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Abstrakt

Cilem diplomové prace je navrhnout a realizokiaeni technologie zauhlovani Elektrarny
Ledvice. V pifibéhu textu je popisovan stavajici std&idiciho systému technologického celku
zauhlovani Elektrarny Ledvice. Déle je popisovarvrhda realizace novéhdidiciho systému
zauhlovani ve fazi fippravy stavby pro novy zdroj 660MWecetnt hardwarové konfigurace a
aplikace technologie zauhlovani pro redundatitti¢i sytém ControlLogix L63. Dale se prace zabyva
navrhem a tvorbou vizualizai aplikace prdidici systém.
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Abstract

The aim of this thesis is to design and implememtrol technologies for Coal Transport in
Electric Power Station Ledvice. In the text desedilthe current state of the control system of
technological unit of Coal Transport in Electricww Station Ledvice. It is described the design and
implementation of new control systém, Coal Transpopreparation for construction of a new source
of 660MWe, including hardware configuration and lempentation of communications control
system. Diploma thesis also deals with the creadiuh testing of control technology applications for
Coal Transport system of redundant ControlLogix L&shtroller. Then the paper deals with the
design and creation of visualization applicatiomsthe control system.
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Seznam pouzitych symbal a zkratek
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- Ampér - zakladni jednotka elektrického proymhdle S

- ASEA Brown Boveri — firma girmyslové automatizace

- Alternating Current - §lavy proud

- Bagrovaci stanice

Ceské energetické zavody, a.s.

- Cisticka odpadnich vod

- Direct Current - stejnosmy proud

- Distributed Control Systém — distribuovdidci systém

- Dynamic Data Exchange tgmos dat mezi dvna zaizenimi

- Data Highway Plus - pmyslova komunikéni st’ typu LAN
- Deutsche Industrie-Norm —¢hheck& narodni norma

- Sdruzovaci $kika, téz distribtni

- Elektrarna Ledvice

- Function Block Diagram — diagram fuinlkch bloka (programovaci
jazyk)

- Gigahertz - 1000000000 Hz, ozeai nap. frekvence procesoru
- Human Machine Interface - rozhrani mé&nvékem a strojem

- Hertz - zakladni jednotka frekvence podle Sl

- Hardware - technické vybaveni

- Chemické upravna vody

- Input/Output — vstupy/vystupy niapidiciho systému

- Ingress protection - udava odolnost eteqiotebice proti vniknuti
ciziho tlesaci vniknuti kapalin
- Kraftwerk-Kennzeichensystem - jednotné ¢ard energetickych
zdroji
- Local Area Network - zkratka pro lokalrit s

- Liquid Crystal Display - displej z tekutydtnystal slouZici ke
zobrazovani
- Ladder diagram -ifitkovy diagram (programovaci jazyk)
- miliampér — 0.001 A, ozrtani hodnoty elektrického proudu

- Megahertz - 1000000 Hz, ozeai nap. frekvence procesoru

- Deblok&ni skitka, téZ také dikika mistniho ovladani
(Mistni skinka)
- Megawatt - 1000000 W, oz¥eni nap. elektrického vykonu
vyrobniho bloku elektrarny

- Object Linking and Embedding - standard kwmunikaci fiznych
progranti pod operénim systémem Windows

- OLE for process control - standanihpyslové komunikace

- Operatorska stanice

- Operator Workstation - operatorska stanice



PC
PLC
PLC5
PS
RIO

RS
SCADA

SFC

SLC500
ST

SW
TCP/IP

UuL

UPS

VB2, VB3, VB4
VN

ZA

- Personal Computer - osobnéipag

- Programmable Logic Controller - prograntelray logicky automat
-Rada programovatelnych logickych autotnfitmy Allen — Bradley
- Provozni soubor

- Remote Input/Output - vzdalené vstupy/vgpstu

-Ridici systém

- Supervisory Control and Data Acquisitiosuperviznitizeni a sbr
dat

- Sequential Function Charts — sekméfunkeni diagram
(programovaci jazyk)

Rada programovatelnych logickych autotnfitmy Allen — Bradley
- Structured Text — strukturovany text (progoaaci jazyk)

- Software - programové vybaveni

- Transmission Control Protokol/InternedtBkol - definovana sada
protokofli v pctitacove siti
- Upravna uhli Ledvice

- Uninterruptible Power Supply — tieuSitelny zdroj energie

- Vyrobni bloky 2, 3 a 4

- Vysoké napti

- Zauhlovani
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1 Uvod

V arealu elektrarny Ledvice (dale jen ELE) se maé projekt nového ne§tsiho zdroje 660
MWe, projekt moZna posledni, ale dnesgjisejmodergjSi uhelné elektrarny u nas. Aby se v arealu
stavajici elektrarny mohlo takovéto dilo realizowausela pedchazetada opatni, mezi jinymi i
pieloZeni skladky palivadetns stavby noveé drtici stanice a novych zauhlovaciobtin[1]

Zauhlovani pat k jednomu z prvnicktlanka slozitého procesu vyroby elektrické energie
v tepelnych elektrarnach. Palivo pro ELE je dopkéym pasovou dopravou z Upravny uhli Ledvice
(UUL). Jako rezerva proffpad poruchy v doprawpaliva na elektrarnu nebo opravy néizeni nebo
v piipack prerudeni dodavky paliva z UUL slouzi skladka pakvikapacitou 40 000 tun. Dopravni
cesta paliva je vybavena automatickymi vzorkowehli, pAsovymi vdhami a separatory kovu. Pro
dokonalejsi upravu paliva pro fluidni kotel bylaegena do provozu drtici stanice.

Systém zauhlovani je vybaven rozvodem poZarni vadgtabilnim hasicim taenim
na principu vodnich clon, které zahugi rozSteni pozaru na zauhlovacich mostech. Pro snizeni
polétavé prasSnosti dopravovaného uhli pasovou goprge pouZita metoda zwbvéani prachovych
jader smisi atomizované vody se stedllem, spoivajici v nastiku vodni snési do rozvolgné uhelné
hmoty v mist pitesypavani. OdprasSovaniggypi zauhlovacich dopravnikslouzi ke sniZzeni prasnosti
na zauhlovacich pasech a ke zlepSeni pracovniahipe#l pro pracovniky pohybujici se v prostorach
zauhlovani.

1.1 Rozsahrizené technologie

V etag uvolrgni stavenidt pro vystavbu nového zdroje je zahrnuta realizémani veSkerych
novych technologickych #&zeni zabezpmijicich provoz stavajicich energetickych hlokB2, VB3 a
VB4 a zdizeni spolénych i pro budouci provoz nového zdroje. Spoéezdizeni jsou pedstavovana
zejména zauhlovanim a vodnim hosgstam.

Jedna se &izeni nasledujicich provoznich soubédale jen PS):

— PS 01 Zauhlovani

— PS 06 Hospodétvi topného plynu

— PS 11 Zasobovani surovou vodou

— PS 12 Chemicka upravna vody

— PS 14 Upravaijidavné a cirkuléni vody
— PS 25 Likvidace odpadnich vod

— PS 26Cistirna odpadnich vod

— PS 27Cerpaci stanice dédvych vod

Béhem vystavby budou vySe uvedena technologick&emai vyjma PS 01 Zauhlovatizena
z datasné dozornyizzené v novém objektu CHUV. Po ukemi etapy vystavby nového zdroje bude
fizeni fevedeno z d&asného velinu do hlavni dozorny bloku nového zdroje



Tato diplomova prace se zabyva navrhem a realitdiciho systému PS 01 Zauhlovani, a to
zejména realizadidici aplikace a vizualizace technologie zauhlostadinek, a to v rozsahu uvaini
staveni&t pro vystavbu nového zdroje.

Rizeni PS01 Zauhlovani bude realizovano v etapaonéni stavenidt pro vystavbu nového
zdroje a v etapvystavby nového zdroje& st realizovana v etapvolréni stavenidt slouzi kiizeni
¢asti technologickych x&eni utenych k zasobovani stavajicich hiokB2, VB3 a VB4 palivem.
Ridici systém prdizeni PS 01 je navrzen do jisté miry autonomni. jEimy3leno, Ze technologické
zaizeni buddizeno z lokalni dozorny v objektu drtici staniceedude ovliddano z dozorny bloku. Do
dozorny bloku nového zdroje budotepaSeny pouze informace o staviizeni.

1.2 Projektové podklady

Pro zpracovani projektu byly pouzity tyto podklady:
— stavajici technicka dokumentace
— dokumentace komunikaich ndvaznostidicich systém na elektraré Ledvice
— seznam signélprenadenych mezi zauhlovanim ELE a UUL

— stavajici aplikace pro monitorovani a ovladani glivych technologii

1.3 Hlavni body prace

— tvorba a testovani SWdicich automat technologie zauhlovani

— instalace HW a SW pro monitorovaci pracovida velinu zauhlovani

— nakresleni vizualizace technologie zauhlovani

— konfigurace komunikénich propojeni jednotlivychidicich automat a operatorskych
pracovi§

— odzkouseni provedenych Uprav a uvedeni do provozu



2 Rozbor stavajiciho stavuRS technologie zauhlovani ELE

DecentralizovanéieSeni se vyzravalo tim, Ze sfrné automaty, umi&hé v mistech
soustedEni informanich afidicich signél, tj. ve Wzich ¢. VI, VII, X, vn a nn rozvodnéach,
v technologickych uzlech viitiho zauhlovani byli propojeny sériovou komunikBtO. Vzhledem
ke vzdalenostem byl pouZit dopdany specialni kabel firmy Belden.

Tab. 1 - Specifikace RIO

Typ kabelu 1770-CDx Belden 9842
Maximalni délka 3000m (i rychlosti 57kbps)
Pienosova rychlost 57,115,230kbps

Metoda prFistupu do sigé Master/Slave

Zakladni komunikéni trasy, zajiBujici zauhlovani ze skladkyigs ¥ze VI, VII na vnigni
zauhlovani, byli kili bezp&nosti provozu zdvojené. Samostatna komusrikdinka spojovala velin
s automatem, umigitym ve ¥Zi ¢. X, ktery zaji¥ovaltizeni a sbr informaci gislusnych pas

Koncepce vySe popsaného decentralizovanétiu sfformaci umo#iovala maximalni snizeni
kabeldze, kdy wstavala jen motorickd kabelaz, tj. napajeni hldvnie pomocnych motér
z prislusnych rozvoden a déle od kazdého pasového duftanouzové vypnuti, pdipad dalsi
piimé vazby naifsludnou elektréést.

Do skErnych automat, tak jak byli popséany vyse, byly zapojeny typ@pracované signaly
jednoho pasu se venidly, pohony a tlaitky.

V8echna tlaitka pro mistni oviadani pohdrpednoho pasu a jehdipludenstvi byla umista
ve skince MS (jedna nebo vice podlecépo pohorii) a napajena ngpim 230VAC ze skérného
automatu. VSechngidla byla zapojena do #kek DS a napajena 230VAC. i8ka MS byla
propojena ve vyrabse skinkou DS a fipevrena na jeden ram. Spéleym kabelem byla sknka DS
propojena do siiného automatu. Kabel byl jeden pro signédly 230VAGeden pro analogové a
24VDC signdly.

