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Tng. Hana Komnvalinkovsd, ViU

Bacionalizaco ovldddni délkevé pdsové dopravy

ZlepSeni firovnd soulasného splsobu ovldddni ddlkové phsové dopra-
vy (DPD) ma povrchovjch dolech v SHR je fkol, do jeho# FoSeni sasaluje
celd Foda dildich recionalizefnich zéndrl na Vselu slektrovybaveni. Na
v¥sledoich Fedeni tdehto kol bude tedy zéviset i konelny ofelrt v pro-
blematice ovlddéni DPD. Cilem jo zvfSeni apolehlivogti provozu linek

pésovich dopravniki, Ikterd tvoid jedzm z nejdﬁleiitéﬁich Sdati tech=
- .nologiclkych celki,

o FeSeni aildich problémi se podili kromd :‘;anee_panich pragovailkd
vizkum a vjvoje (OTOR-GR SHD, ¥Z Preha, VOIZ Prohe, VZMA Most, VIHU
Most a jiné) hlawmé procoynici z oddSleni teckmického rozvoje = Jednot~
livjeh podnild & zévodl (PRAZ fistd, DAL 5. kviten Trmicey DNT TuSimie .
ce, Meriur, Bfeznog DIF a VIL v Bilinds; IVIL Komotany, VUSA Brvinice a
dolii). Na zékladd zlusamopti & provogem DPD zabjvali seo zainteresova=
ni pracovafol v pfedchdzejicich lotech névrhy zn¥n ve vybaveni nebo do-
pInéni pésowé dopravy vhodngjdimi ptistroji, pohony, &idly, pPencspvou
tecmikou 8 podotnd. '

 V soudesné dobd mideme fici, %o skoniilo obdob{ “p¥iprav” & nasti-
vé das realizece navrhovenjch recionalizalnich zédudri. V nésledujicich
ptatich si vdimneme nejdfleitdjdich GWtoll, Jejichi Feleni se promitd.

“urditym zpisobem do problematiky ovlédéni IPD.

Atychom mohli spolehlivd ovlddat IPD, msime byt predeviim infor-
movéni o éta.va riznjch velidin na jadnbﬁ;ivjch PD. Zékladni informace
ziskévime prostiednictvim rlzifeh snimell & fidel. Mlavni dfanz Jje klaw
denr na spolehlivost animadd, JejichZ signdl je zopojen piimo do ovld~
daciho systému. Jsou to pfedeviim gnimdle rychlosti, Iteréd v piipads
Jejino poklesu vypinaji sutomaticky piisludnou 3ist linky e pii tech=
nologickém spoudténi DPD zejistujl eleltrickou vaztu jednotlivich do-
pramﬂc&.- '

Ve vybaveni stivajici IPD pieviddaji méné gpolehlivd tachodynana.
Tato jsou a budou i naddle postupnd nahrazovéna bezkontaltnimi mmimedi
rychlosti, jk jo tom napf. u indukinich snimadf. |
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Dosavadni prototypy zkouSené a vyrobené p¥ino na zévodech, se plnéd
ogvdddily (PEAZ,INT). Se snimadi 1"‘.}'0!}103‘{:1 po funkdni strdnce mee sou~
visi deldi novd sadizeni jako jsou hlidale prokluzu pdsi (DIT), funkd-
ni ochrany (VZIR), zafizoni pro vzdjemou vazbu gopravnilcd z hlediska
rychlosti (EZ Praha). Signély z tdchto zaldizeni jsou ureny ploviing
pro signalizaci.

Daldim Zidlom zapojonfm ¥ obvodu ovlddfni Jsou snimsde yybolend
pisu, které pii plekrofeni havarijni polohy vypnou linku. ZkuSelné za~
tim pracuji dva typys Jeden na principu mechanického pisobeni koneo-
vjch vypinadl (DNT) a druhf (vihodndjsi) na prineipu megneticlgch spi~
nadd (DAl 5, kvdten)e - :

Z ostatnich %idel, kterd sice piimo nezasahuji do teckmologlegceho
procesw, ale umouji sledovat stav zafizeni, e, tim pmpa,c}ny viasny
zésah pii nenormilni situsei, urddimes ultrazvukovy 1ndikstor zahlceni
presypu (V0! - 5. kvdten), mgneticky inditdtor funkee ELINR (IAT),
snimade teplot na pohdndci staniei (VZ'®, PYAZ), snimale tlaku oleje
v pFevodovkéeh (olejovy, kapalinovy) /1/.

