Strucny popis rizeni trolejovych dopravniki LJU

Systém fizeni LJU je zalozen na ,,stavebnicovém* principu . Podle potieby jsou zatazeny a propojeny
potiebné moduly, které jsou nezbytné pro funkci celého celku tizeni. LJU je konstruovano pro
trolejové vedeni (napt. FABA). Konstrukce LJU se miize liSit podle potieby, které¢ jsou kladeny na
pouziti fidiciho celku (naptiklad pocet §in). Na nasledujicim obrazku je popsan typicky systém se Sesti
Sinami. Prvni tfi (z vrchu) jsou napajeci faze, nasleduje nulovy vodic, pata Sina slouzi na pfenos
informace z rozvadéce o rychlosti do zavésného voziku a posledni Sesta hlasi poruchy zavésného
voziku do rozvadéce.
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CMS Primyslové a monitorovaci systémy Systém fizeni LJU

*Modul RM 500 mtize byt popiipad¢ umistén i mimo rozvodnou skiin.

LJU systém se sklada ze tii zakladnich casti: 1) Staticka ¢ast fidiciho systému
2) Dynamicka ¢ast fidiciho systému
3) Ovladaci prvky systému

Staticka cast (rozvadéc¢) obsahuje moduly: 1) ZM-TG-1 (centralni modul)
2) PCM (modul impulsnich kodit)
3) FM 500 (modul filtru)
4) RM 500-8P (odporovy modul)
5) EM 500 (vstupni modul)

Dynamicka ¢ast (fizeni) obsahuje moduly: 1) Ridici jednotku LJU (obvykle na zavésech &i
vozicich)
2) Svételna zavora pro cteni kddu (pozice atd.)
3) Induk¢ni cidla (sjeti zavésu atd.)
4) Rizeni motoru (vlastni ménig)

Ovladaci prvky (volitelna vybava): 1) MU-505 programator
2) FB-506 rué¢ni dalkové ovladani
3) LBS-600 cteci a zapisovaci jednotka

Rizeni LJU(PLC): Muize byt pouzivano libovolné fizeni, od manualnich spinaci az po vykonné
PLC tidici systémy.

Ridici systém posila fidici signaly jednotce ZM-TG 1 nebo jednotce PCM . Které je zpracuji na

piislusny kod.
1. Staticka cast

Popis jednotky ZM-TG 1

Modul ZM-TG 1 slouzi ke generovani synchronnich impulsi, které se vztahuji k fazi L3.
Srdcem jednotky je jednocipovy procesor 80C517A, ktery je pfimym potomkem procesoru 80C51.
Z jednotky ZM-TG 1 generuje 10 fidicich signalt riznych bitovych kombinaci.
Je generovano 64 koda (pii optimalnim pouziti az maximalné 200 kodt). 8 vystupnich koédu VO az V3
je pevné pfifazeno, 9. vystup je fizen pomoci signdlu na z X1 a to az 12ti variabilnimi signaly, které
jsou piivedeny z jednotky PLC. Posledni 10. vystup je pouzivan pro synchronizaci dal$ich jednotek
ZM-TG 1, a to by mélo byt vedeno spolecné se signalem L- ze svorky X3 po spolecném
dvoudratovém vedeni (na dalsi jednotce budou tyto signaly pfivedeny na SYN+ a SYN- konektoru
X3). Je zcela ponechano na uvazeni uzivatele, jak budou signaly z ZM-TG 1 pouzivany. Jejich
vyznam je dan naprogramovanim v fidicich jednotkach LJU, to znamena, Ze je posilan pouze kod a na
jeho zaklade tidici jednotka provede naprogramovanou funkci (vozik jede pomalu, rychle nebo brzdi
atd.). Napajeni prochazi nejdtive filtrem FM-500/1, aby se odstranilo pfipadné ruseni. (mtze byt
pfipojeno vice jednotek na jeden filtr FM-500/1).