Nekolik takovychto sestav bylofipojeno do sBrného automatu.



2.1 Popis snima&a a méricich okruhi

Meétici okruhy obsahovaliifislusné napajeci zdroje MVEQ10 obr. 1raymdniky MVEQ012 na
jednotny proudovy signal 4 - 20 mA.

Obr. 1 — Napé@jeci zdroj MVEO10 firmy MPC System, spl. s r.o.

Tladitko stop

Nouzovy signal tam, kde nebylo mozné umistit lagkeypina. Byla pouzita tlditka firmy
Elektropistroj Pisek T6, v kryti IP 65.

Snimani ot&ek pasu

Jako ¢idlo pro snimani otfek — funkni ochrana pds byl pouZzit indukni snim& typ
B110-M30-AP6X vyrobce TURCK, &etné vyhodnocovaci jednotky MS27-12-R/230VAC, ursigt
na DIN li& ve skini DS. Cidlo snimalo péet impulsi z ot&ejiciho se bubnu pasu. Hodnotadeté
byla nastavena na 100% a byla pro vSechny pasyastej
Hlidani vyboéeni pasu

Jakocidlo byl pouZit indukni snima typ BI10-M30T-AZ3X se spinacim kontaktem, vyrobce
TURCK.
Lankové vypinate a hlidani gurty

Nouzové lankové vypirk@, povoleni a ifepsti gurty bylo snimano koncovymi spifiaypu
VP 21 firmy MEP Pogelmov.



Tlak oleje pirevodovky

Jako ¢idlo byl pouzit snima tlaku Philips typ P20-9404-273-106-01 ve dvouvosdém
zapojeni, napajeni po vedeni s vystupnim signalet@ mmA. Napdajeni proudové skky ze zdroje
MVEO010, ktery byl umisin ve skini, do které byl snintazapojen.

Teplota pirevodovky

Jako snimé&byl pouZit odporovy sningateploty specialni loZiskovy typ Pt100i#wodicovém
zapojeni. Bislusny gevodnik MVEQ12 na unifikovany signal 4-20mA byl @wih v piisludné skini
DS. Jeho napajeci zdroj MVEO10 byl unifsv prislusné skini automatu.

Hlidani presypu

Stavajici klapkovy hlida presypu byl vybaveny rtlovym spindem zalitym v pryZi
s prepinacim kontaktem typ RHP-3, vyrobce ZAM Senvigs.
Koncové a pracovni polohy pojezd

Jako informace byly zapojeny magnetické sggnéirmy ZAT, typ MS 12 se spinacim
kontaktem ¥etrg magnetu typ M 21 a magneticky spinggp MS 20 s pepinacim kontaktem.
Snimae v3ak byly omezeny négm 60 VDC.

M éreni hladiny uhli v zasobnicich blok

Stavajici ultrazvukové snira byly zapojeny do s$kii vnittniho zauhlovani a pro jejich
nedostaténou spolehlivost byly doptmy kamerovym sniménim hladin.

2.2 Deblokaéni skiinky MS, sdruzovaci skinky DS, krabice

Deblokani skitika MS byla sdruZzena a obsahovala takov§epdaiitek, jaky byl nutny pro
ovladani vSech motorjednoho pasu. Jejich konstrukce a vyzbroj, tjcitka, svorkovnice byla
ptizptisobena progedi, ve kterém byla umigta. Deblokani skinka byla umistna v dosahu
technologického zé&eni v mist, konzultovaném s provozovatelem a propojena Vime#in kabelem
do sdruzovaciho automatu.

SdruZovaci giiika slouZila pro fipojeni vSechiidel prislusného pasu a byla v ni uniis
¢asova a pomocna relé preepyp. V samostatné Zlutéisice bylo umisino c¢ervené tlaitko firmy
Sprecher+Schuh, které slouZzilo jako SW Stop.



2.3 Centralni automat

Centralni automat priizeni komplexu zauhlovani byl vestavdo jedné s#né DA9.0 firmy
Rittal (o rozngrech 1000x1800x400).

Centralni pracovigt zauhlovani bylo vybaveno &wma pracovnimi stanicemi PC 486 firmy
DELL (pozdji tii stanice Pentium II.) s technologickymi klavesmit€CP14 firmy Allen-Bradley.

Centralnitidici automat byl sestaven ze dvou systéP.C5/60 ve 100% zaloze Back Up
obr. 2, a skrné automaty SLC5/04 obr. 3 pak iovzdalenou I/O stranu. $né automaty
zaji¥ovali sker informaci zc¢idel a deblokanich skingk jednotlivych pés, ktera byla pipojena do
téchto automait.

Obr. 2 — Centralni automat PLC5/60 Back Up Obr3 — Skérny automat SLC5/04

V rozvodnach pak soustovali piislusné signaly inforn@mi a povelové pro jednotlivé hlavni
motory pas a jejich gislusné pomocné motory (brzda, ventilatorygroté pasy.cerpadla oleje).
Centralni automat pak zajdval v zalohovaném provozu komplefigeni pas vn¢jSiho zauhlovani,
pasovych dopravnikod Upravny uhli, navaznost na ¥nit zauhlovani a skladku. Dale zap&al
zpracovani veSkerych informaci diagnostickychtedppracovani dat pro vizualizd systém.

Vystupem ze zalohovaného automatu byla zalohovamaukikace DataHighWay Plus
(DH+), ktera pak zaji®vala ndvaznost na &lpracovni stanice PC v centralnim velinu zauhlavani



Tab. 2 - Specifikace DH+

Typ kabelu 1770-CDx Belden 9463
Maximalni délka 3000m (i rychlosti 57kbps)
Prenosova rychlost 57,115,230kbps

Metoda pristupu do sit Token

2.4 Decentralizované automaty

Technické feSeni vychazelo z decentralizované koncepce. V§eedutomaty pouZzivali
stavebnicového systému SLC500 firmy Allen-Bradl®yly umisgny ve skinich, odolavajicich
prostedi v jednotlivych¢astech technologického tfzeni. V kazdém ifjpact se jednalo o skne
s minimalnim krytim IP 66 firmy Rittal. V&kterych gipadech bylo pouZito gki litych z Al slitiny,

v ostatnich fipadech oceloplechovych. i vzdy obsahovali fislusny ram s jednotkami systému
SLC500, dale pak odtbvaci transformator, fiepstové ochrany pro komunikai linky, pog.
analogové vstupy, vyhodnocovaci obvodcetq odélovaci relé, ji&ni. Rozjis&ni bylo provedeno
pomoci bezSroubovych svorek Wago.

2.5 Seznam skrnych automata
DAO9.0 - Centralni automat s PLC5/60 Back Up v dazaauhlovani
DA9.11,12,13 - sérné automaty vnihiho zauhlovani RIO "A" (SLC5/04)
DA9.21,22,23 - skrné automaty vnihiho zauhlovani RIO "B" (SLC5/04)
DA9.6 - sk¥rny automat ve &Zi VI
DA9.7 - skErny automat ve &zi VII
DA9.10 - skrny automat ve &Zi X
DB1- skérny automat vn rozvodna bagrovaci stanice
DB2- skErny automat vn rozvodna blok
DC1.1 - si¥rny automat. RIO "A" budova centralniho velinu lzawani
DC1.2 - si¥rny automat RIO "B" budova centralniho velinu Zauéni
DC1.3 - sk¥rny automat RIO "C" budova centrélniho velinu 2avéni

DC2 - skérny automat vnihiho zauhlovani kotelna



2.6 Komunikaéni kabelaz

Vzhledem k rozsahu a vzdalenostem komutrikai€ bylo pouzito k tomuto &elu speciali
vyrakEnych a doporéenych kabdi firmou Allen-Bradley - kabely Belden.

1/ Komunikéni linka Remote 1/0O, DH+ - kabel Belden typ 9463

2/ Komunikani linka Remote 1/0, RIO kabel Belden typ 9842

Komunikani linka hlavni zauhlovaci trasy ze skladky bylawomatu DA9.10 ve &i X
propojena pes ¥z VII automat DA9.7 a katila v automatu DC1.3, kde bylo sotexttho ovladani
motor.

Vnittni zauhlovani rlo rovrez dw technologické cesty, které byly osazergnti skErnymi
automaty pro kazdou étev, automaty DA9.11, 21, DA9.12, 22, DA9.13, 23napojeny na
komunika&ni trasu, kotiici na podlazi +38 m kotelny verghi DC2. Soudastitidicich a informanich
signali vnittrniho zauhlovani byli rowz signaly hladiny uhli jednotlivych bunkkotelny.

Komunikani linky tras dopravy materialu ze skladky na kmiitzauhlovani propojovali
piislusné strné automaty pro vn rozvodnu r02.3, automat DBIg(Beaci stanice) a pro vn rozvodny
r02.1 a r02.2 automat DB2 (pod dozornou 1 dvojbjokuézich VI automat DA9.6, VII automat
DA9.7, X automat DA9.10 a poktfavali do velinu zauhlovani, ve kterém byli uniist tidici
automaty DC1.1, DC1.2, DC1.3, a centréfigici automat, umighy ve vlastni dozoghzauhlovani
DA9.0.

Vnittni zauhlovani o kazdou technologickou linku, vybavenou samogtatriidicim
automatem ve skni DC2, ktery zajioval diki fizeni a sbr informaci, gicemz skrné automaty byly
sfidicim automatem propojeny vzdy separatni komumikéinkou. Tytofidici automaty byly rovv
sestaveny ze systému SLC500.

2.7 Napajeni systému

Napéjeni decentralizovanych autofnagji¥’ovali dva kusy zdrdi s nepetrzitym napajenim
UPS typu ARGO 3000 s bypasem. Jeden byl umigtbudo¥ centralniho zauhlovani pro automaty
vngjSiho zauhlovani a druhy na kot&lpro vnitni zauhlovani. Rozvod napdjeciho, zalohovaného
napsti 230VAC byl proveden vzdy podle komunikaci, sépaimi kabely. Pro automaty kazdé
komunikace bylo zvIlastni ji&bi tak, aby i v napajecich okruzich byla z&j& redundance
komunikaci. Skrny automat kazdé linky ghsvij odlovaci transformator, své jigg a pojistky a to
i kdyZ byli v jedné skini automatu umighy dva,¢i tfi sbérné automaty. VSechnédla a tl&itka
mistniho ovladani jednoho pasu a pomocnych pbbgta jiS€na spolénym jisticem.