Samostatnd YoSenjm problémem je i napinaci zafizeni pdal PD. Sté~
vejici poruchovéd eparature Vi O=3 bude nae movjch dopravnicich v budouc«
nu (od re 1977) nahrazovina novim tensometrickym plné trenzigtorovenym
systémen, vyvinutym v TRA Opice. Ta, stévajicich dopravnicich jsou sa
spoluprice tectmikd DJF, VI a VOIU providdny rekonstrukce soudasného
systémi. Dosavadni provozni gkoudky prokézaly vhodnost Gprav, ZvySila
se atabilite regulainiho procesu a 1ze pPedpoklidat i vy3si spolehli-
vost zafizeni /2/.

¥ ovlddéni hlavnich pohondl PD se v pribéim provozu IPD ukdzaly
dosti poruchové vysokenepdfové vypinade typu VOSR s motorovym pohonenm
(EJF Bmo). 2 tohoto dlwodu (a talé proto, %e jiZ nadéle nebudou vyrd-
bay)  @e hlodd vhodndjii typ joko néhrada. Plvodnd zamydlenj wypinal
HK 4-6B e romd% v t5%ém provozu (DL Obrénci miru) pFilis neogved=
%il. Haproti tomu provoz vakuového spinafe VST 7,2/0,4 vyrobentho ve
ViSE v Béchovicich je bezporuchovj. Konstmldni uchyceni spinade pid-
zplgobili nap¥. pracownici Dolu 5. kvéten v Trmicich a Vil v Biling na
podvozels stéva jiciho VOSRu a pouZili styked ke spinéni pohanu PD. V do=
gavadnin provogu se spined plnd osviddil.

§



Valmové spineSo je viak nutno chrinit phed zlratovym proudem; na=~
priklad pojigtkami typu XJ 610/100 & a podobnd /3/.

Hodné pogornosti bylo & Jje winovino problemsiice racionselizace po=
hontl PD riznfmi typy motor. Wa toko téma byla spracovéna Pade studid
a zprév nejen teoretického semdPani, ale byla uskuteinéna ¥ada prak~
tickych ovdfeni rlznjch typl ve vlastnim provozu /4/. ‘

Viét&ing PD v rémei SHR je vybavena asynchronnimi motory nakrdtko
& hydradlickymi spojkemi. Viestni kenstrukce i ovlddéni samotnjoh mo-
tord je sice velmi jednoduchd, ale ve spojeni s hydraulickou spojkou
tvoPfi tento celek z hlediska ovlddini (Wlawnd pf'i spouitini) dosti slo~
%ity systém, vyladujici Fadu ovlddacich povell. Situace se zjednodusi
pii pou¥iti motord lronZkovfeh & indulcdnimi, odporovymi &i kepalinovje
mi gpoudtsci. '

Do racionalizadnich opatfeni s 24ndrd spadé samoziejms Jedts Feda
dal¥ich problémi, jako napP. zavedeni moderndjéfch plenosovjch systémi
(ADOS, PREIEX 3, systém VOHU aj.), kterd budou wyu¥ity i pro spolehli-
v3j84 adlkové ovidddni DPD i eelého TC. - | -

Soulasny plenosovy malodrdtovy sysiém svoji tdrovni ji¥ nevyhowvuje
vy§5im ndroklm ne phenos daliich poveld, informci a dat.

K racionalizaci ovlddéni DPD také nemalou mdrou piisp8lo ziizeni
tal: zvanjch bezobsluinych stanic. Prikopniky v tomto smdm byli pra-
comici PRAZ. V soulasné dobd ge tato opatieni zaviddji nebo pliprave~’
3i i v ogtatnich provozech s DPD (DNT}. Realizace téchto etanié Je née
zorujm pfikladem vyuZiti e aplikace novjeh prvkd (snima3d aj.) ¥ pro-
vozu PD, o kterjeh je zminka v pfedehézejicich statich.

Krom$ uvedenjch opatieni technického charskteru lze raciecnslisaci
ovlddéni TPD realizovat fpravami v gapojeni stévejicich obvadd v pod-
statd bez ndrokd na pouiti novfich nebo specidinich prka;.

Jednim 2 takovyehto Pedeni jo renlizace tzv. pfekrjvendho rozbihu
PD, p¥i kteorém se rozbihd ndsledujici dopravnik je#td pied dosaZenim
Jnenovité rychlostl dopravaniku spoudtiného (60 %). Uspore dasu u kaf-
dého dopravniku v lince &in{ 10 - 15 a, P¥i primdmém podtu psti roz-
bdhii dvandctidopravaiiovsé linky 2a snénu lze nepfiliad dosdmout Ue
spory kolem 200 provoznich hodin za rok /5/.