Popis jednotky PCM

Impulsni moduly PCM 8/4 a PCM 8/16 slouzi k ptevodu synchronizovanych impulst
z jednotky ZM-TG 1 na kdédované impulsy, které odpovidaji fazovému pribéhu L3. To znamena, ze
logicka 1 z modulu ZM-TG 1 pfipoji upravenou fazi L3 na fidici $inu. Logické impulsy z ZM-TG 1 se
privadéji na konektor X1 svorku 7, svorka 8 je vyuzita na pfipojeni dalSich jednotek PCM.Takze jedna
jednotka PCM muiZe zpracovavat pouze jednu rychlost a rozesilat ji na 8 poptipadé 16 useku. Pripojeni
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na urcity vystup se provadi na konektoru X2. Sepneme-li (vstup do logické 1) ptislusnou svorku
napiiklad ¢islo 2 na konektoru X2, tak se na konektoru X4, svorce 2, objevi signal, ktery je
namodulovan podle signalu, ktery ptivadime z jednotky ZM-TG 1.

Logicks

Fillad logidkd droven z Zi- TG 1

|  LogickaD | |
Sepnuti pfislugného kanalu na PC M Logicka 1

| Logicka O

Prﬁhéh féze L3 W\/WUW
Prikéh faze wistupu z PCM M ﬁ

PCM 8/4 ma 8 vystupl a mtize fidit maximalng 8 usekti. PCM 16/4 ma 16 vystupl a mtize
fidit maximalné 16 usekd.

Modul filtru FM500

Tento modul ma velmi jednoduchy ucel, a to ten, Ze zabranuje pronikani ruseni ze sité tedy
presnéji z faze L3. Toto ruSeni by mohlo zapficinit poruchy ve vysilani koda.

RM 500-8P odporovy modul

Tento modul patii také k jednodussim prvkum v fidicim celku. Jeho tcel je ten, Ze zatéZuje
vystupy jednotek PCM. Obsahuje pouze osm rezistord, a to 12k 7W.Dokaze tedy zatizit 8 vystupti
PCM.

Vstupni moduly EM 500

Jednotky EM 500 jsou uréeny pro pievod ohlasovacich signalu ze stfidavych 230V na logické
urovne 0 nebo 1 v logice 24V viz. ZM — TG 1 vystupy od vstupu jsou galvanicky oddéleny
optoc¢lenem. Tento signal dostavaji do dynamické cast (fizeni). Signal informuje o chybach fidici
jednotky, ktera se pohybuje v daném useku, jenZ je napojen na vstupni konektor jednotky EM 500.
Hlaseni, které je z dynamické ¢asti vysilano, se fidi podle toho, co je v této Casti naprogramovano.
Naptiklad v useku x podej chybové hlaseni, kdyZ se sepne koncovy spinac ,,sjeti voziku®. Jednotek je
vice druhi, a tyto se li$i podle toho, na co reaguje vystupni signal z jednotky, je-li ptitomno chybové
hlaseni, na vystupu se objevi logicka 1. Vystupni signaly jsou z EM-500 vedeny do PLC fidiciho
systému, kde se dale zpracovavaji podle potieby uzivatele.

1) EM-500-8 reaguje na jakykoliv signal 230V

2) EM-500-8- reaguje na zapornou pulvinu signalu 230V

3) EM-500-8+ reaguje na kladnou pilvinu signalu 230V

4) EM-500/4P reaguje na kladnou i zaponou pilvlnu signalu 230V ale na rozdil od EM-500-8

dava informaci jaka to byla pulvlna
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Takto vypadaji skutecné kody, které posila staticka Cast fizeni po paté Sin¢ dynamické Casti.
Ta podle pevné daného programu (ten je obsazen v paméti EPROM ale i EEPROM) provadi zadané
ukony.