2.8 Vstupy a vystupy systému ovladani

V8echny binarni vstupy ddidiciho systému z technologie zauhlovani byli navar
230VAC. Vyjimku tvaili MS spinae, které snesli max. 60V a byli tedy napajeny 24VD€edy bez
ptevodnili, ¢imz byla zvySena provozni spolehlivost. Pro infovanwost obsluhy v operatorském
pracovisti byly od vSech motbpiivedeny nasledujici signaly:

stav vypinae motoru "ZAP"(ZAP1) oztani* BO1
stav vypinae motoru "VYP" ozteni* BO2
stav vypinge motoru "ZAP2" ozfeni* BO3
tepelna ochrana ve funkci "POR" aseni* B42

pritomnost ovlad. nafpi rozvadce "NAP" ozngeni* B40

pritomnost sig. nafti "SIG" ozdani* B43

Povel byl davan dima binarnimi povely:
povel "ZAP" (ZAP1)  ozngeni* B11
povel "VYP" ozrkani *B12

povel "ZAP2" ozrani* B13

Povely z mistnich sknek do systému byli:
povel "ZAP" (ZAP1)  ozn#eni* B21
povel "VYP" ozriani *B53

povel "ZAP2" oziani* B22

2.9 Systém znd&eni

Stavajici systém zdani byl nejednotny. iPdil¢ich rekonstrukcich bylo u &nénych zdizeni
ponechano stavajici zteni (podle ZPA nebo EGV) a u novych dagiynch zdizeni nejprve roziéné
znateni (podle ZPA nebo EGV) a pagdse pechazelo na jednotné zmami elektraren KKS
(Kraftwerk-Kennzeichensystem).



2.10Operatorské stanice

Stavajici technologie zauhlovani byla monitorovéwaatech PC stanicich typu pentium IlI.
Aplikace monitorovani byla vytdena ve vizualizénim softwaru RSView32 firmy Rockwell
Automation obr. 4.

Venkovni teplota | M p B 2 ## BHEEREE °C
#g### °C Minimalni teplota ; ##.##. #ﬁ####:###ﬁ#### C
| Nulovani min. a max. teploty I
Osvétleni skladky uhli
[ stozar1 || stezar2 || Hubice1 | Hubice2 |
— [ ]
fail K.
[T1A} o (T8
#HAND HREEA :
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uUuLB
natost
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tvi uhli

### th

z nich byla pipojena tiskarna na zaznamenéavéani poruch &néSpodob pro provozni techniky a na

### th

### th

o

Priméma hladina v bunkrech

T2A #néHA#RHEER L

T2B #A#EAAHEAAL

| Kvitace poruch pluhii a klapek |

Obr. 4 — Ukazka p*ehledové obrazovky zauhlovani v RSView 32 (off-line

Na v8ech monitorovacich stanicich byla stejnd apkkz dvodu zélohy, ficemz k jedné

jedné byla aktivni akustickd signalizacéi poruSe jedné monitorovaci stanice bylo mozné datla
technologii z jakékoliv z dalSich dvou monitorowvadTstanic s tim, Ze musel byizvan technik, aby
aktivoval zvukovou signalizaci, ptipad prepojil tiskarnu a aktivoval zaznam poruch na tiskar
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3 NAvrh a realizaceRS pro technologii zauhlovani ELE

Pro monitorovani &izeni technologie zauhlovani je zvolen distribugvidici systém (DCS)
ControlLogix firmy Allen-Bradley, umignhy v budo¥ drtirny, kde je i operatorské pracowist
zauhlovaci technologie. Tenttidici systém byl vybran zadavatelem, ktery ma jidrizéjSka
zkuSenosti (sice se star§imi modelyjdicimi systémy firmy Allen-Bradley.

Tento tidici systém bude propojen s ostatnimi neblokovyaiizenimi, jako jsou nagklad
CHUV, neboCOV a v budoucnu bude dalgigojen do distribuovanéhiidicino systému bloku. Tim
bude moZné i@naSet na centraini dozornu informace o v3ech kebjoh z&izenich vetrg
technologie zauhlovani obr. 5. Kamé propojeni bud&eseno azipvystavig nového zdroje 660MW.
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3.1 Funkéni analyzaridiciho systému

Ridici systém musi zabezmvat z hlediskaiizeni technologického procesu nasledujici
zakladni funkce:

— sbir a zpracovani stenych udaj z fizené technologie zauhlovani

— sbir a zpracovani udajo stavech akich ¢lend (pluhy, klapky, motory apod.)

technologie zauhlovani

— vykonavani logickych operacic¢etnt sekverniho tizeni jednotlivych funénich

skupin {izeni v otevené smyce)
— ovladani jednotlivych alnich orgaid fizené v otekené smyce
— vykonavani vypoti
— ochranu vybranychsti technologie

— zobrazovani saiasného stavu a chovaniizené technologie zauhlovani na

obrazovkach operatorskych stanic

— zobrazovani skupin trefd meéfenych prominnych z technologie zauhlovani

historickych a aktuélnich dat na obrazovkach opes&fch stanic
— zpracovavani alarintechnologie zauhlovantetns tisku a zobrazeni na obrazovce

— zpracovavani poruchovych hlaseni snitna aknich¢lena technologie zauhlovani se

zobrazenim na operatorskych stanicich
— Zzaznamenavani vSech zasaiperatora
— ukladani historickych dat
— poskytovani standardnich vypialarmi a aktivit

— ucelenou vlastni diagnostiku vSech HW predki systému az na Urokgednotlivych

karet

Je navrZzeno viceudrgove ieSeni komunikéniho systému, kde procesnigtice (ControlNet)
propojuje stanice prdizeni procesufr{dici automaty) a dalSi 8ice (operatorska tsiEthernet)
propojuje operatorské stanice (OWS).
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3.2 Architektura RS

Pri feSeni je dodrZzovano dopdani vyrobcefidiciho systému na odlni komunik&nich
arovni.

Jsou zde pouZity nasledujici Urévn
Informa éni Uroven

V této Urovni jsou zapojeny klienti pro HMI a ith se s fipadnym propojenim této Gro¥n
do sit ELE pro gedavani repoit a dalSich dat. Data do této Urévposkytuji redundantni pary
servefi pro HMI. Redundantni pary servepro HMI jsou opaené déma sfovymi kartami Ethernet,
kdy druha karta jeffpojena na procesni uravépropojeni gidicim automatem). Takto je dosazeno
oddgleni procesni a inforndai Urovrg, cozZ je dileZité pro vysokou datovou propustnost a také pro
omezeni rozsahu a dostupnosti proceshi @&ovn

Procesni Urovei

V této arovni jsou zapojeny vSechny PLE jid now budovanéidici automaty ControlLogix
nebo ucelené technologické celky (hamplZeni, odsavani). Po této komurikaarovni se pedavaji
data mezi PLC a dale z a do této Urebvtou a zapisuji data servery HMI. Po této Urovribgdou také
¢ist data z existujicickasti technologie (neméSeno v této etah

Technologick& urovai

Tato Urové propojuje zéizeni v ramci technologického celku zauhlovani. rBafe jednak
komunikaci s ramy vstdpa vystug uvniti rozvadce, ale i komunikaci se vstupy a vystupy vzdalen
umiseénymi v jinych stavebnich objektech (mimo drticinéta nag. nad kotelnou) nebo rozv&dch
zaizeni (nap. vyhrnovaci wz).

Komunikace s elektratasti

Tato Urové pafi do technologické Urown ale protoZe se jedna o uceleny velky celek, je
popséna v odileném odstavci. Zaji¥ije komunikaci s datovymi koncentratory inteligdoinochran
ABB (MLink). Po této lince se fiedavaji povely pro zapinani a vypinani paharttou informace
Z inteligentnich ochran.
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Ridici systém je navrZen tak, aby z&jigal kompletnitizeni technologie zauhlovani od
predavaciho mista UUL, az po vlastni zasobniky ubld mblokem (bunkry) &etrg diagnézy a
piedzpracovani dat pro vizualizaci.

Koncepce automatickéhtizeni technologie zauhlovani je vzhledem k velkémuoZstvi
moznych zauhlovacich tras zvolena tak, abyfipgut pofreby umozZnila vy¥r vSech moZznych
kombinaci dopravnik pluhi a klapek a fitom zistala pro operéatory zauhlovartepledna.

Zakladnim modulem pro automatickéeni zauhlovani je Dopravni trasa. Operator ma
k dispozici 6 (8) volt nastavitelnych dopravnich tras, které jsoulikpiehlednosti rezervovany pro
zakladni typy zauhlovani:

Tab. 3 — MoZné dopravni trasy

¢islo| Zdroj| Cil | Nazev trasyPopis trasy

UUL | B23 | UUL_B23 | Zauhlovani bunkrbloku 2 a 3 z tpravny uhli Ledvice

UUL| B4 | UUL_B4 | Zauhlovani bunkrbloku 4 (ges drtée) z upravny uhli Ledvice

UUL | NZ | UUL_NZ | Zauhlovani bunkr nového zdroje z Gpravny uhli Ledvice (v dalSi &tap

UUL | SKL | UUL_SKL | Zauhlovani skladky z Gpravny uhli Ledvice

SKL |B2,3| SKL_B2,3| Zauhlovani bunirbloku 2 a 3 ze skladky ELE

SKL| B4 | SKL_B4 | Zauhlovani bunkrbloku 4 (ges drtte) ze skladky ELE

SKL | NZ | SKL_NZ | Zauhlovani bunkrnového zdroje ze skladky ELE (v dalSi &jap

OINO|OBD|WIN|F-

A B A B Nestandardni zauhlovaci trasa (pouzewira rezimu)

KaZzda trasa umaiije snadny vyér dopravnikk a sestaveni trasy dle aktualniho stavu
dostupnych dopravnika souvisejicich Zé&eni.

Kazdé z osmi tras sete itadit kterykoliv dopravnik. Pouze v§bprvniho a posledniho
dopravniku trasy je omezentgmbem zauhlovani rezervovanym pro danou trasu.

3.3 Navrh snimafa a méricich okruha

Méfici okruhy jsou napajeny zalohovanym napajenim 120Va jejich jednotny vystupni
proudovy signal je 4 - 20 mA. Elektricky rozvod 32{& zvolen pro v3echny obvody aZ neficich
signafi, nebo informanich hned z&kolika divodi. Jeden zdéloda je jednotné napéjeni celého
fidiciho systému (krognvizualizatnich stanic a &kterych vystupnich sign&. DalSim divodem je
dostupnost /O modilproridici systém, ktery je vyr&n ve Spojenych Statech Americkych, kde je
podle platné normy elektricky rozvod 120VARIidici systém ControlLogix samigmé mize mit i
I/O moduly na 230VAC, ale protoZe ty jsou vy¢&b pouze pro Evropu je jejich dostupnostéom
horsi. DalSim @évodem pré je zvoleno napajeni 120VAC i pro infortm signaly je dvod vysoké
prasnosti v technologii zauhlovani. Z praxe je zéarbe pi pouZiti klasickych 24VDC rozvad
vznikaji problémy s fevodovymi relé apod.

VétSina komponent je proto navrZzena pro 120VAC.
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Nouzoveé lankové vypin#e a nouzova tl&itka

VSechny nouzové lankové vypifeaa tl&itka jsou od firmy Allen-Bradley a pttdo
skupiny GuardMaster. Typové oztemi lankovych vypinai je 440E-D13xxx a nouzovych ek
440E-L13xxx. Tato bezgeostni z#éizeni jsou umisha po celé délce pasovych dopravnik
Bezpe&na funkce lankovych vypié je do 125 mefr délky. Tam, kde jsou dopravniky delSi, je
téchto lankovych vypinai poteba vice. Nouzova tiitka jsou umisind tam, kde nebylo mozné
z néjakych divodi umistit lankové vyping, anebo jsou umisté po technologii podle pozaddivk
objednatele.

