepfedvidanych okelnost{ 1ze o2 motorv
okam¥itd zestavit stlaXenfm ov?4cdactho t1aXftka 31 stop.
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Pri odstaveni zarizen{ mime ovovoz, lze ovlédac{ zaF{zent
dle tchoto zanojienf odnoilit od napdjrci s{td. Po opétném p¥i-
pojeni na s{f bude informace o poloze zafizeni obnovena v
ohvodu 26 identifikace polohy a ihned piipraveno k provozu.
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Zapojem’. % rizeni souinnosti pohont vysuvngch tribun, 7awcq/.a
,2e sestévé jednak z &icla
(1) levé v&tve, &idle (2) pravé vétve, které jsou uchyceny na .
otolnych elementech (40) pohond jednotlivych btupnﬁyéy uvny ch
tribun, jeénak ze snimele (3) levé vétve, ktery je zapojen na
vstup prevodniku (5) Urovné levé v&tve, jeho¥ vystup je zapojen
na vstup &ftade (7) levé v&tve a na vstup obvodu (18) indikace
b&hu motoru levé vdtve a jednsk ze snimaZe (4) vravé vétve,
ktery je zapojen na vstup pfevoénfku (6) drovn3 pravé vitve,
Jeho% vystup je zapoien na vstup &ftaXe (8) oravé vEtve o na vetup
obvodu (19) indikace b&hu motoru pravé vitve, vystupy &Eitale (7)
levé vdtve 3sou zapoieny na vstup obvodu (9) naplnéni levé vétve
a na.vstup obvodu (11) nastaveni predstihu levé vétve, vystupy
E{tade (8) pravé vétve jsou zapojeny na vstup obvodu (10) napl-
néni pravé vétve a na vstup pbvodu (12) nastaveni predstihu
pravé vétve, vystup obvodu (9) naplnéni levé vétve je zapojen na
vstup pbvodu (18) indikace b&hu motoru levé vétve a na vstupy
prvni a cruhé ovlédaci jecnotxy (27, 28) levé vé&tve, vystup
obvodu (10) neplnéni pravé vétve je zapojen na vestup ocbvodu (19)
indikace béhu motoru pravé vétve a na vstupy prvn{ a druhé
ovlédaci jednotky (2$, 30) pravé v&tve, vystupy obvedu (1ll) nas-
taven! predstihu levé v&tve jsou spojeny se vstupem zpoZdovaciho
ocbvodu (15) levé v&tve, déle se vstupem obvodu (13) startu motoru
pravé vdtve a se vstupy porovnaévacihe obvodu (17), vystupy obvo-
du (12) nastaven{i predstihu pravé vétve jsou spojeny se vstupem
zépordovactho obvodu (16) pravé vétve, ddle se vstupem obvodu
(14) startu motoru levé vétve a se vstupy porovnévaciho obvodu (17),
vystup zpoéaovaciho obvodu (15) ‘levé vétve je spojen se vstupem
jdentifikadnfho pbvodu (20) levé vétve a vystup zpozdoveciho
obvodu (16) pravé v&tve je snojern. se vstupem identifikaZnfho
obvodu (21) pravé vétve, Wstupv porovnévactho obvodu (17) Jsou

spojeny se vstunem obvodu (13) stama motoru pravé vitve, se vstu-

Ssetim
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nem obvodu (14) startu motoru levé vitve, se vgtuvem {dentfifi-
wa¥niho obvedu (20) levé v&tve a se vstupem identifikaZntho
obvedu (21) pravé vétve, vystup obvodu (13) stertu motoru pra-
vé vitve je svojen se vstupem obvodu (24) F{zeni chodu motoru
pravé vitve a vystuo chvolu (14) startu motoru levé vétve Jje
spoien se vstunem obvofu (23) Fizeni chodu motoru levé vétve,
v§stup icentifikadniho obvodu (20) levé vétve je spojen se
vstupem obvoau (23) Pizeni chodu motoru levé vétve a vystup
identifikadniho obvodu (21) pravé vétve je spojen se vstupem
obvedu (24) Pizeni chodu motoru pravé vétve, ovlddecl vstupy
ebvodu (23) Pizenf chodu motoru levé vétve jJsou spojeny s vys-
tupy obvedu (25) ur&eni sméru pohybu, s kterymi jsou rovn&%
spojeny ovlédaci vstupy obvodu (24) tizeni chodu motoru pravé
vétve, vystupy obvodu (23) Fizenf chodu motoru levé vétve jsou
spojeny se vstupy prvni a druhé ovlédaci jednotxy (27, 28) levé
vétve a vystupy obvodu (24) rFizeni chocu motoru pravé vétve

jsou spojeny se vstupy prvai a druhé uvlédac1 jecnotky (29, )O)
pravé vétve, ovlddaci tladftko (37) z8souvént Je spojeno se
vstupem nulovaciho cbvodu (22), déle se vstupem obvodu §25)
urdeni sméru pohybu, se vstudem prvni ovlédaci jednotky (27}
zasouvéni levé vitve a se vstupem drvafl ovlddaci jecdnotkv (29)
zasouvéni pravé vitve, Bvlédact tladftko (38) vvscuvéni Je
spojeno se vstupem nulovactho obvodu (22), d#4le se vstupem ob-
vodu (25) ureni smiru pohvbu, se vstupem drulé ovlddac{ jed-
notky (28) vvsouvéni levé vétve a se vstupem druné ovldact
jednotky (30) vysouvéni pravé vétve, ovlsdaci tlaX{tkeo (39) stop
je spcjeno se vstupy obou ovlddacich jeénotek levé vEtve a se
vstupy obou cvléddacich jednotek (29, 30) pravé vétve, koncovy
spinaZ (33) zasouvéni levé vétve je spojen se vstupem prvni
ovladaci jednotky (27) zasouvéni levé vétve a se vstupem obvodu
(26) identifikace pclohy, koncovy spinad (35) vysouvdni levé
vétve je spojen se vstupem éruhé ovlédaci jednotky (28) vysouvéni
levé vétve a se vstupem obvodu (26) jeentifikace polohv, koncovy
spinad (24) zasouvédni pravé vétve je snecjen se vstupem orvni
ovlddaci jednotky (29) zasouvéni pravé vétve s se vstupem obvedu
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(26) identifikace oolohy, koncovy spinad (36) vyscuvani pravé
vétve je spojen se vstupem druhé ovlddaci jednotky (30) vysouvé-
ni pravé vétve a se vstupem obvocu (26) identifikace polohy,
vystup nulovaciho obvodu (22) je spoje s nulovacin vstupem &{i-
take (7) levé vé&tve, s nulovacim vstupem Sitale (8) pravé vétve,
ééle s nulovacim vstupem obvodu (1¥) nastaveni predstihu levé
v&tve, s nulovacim vstupem obvodu (12) nastaven{ p¥edstihu pravé
vitve a s nulovacim vstupem porovnévactho obvodu (17), v¥stup
prvnf ovlédact jednotky (27) zasouvéni levé vitve a vistup druhé
ovlddascf jednotky (28) vvsouvén{ levé v3tve jsou zavnojeny na
vstuoy silnoproudé spinact jednotky (31) levé vEtve, vistup
prvni ovlédac{ jednotky (29) zasouvéni pravé vétve a vystup
druhé ovlddac{ jednectky (30) vysouvénd pravé v&tve jsou zapojeny
na vstupy silnoproudé spinac{ jednotky (32) pravé vétve.

5 vykresy
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