1. Dynamicka ¢ast

Ridici jednotka LIU

Ridicich jednotek, které jsou vlastnim vykonovym &lankem celého systému, je mnoho druhi.
Lisi se podle pouzitych aplikaci. Jsou fizena opét mikroCipem 80C517A. Funkce tidicich jednotek
LJU je takova, ze piijimaji informace z ptikazové Siny S1, informaci, kterou vysila staticka ¢ast fizeni.
Ridici jednotka je z téchto kodti schopna podle svého zadaného programu provést uréeny tikon.
Program je zapsan v paméti EPROM, ktera je naprogramovana od vyrobce podle dodanych kritérii
(kazda verze programu ma své ¢islo). Dalsi pamétovym médiem je pamét’ typu EEPROM ve které
jsou ulozeny hodnoty, které se mohou zménit uzivatelem zatizeni. VSechny tyto parametry lze zménit
pomoci ru¢niho programatoru MU-505, nebo pevné nainstalovanou stanici LBS-600, ktera mize
automaticky preprogramovat kazdy vozik pti prijezdu. Pfenos programu z téchto programovacich
jednotek do tidici jednotky je uskuteénén pomoci infra¢erveného paprsku. Tohoto principu vyuziva
také dalkové ovladani FB-506. Ridici jednotka podava informaci o svém stavu nejen prosttednictvim
Siny M, ale i tfimistnym displejem, na kterém je mozno piecist ptipadnou poruchu (pokud je to
naprogramovano).Na displeji je vidét proud, ktery si vozik odebira a pouze v ptipadé, ze vozik je
v poruse, se na displeji ukaze kod poruchy. Kod poruchy je ve tvaru -x-, x je ¢islo poruchy. Na kazdé
fidici jednotce je pfipevnén seznam poruch.

Piiklad - popis jednotky ST591 (Dopravnik EHD):

Cislo zakazky: 2980048
Sada parametrii: ST592/2
Vstupy: magneticky spina¢ (3-polovy)

najizdéci spinac (4-pdlovy) , Stop, kdyz je otevien
svételnd zavora 2mm
sekvencni stop

termistor
Motor: ovladani pro jeden motor
Zobrazeni: 3-mistné LED zobrazeni
Pouzité chybové hlaseni: -1- prehrati menice

-2- vypadek faze

-3- antivalence (kontrola spinace)
-4- ptehtati motoru

-5- nadproud motoru

-6- odstup

-7- chyba koncového stupné

-8-
-9- chyba parametrti
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Systém fizeni LJU

Parametry:
T1 200ms
T2 Sms
T3 10ms
T10  1000ms
Vo 10 000 mm/min
\"A! 20 000 mm/min
V2 30 000 mm/min
V3 30 000 mm/min
\Z) 1000 mm/min
V5 100 mm/min
ABS 100 mm
GR1 165
GR2 15000
GR3 15000
G 10%
Gmm 20%
GET 13500
Ml 7%
M2 87Hz
Piikaz > rychlost :
VO dopiedu
V0 vzad
V1 dopiedu
V1 vzad
V2 doptedu
V2 vzad
V3 dopiedu
Brzda
V4 doptedu
V4 + V5
V4 +2x V5 v
V4 +3x V5
V4 + (n-10)x V5
Otatni parametry:

Svételné tlacitko otevira¢
Najizdéci spinac
Antivalence

Nosi¢ dat

Tlacitko stopu

Teplota motoru

Inverz. Hlaseni
Magneticky spinac

SW2

SW1

V4 servo

Z-blok fizeni

Zobrazeni PCM
Zobrazeni servo vyjizdéni
Zobrazeni pozice
Zobrazeni proudu /100

zpozdéni startu

brzdna rampa motoru
zrychlovaci rampa motoru

Cas Cekani pfi sjeti na spinac¢ odstupu
rychlost pii VO

rychlost pii V1

rychlost pii V2

rychlost pii V3

minimalni rychlost servo jizdy
uvolnéni servo (+ V4)

odstup

napét'ova hranice vypadku faze
proudova hranice normalni jizda
proudova hranice stoupani (V3)
posileni servo

min. posileni servo

rychlost pfi 50Hz

IxR kompenzace

prahova frekvence

Rychlosti pevné

Rychlosti VV

) nepouzito

) nepouzito

) nehlasi chybu pfi sljeti VV
) z4dna nouzova strategie

-) nepouzito
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Svételna zdavora pro ¢teni kodu

Svételnych zavor je také nékolik druhii.Voli se podle potieby uzivatele. Snimace reaguji na
referencni kolejnici, kterd je upevnéna na draze ptislusného dopravniku . Tato kolejnice se také lisi a

Typ 1

L T H I

Typ 2

LI LI I
B N

to ve zptisobu dérovani .