Signaly sé&chto bezpénostnich prvik jsou zapojeny do ochrannych rozpinacich &hy
jednotlivych dopravnikovych pés Vyhodnocovaniéhto smyek je provedeno v silové rozvagn
ABB inteligentnimi bezp&ostnimi relé MControl firmy ABB obr. 6. Deéidiciho automatu jsou
piivedeny informani signaly sd&chto relé MControl fes komunikani modul MLink pomoci sérnice
Profibus DP.

il
i

[l
2

Control Condapter

MControl

Power Condapter

Obr. 6 — Prehled komponent inteligentnich relé MControl firmy ABB [3]
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Hlidani gurty

Snimani povoleni gurty je navrzeno tak, abyfidaciho systému vstupovaly dva inforam
signaly. Jeden o prvnim stupni povoleni gurty a@aré hlaSeni) a druhy o druhém stupni povoleni
gurty (havarijni hlaSeni, gurta je povolena pod meavozovani, nebo jergetrzena). K tomu slouzi
koncové sping firmy ZAM Servis s.r.o. typu LHPE-10/2-R2 obr. 7.

Obr. 7 — Snimae povoleni gurty firmy ZAM Servis s.r.o.

Snimani ot&ek dopravnikového pasu

Jako ¢idlo pro snimani otéek - funkni ochrana pds byl navrzen indudni snim& typ
Bi10-G30-Y1X vyrobce TURCK, &etrg vyhodnocovaci jednotky IM21-14-CDTRCidlo sniméa
pocet impulsi z ot&ejiciho se bubnu pésu, na kterém je kovovy navatelinota otéek je frendSena
do fidiciho systému jako analogova hodnota a je nastave 0 - 100% oték. Hodnota je pro
vSechny pasy stejna a je vyhodnocovari@icim systému.
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Hlidani vybodeni pasu

Jakocidlo snimani vybdeni pasu je pouZzit dvoupolohovy elektromechanigina vyboteni
v robustnim provedeni (vybeni |. stup@ pro alarmové hlaseni a vydEni Il. stupé pro havarijni
odstaveni) s nastavitelnou pakou typ LHPE-10/2-L\MB®obce ZAM Servis obr. 8.

Obr. 8 Snimat vyboéeni dopravnikového pasu typ LHPE-10/2-LV50 firmy ZAV Servis s.r.o.

Tlak vzduchu pneumatického napinani

Jako ¢idlo je pouZit elektromechanicky spthaypu KZ 3795, firmy Fluidbohemia. Je to
spinaci kontakt, ktery spindi poklesu napinaciho tlaku pod nastavenou mez.olgping je pouze u
dopravnikovych pds které maji pneumatické napinani.

Teplota pirevodovky

Jako snim&je pouZit elektromechanicky kontakt, ktery je &imti grevodovky.
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Hlidani piesypu

Jako snimé&e zahlceni fesym na vrgjSim a vnitnim zauhlovani jsou pouZzity indémd
snima&e s pryZovou membranou typ 871TM-BH10N30-A2, firAllen-Bradley obr. 9. Sninta
slouzi k blokovani fedchozich dopravnikovych pasaby nedoSlo k zasypantgsypové v¥Zze, nebo
jiné ¢éasti technologie.

Obr. 9 Induk éni snima zahlceni presypu typ 871TM-BH10N30-A2

Koncové a pracovni polohy klapek a plul

Jako snimé&e koncovych a pracovnich poloh jsou pouZity inthilsnimae typ 871TM, firmy
Allen-Bradley, obdobné jako u snitfiazahlceni, pouze bez pryZové membrany.

Méieni hladiny uhli v zasobnicich blok

Jako snimé& hladin v zasobnicich uhli jsou pouzity ultrazwikesnimée typ Prosonic S
FDU93, firmy Endress + Hauser. Ultrazvukové sriengsou navrZzeny proto, Ze je poZzadoval
objednatel, i pes to, Ze se stavajicimi ultrazvukovymi snfmeebyl spokojen. NavrZzeny typ snitea
byl konzultovan pimo s technikem firmy Endress + Hauser, ktery téyypodoporudil.

Ostatnicidla jsou sotastmi z@izeni a jsou fevazié feSena spinacimi (phprozpinacimi)
kontakty (poloha brzdy motoru, ot@ni dviek drtie, atd.).
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Cidla jsou navrzena tak, aby odpovidala co nejvizeagavikm zadavatele, ale sanfepms
velkou roli méla cena snimd a vyrobce. JelikoZz pAitn mezi systémové integratory firmy Rockwell
Automation je navrZzeno co nejvice snitinaod firmy Allen-Bradley, ktery paét do skupiny
Rockwell Automation.

3.4 Sdruzovaci skinky DS, krabice

Debloka:ni skiiiky MS nebudou realizovany po rozhodnuti projektav&mu CEZ, a.s. To
znamena, Zze u zadného dopravnikového pasu neniostobnistniho ovladani. Jedina moznost
ovlddani dopravnikovych pasii vypadku fidiciho systému je ze silové rozvodny ABB pomoci
ovladacich skn¢k MStart obr. 10, které jsou stasti bezpénostniho inteligentniho relé MControl.

Obr. 10 Celni panel ovladaciho modulu MStart

SdruZovaci sknky slouZi pro fipojeni vSechtidel pas: a jsou v nich umishy prevodniky
ot&ek. Casova relé proipsypy jsou zéleZitostidiciho software. Havarijni prvky jsou ogldny od
ostatnich snim@ a jsou pivedeny do rozvodny ABB, kde jsoufipojeny do inteligentnich
bezpeénostnich relé MLink firmy ABB.
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3.5 Ridici automat

Ridici automat je sestaven ze dvou systé@ontrolLogix L63 stavebnicového typu
v redundanci a jefjpojen redundantni gmici ControlNet ke vzdalenym vanam s /O modula N
tyto vzdalené I/O moduly jsouipojeny vSechny signdly s technologie, kkobezp&nostnich prvik a
motord, které jsou fipojeny do inteligentnich bezpeostnich relé MControl. Mezi inteligentnimi relé
MControl a fidicim systémem ControlLogix probiha v§nma dat pomoci myslové skrnice
Profibus DP.

Ridici automat a vzdalené vany s I/O jsou u#nigtve skinich, které se nachazeji v datové
rozvodré. SKin¢ jsou s krytim IP54. Tyto $k¢ obsahuji fislusny rdm s jednotkami systému
ControlLogix, gepitové ochrany pro komunikai linky, oddlovaci relé, propojovaci moduly,
napajeci moduly, jighi.

Vystupem ze zalohovanéhiddiciho automatu je zalohovanad komunikace Etherkira
zaji¥uje navaznost na élserverové stanice v dozérnauhlovani.

3.5.1 Zakladni vlastnosti Fidiciho automatu ControlLogix

ControlLogix je nejvykon&Si modularnitidici automat firmy Rockwell Automationiady
Logix (CompactLogix, FlexLogix, ControlLogix, Driv@gix, SoftLogix5800) pro kterou je
charakteristicka spoled instrukni sada a jednotny vyvojovy software RSLogix50@0dici
automaty ControlLogix vyuZivaji na své vmit skérnici architekturu producent/konzument. To
znamena, Ze jednotky, které maji kérsiri naprosto rovnocennykigtup, se rozliSuji podle toho, zda
data produkuji nebo je spgebovavaiji. [5]

An T o anal
S T . z -

Obr. 11 Ridici automat ¥ady ControlLogix [4]
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ControlLogix obr. 11 Ize charakterizovatdigm nésledujicich atribirt
— vnitfni  sk¥rnice  ControlBus s architekturou producent/spoitel, zajigujici
inteligentni a efektivni vygmu dat mezi moduly
— moZnost osadit vice procefato jednoho ramu
— libovoln& pozice vSech jednotek
— moZnost vyminy vSech jednotek pod n&pm (RIUP-Replace/Insert Under Power)
— hla3eni chyb na Grovni modwcetre diagnostikycidel
— c¢asoveé vzorky dat - moduly mohou data vybasigovou znékou (systémové hodiny)
— vSechny moduly pka softwaro¥ konfigurovatelné s hardwarovou a softwarovou

diagnostikou

Procesory

K dispozici je rkolik typt procesai, ty se lisi zejména velikosti péth(fada L55 poskytuje
750kB, 1,5MB, 3,5MBfada L60 poskytuje 2, 4, 8 nebo 16MB). Maximalnikaest pangti procesoru
je v sokasné dob 16MB. Maximalni adresni prostor procesoru je 1ZBaitalnich 1/0 nebo 4000
analogovych I/0. Reet procesar v ramu je omezen pouze velikosti ramu. Zde je pquécesor L63,
ktery ma velikost pagti 8MB, aby bylo zajid&tno dostatek mista piidici aplikaci a redundanci. [5]

Ramy pro modularni systém

Jednotlivé karty modularniho systému se dijisdo rant, jejich velikost je dana @tem
pozic, k dispozici jsou ramy pro 4, 7, 10, 13 afdbzic. Skrnice na zadni 8¢ rdmu poskytuje
vysokorychlostni komunikai cestu mezi moduly. Vice procesama skrnici maze posilat zpravy
mezi sebou. S vice komunikd@mi interface moduly na $inici miZe byt zprava poslana z linky na
portu jednoho modulu ips skrnici do portu druhého modulu a jinou linkou do taisugeni.

V ptipact pozadavku #Siho pétu karet se pak dalSi ramy se vstupnimi a vystupikintami
piipojuji pomoci komunikénich skrnic. [5]

Napdjeci zdroje

Napajeci zdroje systému ControlLogix jsou pouZityasyy 1756, aby poskytly napajeni 1.2,
3.3, 5 a 24VDC fimo do skrnice na zadni 8¢ rdmu. Napajeci zdroj sdipeviuje na levou béni
stranu rdmu. Redundantni napdjeci zdroje jsou pdoétw AC verzi (1756-PA75R) a v DC verzi
(1756-PB75R). Mohou byt kombinovany, pokud jsouZityuwe dvojici, pogipack Ize objednat imo
sadu 1756-PAR, ktera se sklada ze dvou napdjediciyizL 756-PA75R, dvou kabiell756-CPR a
adaptéroveho modulu 1756-PSCA. [5]
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Vstupni a vystupni jednotky

Periferni jednotky nemaji vlastni komuntka kanal, a proto provadi jejich konfiguraci
procesor. Bezprostdre po nahrani programu do procesorwrea procesor vyhledavat ,svoje”
moduly. V tomto okamziku provadi ,poll“ tj. periatké obvolavani periferii znamé z architektury
master/slave. Jakmile procesor jednotku nalezriwajedo ni konfigurani data, utujici chovani 11O
jednotky (zfisob komunikace/period&asové znéy, diagnostika atd.) a sdasré se stava jejim
vlastnikem. Od toho okamZiku takécme jednotka sama komunikovat a procesor - vlastnik
pristupuje dle jejiho charakteru a nastaveni.