Doposud uvédénd racionalizadni opatieni m¥ld vieobsenf charakters
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V sévireiné stati jsou uvedeny néfrhy fefici automti.cké ovlédéni gspou~=
Btdciho procesu DPD ma Vil v Bilind tak, Jok byly predloimy v ndvrin
‘fedoni vypracovaném ve VOHU /5/. Cilom névyhd a fprav v oviddéni PD 1
celfch linek jo omszeni mutnosti zasahovéni menipulsntd nebo obsluhy
do rozbdhového procesu na nejmendi miru a piispdt tak ke miifeni stré~
$ovfch mmipulednich Sast a ke svjSeni spolehlivosti prowozu. Piistup
k technickémy FeSeni byl ovliwnin ¥edoa podminek a skutednosti danfeh
soudasnyn provominm stavem. Realizace navrhovenjeh fprav misela sledo-
vat nejen funkéini cile, ale i hledisko hospodérnosti, co nejflaratiiho
realisainibo Sasu bez zbytednjch komplikovanfch montéinich zéeahi.

V soulasné dobd je ovlddéni linek DPD zaloZeno na povelows &in~-
nosti menipulantl, kte¥i providasji Bajen volbu zéLla.dnich programi
{ spoudt&ni, zastavovini), opravajch programi (doderpdni apojek Z8 Pro=
vozu atd.), ale dévaji rowné? povely k provédéni jednotlivych £ézi zvo-
lenébo programi. Sled povell provédddnych manipulanty je pfi spouSténi
kaZdého dopravnilu v lince s motory nakrdtio a hydraulickymi spojkami
nésledujicis '

" Pro 1. povel jo kaZdy dopravaik vybeven vlastnim ovladalem, je to
$zv. volba sdkladniho program (nap®. spoustini). Ostatni povely (kro-
m5 3.) provadi menipulant stifdavd dvima tlaZitky spoleinjmi pro vilech-
ny dopravniky v lince. Prvnim tladitken ;Swiade 2. povel « akustickd
giganlizace pPiprevy provosu v kabind presypu. 3+ povel Je tev. sou=
" hias obsluby uskuteining stisknutim tladitke v kabtind pFesypu. Teprve
po tomto povelu mi¥e mnipulant provéddt dal¥i povely (vi%e jmenovenjw
md $laditky) v tomto sledu: -
4. povel - skustickd signnlizace zahéjeni provozu (houkedky podél PD)
5s = Bs povel « postupné spoudtini hlawnich motord s poZadovanou Zaso-
vou prodlevou cca 6 s mezi spouitdnim ndaledujiciho motoru
9. povel - odbrzdini dopravanilu
10, povel = napnuti pésu
11, povel « merpéni hydramlickych spojeke

Po dosnieni jmenovité rychlosti ae navoleny pmgram automaticky
zrudi & stojnjn zplsobom se sled poveldl opakuje u delSiho dopravwnilu.

Je-1i PD vybaven kroudkovymi motory se spoustddi, miZi ge polet
poveld na sedm (l. =~ 4+ joko pPedchozi, 5. = odbrzdéni, 6 - napnuti,
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7. = zapnuti visch motord na:jadnau).

I z tohoto struindho popisu je z¥ejimé, Ze ndroly n2 mnipulenta
jsou znadné, nehledd k tom, %o plni Zasto jeitd funkei informitore a
spojovaciho Zldnku v TC,

Pracowmi plotifeni @i momentdini indispozice vedou ke sbytelnjym
atritovin Sasm v provezu DPD. Poticbe automatického ovlédéni tohobe
procesu 8 mofnosti vyloudeni rudni menipulace je vic neZ ziejmé.

Princip navrhovaného PoSeni spodivd v doplndni momentéiniho stavu
pomocageh ovlddacich obvodd Josovymi relé a v pfipojeni stiidavého sig-
ndlu do povelového pianosového mlodrdtového systému.