Lista typu 1 je pouzita ve spojeni s optickou zavorou DLS-2 a typ 2 k optické zavore PLS-3.

o ) Opticka zavora [
DLS-2 obsahuje dvé zavory, které H
jsou vzajemné posunuté. DLS-2 se pouziva . ,," .
ke snimani rychlosti voziku v daném tseku e <
synchronni jizdy. Pomoci zavory zjistime 4 ;
rozdil mezi skute¢nou a pozadovanou .
rychlosti.Nasledné fidici elektronika zajisti

zvySeni nebo snizeni rychlosti voziku.

PLS-3 ma shodnou funkci jako DLS-2, ale ma
o jednu svételnou zavoru vice. Ta zajistuje
snimani binarniho kodu na referen¢ni kolejnici
(typ 2). Podle tohoto kodu je tizeni schopno
urcit polohu voziku. Kéd se zadava zakrytim
prislusného okénka na referen¢ni kolejnici.

Referencni kolejnice

I
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Indukcni Cidla

Cidla jsou dal3i nezbytnou souéasti celého fidiciho celku. Témito ¢idly jsou minény snimade,
které jsou umistény na voziku ¢i zavésu. Jejich poCet zavisi na potfebach zafizeni, pro které je fizeni
uréeno. Ridici elektronika si podle programu, jenz mé uloZen, zjiit'uje stavy piislusnych &idel a
ptislusné reaguje podle programu.

Rizeni motoru

Rizeni motoru je provedeno frekvenénim méni¢em. Ten piebira informace od
mikropocitatové Cisti a prevadi je na silové napéti, které ovlada asynchronni motory voziku. Také zde
se projevuje riznorodost zatizeni, ktera je zavisla na pouzité aplikaci. Nekteré voziky maji pouze
jeden motor na pojezd, a tedy jeden ménic, jiné maji motory Ctyfi a ménice dva. Jeden ménic na dva
pojezdové motory a druhy meéni¢ na zbylé dva motory na natoceni zavésu. Moznych kombinaci je
nepfeberné mnozstvi.

3. Ovladdacl prvky
MU-505 programdtor

Programator MU-505 je urcen pro zadavani provoznich parametrti pro fidici ¢ast. Tyto
parametry jsou ulozeny v MU-505 v paméti RAM, tzn. musi byt stale napajena (zalozni baterie je
soucasti pfistroje). K pfenosu dat je pouzito infracerveného paprsku. Do paméti RAM programovaciho
pfistroje se mohou ukladat parametry riznych typt fizeni. Vyhledani poZzadovaného typu se provadi
tlacitky [v] a [*]. Tlacitkem [*] se vybird indikovany typ (soubor parametru). Zarovei se kontroluje,
jsou-li k dispozici platna data pro tento typ.

FB-506 rucni dalkoveé ovladani

Pomoci tohoto dalkového ovladani 1ze ptepnout vozik z automatického provozu do rucniho
rezimu. Pouziva se pti poruchach nebo v situacich, kdy s vozikem potiebujeme ru¢né popojet, nebo ho
oto¢it. Vozik v ru¢nim rezimu nepfijima zadné informace z Siny S1.

Piepnuti voziku do manualniho provozu provedeme stisknutim tlacitka [*]. Poté mtzeme
vozik ovladat ru¢n€ pomoci tlacitek se Sipkami, pii souCasném stisku tlacitka [*] a prislusné Sipky
docilime zvySeni rychlosti daného pohybu. Pfepnuti z manualniho provozu do automatu provedeme
stisknutim tlacitka [#].

LBS-600 cteci a zapisovaci jednotka

Tato Cteci jednotka se pouziva k automatickému zapisu a ¢teni dat z fidicich jednotek LJU.
Vyhodou tohoto zatfizeni je to, Ze pfi drobné zméné parametrii se nemusi postupné programovat kazdy
vozik zvlast ruéng, ale zapis se provadi automaticky pii prijezdu voziku kolem pevné umisténého
LBS-600. Jednotka nemusi pfepisovat jenom parametry pro jizdni vlastnosti, ale je mozno zapsat
obecnou informaci, ktera se pouzije naptiklad pro sledovani toku materialu.
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