.Pocet moduli, se kterymi niZze procesor - vlastnik komunikovat, je omezettgmo tzv.
.piipojeni“. To je definovano parametrem RPI (Requeatked Interval - perioda opakovani dat) a
procesor mize mit &chto ,pxipojeni“ nadefinovano az 250. Na jednottippjeni mize byt vice I/O
moduli (stejny parametr RPI), dokonce je tato konfiguraegefektivigjSi. P&et modul je potom
zavisly na RPI i na mnozZstvigdavanych dat.

Diagnostické vstupni moduly disponuji funkci ,detekotevené smyky“, kdy jednotka
kontroluje pfichod zbytkového proudu sitlou (ve stavu logicka 0) ripadré funkci ,detekce ztraty
napajeni“, kdy jednotka nakterém vstupu registruje pokles g#pod definovanou mez.

Diagnostické vystupni moduly jsou vybavernskolika diagnostickymi funkcemi. Kontrolou
zbytkového proudu vystupu detekuji ,ztratuézat'. ,Kontrola vystupu“ spéiva v kontrole proudu
vystupu ve stavu logické 1. ,Ztrata napajeni“ dajekpokles ovladaciho né&g a ,pulsni test"

kontroluje stav vystupnich obvadaniz by doslo k sepnuti 23e. [5]

3.5.2 Hardwarova konfigurace pouzitéhoridiciho automatu ControlLogix

Na zaklad charakteru technologie zauhlovani, ¢fpo digitalnich a analogovych 1/0O
z technologického celku zauhlovani a névaznostizhglé ¢asti technologie je navrZzena tato
hardwarova konfiguracéidiciho automatu. # vybéru bylo gihlizeno k ces a k moZnosteniidiciho
automatu (I/O moduly, komunikai moduly).

Pro redundantriiidici automat jsou nainstalovanysdvany s velikosti 10 pozic. Tyto vany se
v aplikatnim software tvé jen jako jedna vana, coZ jetgmbeno nastavenim redundance. Kazda
Z téchto van ma vlastni napajeci redundantni zdroj F7AB5R.

Pro vzdélené 1/O je ki velkému p@tu vstug a vystug zvoleno 7 van s velikosti 17 pozic.
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Tab. 4 — HW konfigurace hlavnich rdmi s procesory

X

Vana (ram) Pozice karty, Typ karty Popis karty
(procesoru) vramu (procesoru) (procesoru)
0 1756-CN2R | Redundantni karta ControlNet
1 1756-L63 | Redundantni procesor ControlLog
2 1756-EN2T | Komunikéni karta Ethernet
3 1756-CN2R | Redundantni karta ControlNet
Backplane, 1756-A10i 4 1756-CN2R | Redundantni karta ControlNet
5 Reserva
6 Reserva
I Reserva
8 Reserva
9 Reserva
Tab. 5 — HW konfigurace vzdalenych rani
Pozice karty Typ karty Popis karty
Vzdalena vana (ram) (procesoru) v rdmy (procesoru) (procesoru)
0 1756-CN2R| Redundantni karta ControlNet
1 1756-1F8H Analogovy vstupni modul s HART
2 1756-1A8D | Digitalni vstupy diagnostické 120VA
3 1756-1A8D | Digitalni vstupy diagnostické 120VA
4 1756-1A8D | Digitalni vstupy diagnostické 120VA
5 1756-1A8D | Digitalni vstupy diagnostické 120VA
6 1756-1A8D | Digitalni vstupy diagnostické 120VA
7 1756-1A8D | Digitalni vstupy diagnostické 120VA
Backplane, 1756-A17 8 1756-IF8H Analogovy vstupni modul s HART
9 1756-1A32 Digitalni vstupy 120VAC
10 1756-1A32 Digitalni vstupy 120VAC
11 1756-1A32 Digitalni vstupy 120VAC
12 1756-1A32 Digitalni vstupy 120VAC
13 1756-1A32 Digitalni vstupy 120VAC
14 1756-1A32 Digitalni vstupy 120VAC
15 Reserva
16 1756-0OB32 Digitalni vystupy 24VDC

ONONONONONS)
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Pozice karty Typ karty Popis karty
Vzdalena vana (ram) (procesoru) vramu (procesoru) (procesoru)
0 1756-CN2R | Redundantni karta ControlNet
1 1756-1F8H Analogovy vstupni modul s HART
2 1756-1A8D | Digitalni vstupy diagnostické 120VAC
3 1756-1A8D | Digitalni vstupy diagnostické 120VAC
4 1756-1A8D | Digitalni vstupy diagnostické 120VAC
5 1756-IA8D | Digitalni vstupy diagnostické 120VAC
6 1756-IA8D | Digitalni vstupy diagnostické 120VAC
7 1756-1A8D | Digitalni vstupy diagnostické 120VAC
Backplane, 1756-Al17 8 1756-1A8D | Digitalni vstupy diagnostické 120VAC
9 Reserva
10 1756-1A32 Digitalni vstupy 120VAC
11 1756-1A32 Digitalni vstupy 120VAC
12 1756-1A32 Digitalni vstupy 120VAC
13 1756-1A32 Digitalni vstupy 120VAC
14 1756-1A32 Digitalni vstupy 120VAC
15 1756-1A32 Digitalni vstupy 120VAC
16 1756-1A32 Digitalni vstupy 120VAC
Pozice karty Typ karty Popis karty
Vzdalena vana (ram) (procesoru) v ramu (procesoru) (procesoru)
0 1756-CN2R | Redundantni karta ControlNet
1 Reserva
2 1756-1A32 Digitalni vstupy 120VAC
3 1756-1A8D | Digitalni vstupy diagnostické 120VAC
4 1756-IA8D | Digitalni vstupy diagnostické 120VAC
5 1756-IA8D | Digitalni vstupy diagnostické 120VAC
6 1756-1A8D | Digitalni vstupy diagnostické 120VAC
7 1756-1A8D | Digitalni vstupy diagnostické 120VAC
Backplane, 1756-Al17 8 1756-1A8D | Digitalni vstupy diagnostické 120VAC
9 1756-1A32 Digitalni vstupy 120VAC
10 1756-1A32 Digitalni vstupy 120VAC
11 1756-1A32 Digitalni vstupy 120VAC
12 1756-OB32 Digitalni vystupy 24VDC
13 1756-OB32 Digitalni vystupy 24VDC
14 1756-OB32 Digitalni vystupy 24VDC
15 1756-Generig Profibus modul
16 Reserva
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Pozice karty Typ karty Popis karty
Vzdalena vana (ram) (procesoru) vramu (procesoru) (procesoru)
0 1756-CN2R | Redundantni karta ControlNet
1 1756-IA8D | Digitalni vstupy diagnostické 120VAC
2 1756-1A8D | Digitalni vstupy diagnostické 120VAC
3 1756-1A8D | Digitalni vstupy diagnostické 120VAC
4 1756-1A8D | Digitalni vstupy diagnostické 120VAC
5 1756-IA8D | Digitalni vstupy diagnostické 120VAC
6 1756-IA8D | Digitalni vstupy diagnostické 120VAC
7 1756-1A32 Digitalni vstupy 120VAC
Backplane, 1756-Al17 8 1756-1A32 Digitalni vstupy 120VAC
9 1756-1A32 Digitalni vstupy 120VAC
10 1756-1A32 Digitalni vstupy 120VAC
11 1756-0OB32 Digitalni vystupy 24VDC
12 1756-OB32 Digitalni vystupy 24VDC
13 1756-OB32 Digitalni vystupy 24VDC
14 1756-IF8H Analogovy vstupni modul s HART
15 1756-OB32 Digitalni vystupy 24VDC
16 1756-Generig Profibus modul
Pozice karty Typ karty Popis karty
Vzdalena vana (ram) (procesoru) v ramu (procesoru) (procesoru)
0 1756-CN2R | Redundantni karta ControlNet
1 1756-IF8H Analogovy vstupni modul s HART
2 1756-1A8D | Digitalni vstupy diagnostické 120VAC
3 1756-1A8D | Digitalni vstupy diagnostické 120VAC
4 1756-IA8D | Digitalni vstupy diagnostické 120VAC
5 1756-IA8D | Digitalni vstupy diagnostické 120VAC
6 1756-1A8D | Digitalni vstupy diagnostické 120VAC
7 1756-1A8D | Digitalni vstupy diagnostické 120VAC
Backplane, 1756-Al17 8 1756-EN2T Komunikéni karta Ethernet
9 1756-1A32 Digitalni vstupy 120VAC
10 1756-1A32 Digitalni vstupy 120VAC
11 1756-1A32 Digitalni vstupy 120VAC
12 1756-1A32 Digitalni vstupy 120VAC
13 1756-1A32 Digitalni vstupy 120VAC
14 1756-1A32 Digitalni vstupy 120VAC
15 Reserva
16 1756-OB32 Digitalni vystupy 24VDC
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Pozice karty Typ karty Popis karty
Vzdalena vana (ram) (procesoru) vramu (procesoru) (procesoru)
0 1756-CN2R | Redundantni karta ControlNet
1 1756-1F8H Analogovy vstupni modul s HART
2 1756-1A8D | Digitélni vstupy diagnostické 120VA
3 1756-1A8D | Digitélni vstupy diagnostické 120VA
4 1756-1A8D | Digitalni vstupy diagnostické 120VA
5 1756-IA8D | Digitalni vstupy diagnostické 120VA
6 1756-1A8D | Digitalni vstupy diagnostické 120VA
7 1756-1A8D | Digitélni vstupy diagnostické 120VA
Backplane, 1756-Al17 8 1756-1A8D | Digitélni vstupy diagnostické 120VA
9 Reserva
10 1756-1A32 Digitalni vstupy 120VAC
11 1756-1A32 Digitalni vstupy 120VAC
12 1756-1A32 Digitalni vstupy 120VAC
13 1756-1A32 Digitalni vstupy 120VAC
14 1756-1A32 Digitalni vstupy 120VAC
15 1756-1A32 Digitalni vstupy 120VAC
16 1756-1A32 Digitalni vstupy 120VAC
Pozice karty Typ karty Popis karty
Vzdalena vana (ram) (procesoru) v ramu (procesoru) (procesoru)
0 1756-CN2R | Redundantni karta ControlNet
1 1756-IF8H Analogovy vstupni modul s HART
2 1756-1A8D | Digitélni vstupy diagnostické 120VA
3 1756-1A32 Digitalni vstupy 120VAC
4 1756-0OB32 Digitalni vystupy 24VDC
5 1756-1A32 Digitalni vstupy 120VAC
6 1756-1A32 Digitalni vstupy 120VAC
7 1756-1A32 Digitalni vstupy 120VAC
Backplane, 1756-Al17 8 1756-1A32 Digitalni vstupy 120VAC
9 1756-1F8H Analogovy vstupni modul s HART
10 1756-1A32 Digitalni vstupy 120VAC
11 1756-1A32 Digitalni vstupy 120VAC
12 1756-1A32 Digitalni vstupy 120VAC
13 Reserva
14 Reserva
15 1756-Generig Profibus modul
16 1756-Generiq Profibus modul