Uskutednini spoudténi jeduotlivjch dopravnikd a celé dopravni lin-
ky "na jeden povel™ je podmfndno t3mito zésadnimi Gpravami ¥ ovldda~
cich obvodechs ,

- zmdenin tzv. souhlasu obsluhy a Jeho funkei nahradit Sasovin reléd
8o zpof¥dtnjm piitahem kotvy, kbtoré by vymezovalo fes akusticlé sig-
nalizace p¥ipravy provozuj

- do obvodi ovlddéni hWlawvnich pohanl zapojit Sosové relé pro vymezeni
potobného intervaln pred spoufitdninm ndsledujiciho motoru.

Po ustuteinini viech potiebnjch fprav v pomocnfeh ovlddaecich obvo-
dech (ktord jsou zde samoziejnd uvedeny jen prinmeisidInd) bude moiné
nahrazeni dosavadnich 11 povelll, povely dvém, §¥-itom prwym s provede
volba viech dopravnikd v lince & druhfm odstartovini rozbdhu celé lin=
kY.

Realizaca phedpoklddd kromd zmén bteckmiclého rdzu, teké zminy pro-
voznich phedpisf (odstrendni souhlasu obsluhy o ochrans jeJi bezpetno=-
sti, stanoveni délky vystrainé signalizace) o znminy technmologickych po-
gtupl p¥i ovldédéni DPD.

Jako nezbyimy doplndlk préce mmenipulanta by mdla byt rowndi insta-
lace piehladného technologického schématu TC s potfebnou signalizaci o
gtavu provozu.

Zéwdren lze Ploi, %o $6nd viechny uvedend racionalizadni zdmdry
joou urdeny pro Pelieni soulasného stavu DPD v rémei SHRe Jejich reali-
zace Jjo dfle¥itou souddsti techmického rozvoje keZdého dolu. Rovndi
aplikace wvedenjch racionalizefnich opatieni na DPD vyd3ich vikonovich
poramotrd  (TC 3, resp. TC 4) bude viznamym piinosem pro zviSeni pro=
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vozni spolehlivosti dopravnild, Uvedens opatFeni budou i dobrou infor-
matimi zdladnon pro pouZiti vipodetni techniky, pro sbdr a vyhodno-

cani tecimicko-ekanomickjch Gdajd & dat, & pro zpitné ¥izeni provozu
. technologickjeh celid. o0

/1/ Bemimalizaca TC 2, vzaa, fnor 1974
/2/ Upreve napfnaciho systém V0-3, VORU, prosinec 1975
" /3/ Pou¥iti vakouvjch styknid pid spouétéﬁi krouZBtovjeh motord, VOHU,
prosinec 1975 ' |
/4/ SpouStini ddlkové pésové dopravy, VOEU, ledem 1976
/5/ Automatické spoudtini IPD na VID v Biling, viaU, ladem 1976,

Eaand:aa:mmwvé;moﬁkmnxlwmzrasimuﬂdzaenﬁﬂxzaaanxnaImﬂ)po-
vrchovieh dold SHR a jejich vliwu na Uroven ovlddéni. Kromé vieobec—
njch névrhl Foleni, poufltelnjch na vSech IPD, se zabjvé talké konkpét-
nin Pelenin stéZejniho racionalizaéniho Gkolu v ovléddini DPD na VI
v Biling, Kterym jo zautomatizovéni ovlddéni spoudtéciho procesu 1li-
nek DPD,

Pe s owMe
PaumoHazugauus CHUCTEM YyODPOBACHUS MarucTpaabHHM KOHBeEl/ep=

HHM TPESHCIHOPTOM

Crarhrs nocBeweHa npobJeMaTHKe MNepPCHeKTUBHHX MEepOnpu-
aTull N0 PaNuUOHSAMSALKM PalOTH MaruCTPaJABHOI'O KOHBEEepHO-
ro TPaHCHOPT2 NPDUMCHUTSABHO K .yCJOBMSM YIOJBHHX DPaspesoB
Gaccelina CBB, ¢ ocoO0hM yYeTOM yCOBEPiUICHCTBOBAHUS CUCTEMH
ynpaBieHys. [loMumo oOmux MeponpusiTuii BHeIpPSeMHX H& BCeX
MarUCTpPaAbHHX KOHBejiepax 23aTpOHYTh B YaCTHOCTH BONPOCH
SBTOMaTHMBaLMN DPASIOHS MErUCTPE&JABHOIO KOHBellepa LelcTByn—
mero Ha kapbrepe uM. Makcuma opwpxoro, r. Buauss, SBASL-
muecs BONPOCAM NPMHUUIMAJNBHOIO XapexkTepa B obracTu pa-
LMOHBAUBANNY DPAGOTH ¥ ynpésneama 3TOr'o KOHBejiepa.
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