C
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3.6 Komunikace ridiciho systému

Vzhledem k navrzené struktidatovych siti je pouZzitdéit respektivestyi druhi komunikace.
Ridici automat ControlLogixiimo dw (tii) z nich podporuje v tzv. NetLinx architektu

NetLinx architektura je zakladem prti btewené si: DeviceNet (neni pouZit), ControlNet
(pouzit k propojeni redundantnich ramu a vzdaleny&mi) a EtherNet/IP (pouZit k propojeni
s informa&ni Udrovni). NetLinx architektura kombinujetsié sluzby sridicim a informé&nim
protokolem CIP (control and information protocolpt@vwenym softwarovym rozhranim. Je navrzena
tak, aby zahrnovala tszaizeni,fidici a inform&ni. Lze kombinovat aijzpisobit jednu, d¥ nebo
vSechny i sit¢ tak, jak vyhovuje dané aplikaci. Je moziiégouvat data mezi &ihi bez dodat@ného
programovani, konfigurovani nebo vyteai snérovacich tabulek. [2]

Navrzené komunikai linky:

1/ Komunik&ni linka Remote /O, redundantni CotrolNet koaxiakabel RG6, BNC
konektory, rozbtovate

2/ Komunik&ni linka zalohovanéhtidiciho automatu, redundantni CotrolNet koaxiakubéd
RG6, BNC konektory

3/ Komunika&ni linka pro komunikaci s MLink, Standard PROFIBO®8 kabel FC
4/ Komunika&ni linka Ethernet/IP, Standard FTP kabel kategbEe

Komunikani linka vzdalenych 1/0 jereSena fes redundantni ControlNet. Propojeni je
realizovano pomoci rozbovata Alen-Bradley, které umaitiji pripojeni na libovolném mist
segmentu, délka segmentu zavisi na&tgpopiipojenych uzh a mohou byt spojovany pomoci
opakov@u do rozsahlejSich siti.

Komunikani linka zalohovanéhotidiciho systému jeteSena taktéZz redundantnim
ControlNetem s tim, Ze jgipojena fimo bez rozb&ovast.

ControlNet je gf protizeni v realnémdase, ktera zaji%ije vysokorychlostniignos jakiasow
kritickych I/O dat, tak vzajeminprovazanych dat a zprawetné uploadu/downloadu programovacich
a konfigur&nich dat na jediném fyzickém spojovacim pfedku. Vysoce &inny prenos dat v siti
ControlNet vyznamé zvySuje vykonnost I/O a komunikaci peer-to-pedibevolném systému nebo
aplikaci, kde se tatotspouziva. [2]

Sit" ControlNet se népstji pouziva v €chto typech konfiguraci:
— jako vychozi 4f pro platformu automatu ControlLogix
— jako nahrada/za#na starsi sétRemote I/O (RIO)
— jako paté paralel@ rozloZzenych siti DeviceNet
— jako rovnocennd vzajemsiprovazana si

Spol&nost Rockwell Automation nabizi Uplnodadu produki ControlNet, etrns
programovatelnych autontatl/O, rozhrani obsluhy, médii, pohigrtizeni pohybu a softwaru. [2]
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Komunikani linka s inteligentnimi bezgaostnimi relé MLink jereSena pomoci gknice
Profibus DP FC kabelem. ¥dicim systému je proto dogina komunikani karta MVI56-PDPMV1
Master communication module firmy Prosoft Techngldg ramuidiciho automatu.

3.7 Napajeni systému

Napdjenifidiciho systému je provedeno zalohovanym napéjeBi@30/400VAC pimo
z transformovny a to dvojimifivodem, aby bylo zaji8ho trvalé napdjeni systémuii piifazovavani
noveho vyrobniho bloku do distritwi si€. Toto napajeni jeffvedeno do prvni datové dké. Frivod
napajeni jgeSen v elektr@sti a neni saiasti této prace.

Kazdacasttidiciho sytému (vany, operatorské PC, switche, gtana vlastni jistni podle
zvyklosti provozovatele. Navic kazda vaidiciho automatu ma vlastni redundantni napajesij zd
120VAC pro napajeni I/0O modiul I/O moduly jsou dale rozji&y podlecéasti tak, aby i vypadku
napajeni jednoho 1/0O modulu, gogeho poruchy byl znefurtkén pouze jeden dopravnikovy pas a
aby nedoslo k poskozeni kabel&delastnich 1/0O modul.

3.8 Vstupy a vystupy systému ovladani

VSechny binérni vstupy deéidiciho systému z technologie jsou na Grovni 120VARo0
informovanost obsluhy v operatorském pracovistiujsed v3ech motdr privedeny nafiklad
nasledujici signaly:

Tab. 6 — Nekteré signaly s technologie zauhlovani

OZNACENI SIGNALU | VYZNAM
XB01 ZAPNUTO/OTEVRENO NA VSTUPU DORS
XB02 VYPNUTO/ZAVRENO NA VSTUPU DORS
XB09 READY NA VSTUPU DORS
XB35 OCHRANNE ZAPNUTI/OTEWRENI Z MISTA NA VSTUPU DORS
XB36 OCHRANNE VYPNUTI/ZAVRENI Z MISTA NA VSTUPU DORS
XB37 POLOHA TEST NA VSTUPU DQRS
XB67 EL. OCHRANA NA VSTUPU DORS
YB21 POVEL ZAPNOUT/OTENRIT NA VYSTUPU ZRS
YB22 POVEL VYPNOUT/ZAWRIT NA VYSTUPU ZRS
YB23 NAVOLEN NESTANDARDNI REZIM NA VYSTUPU ZRS
YB28 NAVOLEN SERVISNI REZIM NA VYSTUPU ZRS
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3.9 Systém zndeni

Systém znéeni je jednotny podle ztani elektraren KKS (Kraftwerk-Kennzeichensystem),
ktery je pouzivan napfirmami CEZ, a.s., Skoda Praha Invest, Ivitas a dalSimi.Kk&ns je pouZito
znaeni dle KKS -CEZ.

KKS je systémovym nastrojem pro napin platnych noremCSN (EN, IEC a ISO) pro
zhotoveni dokumentace v oblasti energetiky, elédttiniky, stavebnictvi, strojni technologie, jejich
fidicich a informanich systém v souladu se sémicemi EU, ¢imZ zasahuje do vSech oblasti od
projektovani, pes udrzbu az po likvidaci Haeni. KKS je zkratka z&meckého jazyka a znamena
priblizn¢ “Elektrarensky identifikéni systém”. Doslovnyigklad by byl néesky. [6]

Historie KKS z&ina v jiz v 60. letech 20. stoleti a jeho hlavniitern bylo a je vytvéit
“univerzalni a Uplné”, jednotné z¥eni (elektrotechnickych) energetickych dellak, aby se stalo
technickym esperantem pro celou energetickou Evri@ju

Elektrarenskym a energetickym kédovacim systémens d6u ozn&vana z#zeni a jejich
céasti, gistroje vSech druh podle jejich vykonavané funkcetetre jejich umiséni v objektech a
polohy v napajecichiddicich skinich. [6]

Ozn&eni z&izeni je nasledh efektivre vyuzivdno pi vSech ¢innostech na Z&eni, od
planovani investic, odpisovani, provoztizeni, adrzb..., coz ginaSi podstatné organigd i
ekonomické zefektivni téchtocinnosti. [6]

Jiz uvedené vyhody a moznosti KKS dovoluji pomoésledujicich zadsad roddénych do
hierarchického usgédani ve 4 stupnich (podrobnosti) s gezadanymi alfanumerickymi datovymi
misty logicky rozdlit zatizeni. S ohledem n@zné pozadavky na ozémvani zéizeni,casti zdizeni a
pristroju v energetickych celcichi@depisuje sirnice KKS ti druhy ozna&ovani. [6]

Druhy ozn&ovani - 1. zakladni princip architektury kodu KKS:

Technologické ozndovani (co zdizeni &la)
Ozn&ovani ¢asti zaéizeni a pistroji, technologicky orientovanych podle jejich Gkobe
strojni a stavebni technice, jakoZz i elektrotechmitidici technice.
Misto vestavby - ozn#ovani (poloha) (kde naleznu vypin& ovladat od
zarizeni)
Oznaovani mist vestaveb pro elektrick&izani a z&zeni pro technikiizeni ve vestainych
jednotkach (naip ve skinich, panelech, pultech apod.).

Misto instalace - ozn@ovani (umisgni) (kam mam jit, abych za. vypnul,

ovladal)
Ozna&ovani mist instalace na stavbach, pozemcich aquémst i poZarnich Usecich.

Tyto i druhy ozng&ovani pouZivaji stejné schéma ozmeani, rozdlené na maximathetyti
stupré podrobnosticleréni. Druhy ozn&ovani jsou odlisovany, podl€SN IEC 750, znaménky a
znakyc¢lereni. [6]
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Stupré podrobnosti ozrigvani - 2. zakladni princip architektury kédu KKS:

Cislo stupné Stupen Stupen Stupen Shupen
podronno st 0 1 2 3
Technol ogické omacovani Celek z : Komp onenta
{co zarizen dela) zafizeni, SYStem Agreg at
== CD shupiny, blokoy..
Misto vestavby - omacovani Celek S ém Adred it
pood o3 | (Hok rale au wepha, oviadad za"izeni, uesﬁednw uez:taguné Ie%l-:-h.r
od @itzenlatd ) + KDE shupiny, blokoy... -
Misto instalace - omnacovani Celek S :
: em Prostor
ummnténn gammam ff akech =i zalizeni, m&:fsmw o P
weprul, oviadal..at.) + KAM shupinn, blokoy... nE kil

Priklad zn&eni:

Ozna&eni impulsniho poji®vaciho ventilu nafjhiaté pdée prvniho bloku elektrarny zni takto:
Al1LBBO01 AA201B

A — (stupa 0) ozn&uje vyrobni jednotku, v tomtofpact blok A.

1LBB01 — (stup# 1) ozn&eni systémuifhiaté pary.

AA201B - (stupé 2) armatura s pojistnou funkci afpdovyméislem 1 (prvni na potrubni trase).
Pismeno B udava, Ze dané armatura je vybavena ptielsim pohonem. [6]

Ozna&eni na urovni komponenty (3. stuppodrobnosti) v tomtoffjpadt neni vyuZzito. Mohlo by byt
nag. *.XBO1 zn&ici oteveno.
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3.10Operatorské stanice (OWS)

Dozorna zauhlovani je vybavenaédwa operatorskymi stanicemi firmy DELL, kazda se
dvéma monitory. Nadchto stanicich jsou nainstalovany klientské stasisgzualizg&nim softwarem
FTView SE firmy Rockwell Automation. V dozofrse také nachazi mistnost (serverovna), ve které
jsou umistny dva redundantni servery HMI, na kterych jsounsglovany serverové stanice pro
vizualizaini software FTView SE, ke kterymi jsou operatorstanice fipojeny pomoci sé Ethernet,
pies dva redundantni switche firmy Cisto.

Funkce operatorskych stanic je na &atezavisla a pk zastupitelnd. OWS umad;ji
operatorovirizeni technologie zauhlovani prietnictvim klavesnice a mySitiBtup k informacim na
technologickych schématech je usjaan s ohledem na snadnou zapamatovatelnost apendpm
technologickych celcich. Vychazelo seieqichoziho zfisobu ovladani staré technologie zauhlovani,
na kterou byli operatozvykili.

Signalizace stav jednotlivych aknich orgahd je provedena tak aby umaivala
jednozné&nou identifikaci stavu. Kroobvyklych stau ,Motor v chodu a na pracovnich ekéch®
jsou signalizovany igchodné stavy ,Motor se rozjizdi na pracovnickyd stavy po pekraieni
¢asového limitu pro najeti motoru na pracovnickya stav ovladani "rné - automaticky", stav
elektrickych ochran motoru, poruchové stavy atd.

Celkova koncepce signalizace je provedena tak, phly vyjadovala aktualni stav
technologie a zaroviezbyt&né nezatZzovala operatora. Vifpadk zobrazovani analogovych hodnot
jsou barvou rozliSovany meze Jiliy a poruchové stawidla.

Poruchové hlaSeni obsahujas vzniku poruchy, typ a fyzikalni jednotky wéhy, druh
poruchy a jméno valiny véetns popisu.

Zakladni systém v operatorskych a inZzenyrskychidian je standardhdodavany opetai
systém MS Windows (Windows XP Professional). Padtdioperanim systémem pak jako jedna
z uloh pracuje vizualizace technologického procesu.
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4 Tvorba a testovaniridici a aplikace

K tvorbe fidici aplikace je pouZzit vyvojovy Software RSLodi¥00 verze 16 navrzeny pro
programovani fistroji platformy Logix firmy Rockwell Automation (Contriobgix, CompactLogix,
FlexLogix, SoftLogix5800 a DrivelLogix) umagjici sekvefini programovani i programovani
proces, pohori, a fizeni pohybu. K propojeni programovaciho softwaré&déiciho automatu je
potreba komunikéni software RSLinx.

4.1 RSLinx

RSLinx je spolénym komunik&nim softwarem pro &Sinu systérma z produkce Rockwell
Automation, ktery pracuje jako DDE a OPC server. @Br

Ms saL || databazovy
RS 5QL SQL server

R5Linx
Professional infenyrska stanice s
vizualizace wyvojovym software
R5View32 i
- Etherhet R3Logix
Runtime EtherMet
R5Linx OEM RS5Linx Lite

Etherr:kl Iﬁherﬂet

komunikacni stanice
s kartou pro sité
ControlMet

R5Linx Gateway

ControlNet

fidici systém Fidici systém fidici systém

Obr. 12 - Funkce komunikaéniho software RSLinx

SluZzeb systému RSLinx vyuZivaji nejen vyvojova pexs proftidici systémy, vizualizai
software, software RSNetworx pro konfiguraciésible teba také software RS SQL, ktery
zprostedkovava komunikaci metidicimi systémy a databdzovymi servery SQL.

Systém RSLinx nemusi fungovat jen jako ,oejy* DDE a OPC server. Ve verzi Gateway
obr. 13 niize pracovat jako brana pro ostatni pracovni stas@coftwarem RSLinx.
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V tom pripadt nabizi své hardwarové komuniké prostedky, a nize je tedy v sitich sdilet.
To zvySuje propustnost &jtprotoze data #diciho systému jsou pozadovana jen jednou gpdlea
ne kazdou stanici zvlaindividualre. [7]
2% RSLinx Classic Gateway - [RSWho - 1] o =] S
=% File Edit View Communications Station DDEfOPC Security Window Help == x|
2| & S8 Bliz| ¥
v Autohrowse Fefizsh | B

Mat Browsing

i£-@5 AB_DF1-1, Data Highway Plus Link Gateways AB_DF1-1Dats  AB_ETH-1
Eiqﬁ AB_ETH-1, Ethernet Ethernet Highway Plus Ethernet
@5 AB_UIC-1, DH-485

a5 EMUS00-1, DH-485

TE B8

AB_UIC-1 EMUS00-1
DH-485 DH-485

For Help, press F1

[ [ [ [odpo7io [10:32AM 4
Obr. 13 Komunikaéni software RSLinx Gateway
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4.2 RSLogix 5000

Aplika¢ni programy v software RSLogix 5000 je moZné vigvav jazycich fickového
diagramu (LD), funkniho blokového schématu (FBD) a strukturovanéhtuté®T) nebo pomoci
sekvernich funknich diagram (SFC).

;’.—,‘ RSLogix 5000 - LEDZA in LEDZA_180309v1.ACD [1756-163] ;Iglﬁl

Fle Edit View Search Logic Communications Tools Window Help

et [ e S 5 | P o Slslal = FEl el

Difline 0. FRUN ,_4}1{ Peth [AB_ETH-211921 68,17 220 Backplane1 v|ﬂ|

- —d
Yok @ p 1 -1 = BT 2 R KA 2
Fiedundancy 3 O] 1> I Faverites {TAso0n £ Aams £ 5% £ Tmenteunsr £ el

B3 Controler LEDZA [El Pasy - Dopravnik_T128 1ol
[ Controller Tags e |
& e
+1. (1 Controller Fault Handler 1 S|EEE
- Power-Up Hander
isks

Binarni hiasky ns PD T12A (Povely) ﬂ

10
MairTask

Unscheduled Programs | Phases
Mation Groups
4.2 Ungrouped Axes
{31 Add-On Instructions
E-E5 Data Types
(g User-Defined
Strings
Agd-On-Defined
Predefined
Wiodule Defined z JE
-2 Trends
=13 1/0 Configuration
EHE8 1756 Backplane, 1756-410
- [0 7se-cnzEa_1 0
[ (1] 1756-L63LEDZA
B (2 17s6ENzT/A A_L 2
m-f (3 wsscnzr/aa 13
B (4 7se-cuRB A1

Autzmatisy=1/Rusnes

VIZU. TA[1ZLAUTO_RUC

Dieplay the landuage elements contained in the aroup: Timer (Counter Rung 0 of 171

Obr. 14 Vyvojovy software RSLogix5000 s ukazkou jagka LD

K tvorb¢ fidici aplikace technologie zauhlovani elektrarnydviee je pouZito dvou
programovacich jazyk podle toho, ve kterém se ¢eSilo lépe. Pro koncové logiky a jednodussi
fizeni je pouzit fickovy diagram (LD) obr. 14 a pro sloggi vci, nebo pro feposilani alarin a
vstupi je pouZit strukturovany text (ST) obr. 15.

I&[1] .MOTOR.Tepelna ochrensalaBM = & 3 _0:13:I.Deta. ; KOT1IERCOICT1Z] XE01s
TRA[1] .HGer.2larm = A 3 0:5:I.D=t=. : iju) CO1CE1Z

T2[1] MGr.Alarm Off := A 3 0:10:I.D=ta.4

TE[1] .NGr.Haverie = A 3 0:5:T.Data.5 ;

TE[1] .Her.Havaerie Off = & 3 _0:10:I._Data

TE[1] .Cdbr=zdencl = A 3 0:13:T.Dat=.2 ;

T&2[1] .Cdbrzdenc? = & 3 0:13:I.Dets.3 ;

TE[1] .Ctacky pasu = & 3 0:1:T.Ch0OD=ts ;

TE[1] .SnimecUhli. Fritomnost_uhli = & 3 0 3
TE[1] .SnimecUhli . Pritomnost_uhli Off = 2 _HE=57s3

Obr. 15 Pfifazeni vstuga proménnym v jazyce ST
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4.3 Navrh struktury ¥idici aplikace

Ridici aplikace se sklada 2kolika ¢asti. Je roztlena do task které mohou byt spousty
kontinudlré, nebocasovany. Zde je pouZzito vice tasépoustnych casow. Je to z toho isodu, aby
vyhodnocovani kritickych signélz technologie zauhlovani mohlo byt vyhodnocovéastji.

Kazdy s &chto task (Programs, MainTask, Slow, 10) je r@keh do rkolika prograni
(pasy, svodky, energetika, atd.), které jsou &ty do rkolika rutin (Dopravnik_T1A,

Dopravnik_T2B) obr. 16.
S
C-45 10
- inputs

=438 MainTask

Eﬁ; System

-5 EPs_oz_vm3
-3 ProfibusPrag
H% Programs

-3 Ha

Eﬁ Pasy

- Eﬁ; Energetka

= Ea BUNKRY

F" Program Tags
:m Main_burkry
----- E_] Automat_LD
----- Automat ST
----- Bl suto_7a

..... E_] Auto_7B

----- Hladiny_74
----- Hladin*r'_?B
----- =) Pomocne_T7A
----- | Pomocne_7E
----- = Rizeni_7a

----- =) Rizeni_78

----- Bl volba_bunkru_74
----- Bl volba_bunkru_7E
- Svodky

= ovL_PD

=438 Slow

- Eﬁ; SlowPrograms
- vahy

#-3 Unscheduled Programs | Phases

Obr. 16 RozloZeni task v Fidici aplikaci
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Ty jsou zvoleny podle jednotlivyctiasti technologického celku. Rutiny sé&icha ty, které
obsahuji kod programu priizeni a na rutiny, ve kterych se nachazi volanigmmmovych rutin
obr. 17.

L=

r
doprawvniku FD T1
JSR (Dopravnik T12,0);
JER (Depravnik TI1E,0);
Tz Volani podprogr pro ovladani doprawvniku PD TZ
JSR (Dopravnik_T22,0);
J5R (Dopravnik T2B,0);
crkeovac TZ2,0);
R{SEPARRTCR TZx,0);
JSR (SEPRRATOR TZR,0);
i dopravniku PD T3
JSR (Dopravnik _T32,0);
JER (Depravnik T3E,0):
JSR (INDIEATOR T32,0);
JSR (INDIERTCR T3RB,0);
i dopravniku PD T4
JSB (Dopravnik T42,0); fre
JS5R (Dopravnik T4RB,0);
depravniku ED T
T& Volani podprogramu pro ovladeni deoprawvniku BD Té
JSR (Dopravnik Tea,0);
JSR (Dopravnik _TeR,0);
doprawvniku BD T7
JSR (Dopravnik _T7a,0);
JSR {Depravnik I7E,0):
T8 Volani podpro pro ovladani doprawvniku PD T
J3R (Depravnik TE&,0)
JSR (Dopravnik T8E,0); Ll

Volani_podprogramu [
M L v 4 3

Obr. 17 Ukazka koédu rutiny pro volani programovychrutin
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Kazdy program obsahuje prémmé (tags), se kterymi se &chto programech pracuje.
U ridicich automat rady Logix existuji dva typyéthto pronénnych. Jednim z nich jsou Program
Tags, které jsou obdobou lokalnich pgrmych v jinych programovacich jazycich a jsoutigouze
v programu, kde se nachéazeji, to znamené pouzgy putiny v tomto programu pouZity.

Druhym typem jsou Controller Tags, ve kterych sehdai @gimé adresy vstupnich a
vystupnich modul a statusova slova vS3ech madullyto prongnné odpovidaji typu globalnich
promgnnych obdobnych v jinych programovacich jazycich.Zhamend, Ze zde vytiemé prominné
(tags) nejsou dostupné pouze ve vseéébtech vykondvaného programu, ale jsd@easppaiticny
software (nap RSLinx) dostupné v celétdicim systému.

Struktura &chto tag je navrZzena tak, aby byla co beltedrjSi pro psani vlastnfidici
aplikace. Je td@na uZivatelsky td@nymi strukturami, které jsou o&ldny pro data pracovni,
pouZivané pro vyhodnocovanii&eni, a data inforngai, které jsou poskytovana pro vizualizaci
fidiciho systému. Inforngai tagy jsou typu Controller Tags obr. 18.

Licix]
Scope: @ LEDZA b ABBE. ABEM, ABEM_rew, ABB_Zaskok, dktualni_stawy FD, Autornatika burkmy_owl, & Sig. CPU, DateTime; DRTIC_OYL, GSCBackplane, GSCBIkStat, G
Marme & | Alias Far Base Tag| Data Type Syl Diescription Ll
[=HIZ0 _WIZU
EZU T PD_aviadsni_vizl
E-VIZU.TA[D] PL_ovladani_viz
[=IZU.TA[1] PD_ovladani_viz
YIZU TANIP_AUTO BOOL Decimal Povel Automaticky
—WZU. TA[JAUTO_RUC BOOL Drecimal Automaticky=1/Fucne=0
—IZU. TA[T]P_RUC BOOL Decimal Povel Aucne
FVIZL TATLP WYP_ruc BOOL Decimal Fovel wypnout rmicne
FWIZU. TAT P ZAP e BOOL Decimal Fovel zapnout micne

FWIZU TA[T TP WYP_aut BOOL Decimal Povel vypnout automaticky
—WIZU TA[TLP_Z4F_aut BOOL [recimal Povel zapnout automaticky
—IZL). TA[1].5POR EOOL Decimal Sum PORLICHA

FWIZU TADLP_SWSTOP BOOL Decimal S stop

—IZU. TA[]5WSTOP BOOL Drecimal S stop zpetna hlaska

—WIZU TA[T]_HWSTOP BOOL Decimal HW ztop od lanka nebo od hiblku
—WIZU TA[TLUVOLMNENI BOOL Decimal Usalneni pro chod pasu

—WIZL. TA[1] DOPRAVHIE. SERVIS EOOL Decimal isnim ezimu

—YIZU TATLP_DOPRAYNIK_SERVIS EOOL Decimal nik servis

—WIZU TA[T]P_DOPRAVNIE_ZBUS_SERWVIS BOOL Drecimal ravhik 21U servis

—IZU. TA[11.P_BRZDA_SERVIS_ZABRZDIT BOOL Decimal Povel bizda servizni zabrzdeni

—YIZU. TANP_BRZDA_SERYIS_ODBRZDIT BOOL Decimal Fovel bizda servizhi odbrzdeni

—AZU TA[T]P_MOTOR_SERWIS_ZAP BOOL Diecimal Powel motor senvizni chod

—IZU. TA[T]P_MOTOR_SERVIS_VYP BOOL Decimal Povel motar servisni stop

—WIZU. TATLP_SNEK]_SERVIS_ZAF EOOL Decimal

—WIZU.TA[1]P_SNEK1_SERVIS WP BOOL Decimal

—WIZLLTA[TLP_SNEKZ2 SERVIS_ZAP EOOL Decimal

—WIZU. TA[TLP_SNEKZ SERVIS WP EOOL Drecimal

IZU TAD L P_SIGHALIZACE & ZAP BOOL Decimal Povel signalizace akusticka servisni zapruti

FWIZU, TA[TLP SIGNALIZACE & WP EOOL Decimal Povel signalizace akusticka servisni swpruti

—IZL. TA[1]P_SIGHALIZACE 0 _ZAF BOOL Decimal Fovel signalizace ophicka servisn zapnuti

—WIZU. TA[T]P_SIGMNALIZACE_DO_ WP BOOL Decimal Povel signalizace opticka serizni wypriti

—WIZU TA[T]DOPRAVNIE_Por_ot_alam BOOL Decimal Dopravnik hema ctacky Alarm -v|
L]_bl\ Ionitor Tags & Edit Tags / |l4] IC o

Obr. 18 Ukazka struktury Controller tags dopravniku T1A pro vizualizaci

Pro strukturu tag je pouzito pole, kdy je witen viasté jeden uZivatelsky datovy typ
o velikosti 100 byi ,PD_Ovladani_viz“, ktery je fifazen poli o velikosti dvaceti prik(20 prviki
bylo zvoleno z dvodu p@tu dopravnik i pro dalSi etapu) a kazdému dopravniku je pétéazen
jeden prvek pole. Ve skuteosti jsou tato pole @y jedno pro linku A a druhé pro linku B.

Struktura tag vychazi z podkladadanych zadavatelem a ze znalosti technologickgtii
zauhlovani z jinych elektraren (Chvaletic&tmarovice).
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4.4 Implementace kodu

Pred samotnym psanim kodu si musime, jak je tomyimych bZnychtidicich automat,
vytvorit HW konfiguraci ve vyvojovém prosdi obr. 19. Ta je vytwena podle navrhu popsaného
v kapitole 3.5.2.

BRET,/0 Contguration
=88 1756 Backplane, 1755-410
= f [0] 1756-CN2/B A_1D

E|',5IE5 ControlMet

) 1a7ss-cnzEA_10

= 3 1755-ChzRjA A_30

=B 1756 Backplane, 1756-417
..... B (o] t7ss-crzr/a A3 0
..... B[4 1756-1FaH/A A 3 1
..... B (2] 1756-1a8D A _3 2
..... B (3] 1756-1a8D A _3_3
..... B (4] 17551480 A_3 4
..... B (5] 1756-1A8D A 35
..... B [e] 1756-1a8D A 36
..... B (71 17561480 A_3_7
..... B (2] 1756-1FaH/A A_3 8
..... B (o] 1756-1a32/ 8 3 8

..... 8 [10] 1755143274 A_3_10
..... B [11) 1756-1a32/8 A_3_11
..... B [12) 1756-1a32/8 A_3_12
..... B [13] 1756-1A32/8 A_3_13
..... B 14 1756-1a32/8 A_3_14
..... B [15] 1756-1F8H/A A_3_15

..... B [16] 1756-0B32 A_3_16

Obr. 19 Ukazka HW konfigurace jednoho rdmu na sitiControlNet

Po vytvaeni HW konfigurace doSlo kipazeni vstup a vystum podle projektovée
dokumentace. i¥azeni vstup a vystum je oddleno od vlastnich prograima je vytvdeno ve
vlastnim tasku IO v jazyce ST obr. 20. Dale jsotupg a vystupy od sebe a#ldny pro lepSi
testovani aplikace.

=58 10
=L inputs

- Program Tags

----- Alarm

----- Profibus_IN
----- Profibus_OUT
----- simulace

----- simulace_7h

-----

Obr. 20 Programy vstupi a vystupi
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Jakmile doSlo k firazeni vstup a vystug dosSlo k psani vlastniho kédu ptiaeni technologie

dle algoritmii piipojenych v projektové dokumentaci obr. 21.

Pliprava

k& provioz

. OUMEA

PD T1A

OUMEACDIARID

Fodminka éetnosti spinani za hodinu
CONCT121-2 teplata vinut OK
11C3E121 poloha napinani pasw v toleranc

odavace

. OU1EA (
. meni havarijmi porucha
PO T14 dopravnik pfipraven
pfipraven JU1EACD1AF101
DUAEACOZAFID1MIT -T2A motor zapnut
DUTEACO2CS101 -T2A otacky 100%
. DUTEACD1AF1O1 -START T1A
START S| Start vibraéniho po
vib.poda OU1EACDO1AF 102001

OLHEACDIAF102MODT -chod vibraéniho podavade pro T14

Priprava o L=20==c| svétzlna a akusticka signalizace
OU1EACDT1EHT10Z,101
stariu
—— 0-20= interval kidu
f 3
START swatelna a shusticka signalizace
MHEACDIEH102,101
odbrzdéni | OU1EACDIALAD1Y0
otacky 100% I S | zapnuti pohonu -
JUMEACDICS10 DUEACO1AF .:]1 W0
DU1BACDIC G141 -Odbrzdena
pasu
Chod
HAVARLIMI
WY PRUTI r
DU1EACO1CT 104 -Pretifena hydrospojka ] Predchozi depravnik (511/512) wypnut
+ DUIEAZDICE101 -motor bézi & otacky=0 . jeho otadky =0 )
+ DUTEACO1CLIOZ -zahlceny plesyp, . . DUMEACDI1AF 101 -Siop s vyprazdnénim
+ DUIEA CH101-2 -lanka havanjmiba wypnufl
=1 + OUIEACDOICH_S01-3 Aladithe havarvypnuti
+ DUMEACDMICGET27 -havarijni polohy napinani Vyerazangn
+ pferufena vazba L
+ DUMEACD1CE101,02,08,08,09,10 wwhbodeni pasu
+ DUMEACDICE141 -neni odbrzdéno
+ Zhawy material - Sidio R
+ EPS —— T=31s
1
STOR F | Vypnui pohonu
|_ QUM EACDIAFT1DTMOT
] F: | Stop wibraéniho podavade
QUMEACDTAFTOZMDN

Obr. 21 Sekvemrni algoritmus pro pasovy dopravnik T1A



40

Ridici program pro jednotliva technologick&izani je rozdlen do rékolika ¢asti. Prvnigasti
jsou binarni signdaly, které jsou zadavany z vizaaahi aplikace, tedy binarni povely. Mezi tyto
povely pati nagiklad SW stop, kvitovani poruch, nebo povely prartsa stop zdzeni. DalSicasti
programu jsou binarni signaly, které se zobrazojh@ci vizualizani aplikace, tedy zjina hlaSeni a
informatni signdly. Mezi tyto signaly patnagiklad informace o provozu #iaeni. U dopravnik jsou
v této ¢asti programu navic signaly od motoru a brzdy. ¥&ti €asti ridicich program je reSena
akustickd a opticka signalizacéeg a v piibéhu najizéni zaizeni. Asi nejdlezitejSi castitidicich
progrant je vlastni logikatizeni technologickycltasti. Zde bude popséna logikizeni jednoho
pasového dopravniku, protoZe pasoveé dopravniky w4sinu technologického celku Zauhlovani.

Vlastni logika pasového dopravnikucized naiadku 128 jak je vigk na obr. 22. Na tomto
fadku je vyhodnoceni zapnuti dopravnikii pplrénych podminkach. Vyhodnoceni zapnuti je
provedeno stefhpro automaticky dalkovy rezim i ¢ni dalkovy rezim. LiSi se pouze v podmince
reZimu u binarniho povelu.

Logika PD T3A

Dopravnik v Automaticky=1/Rucne= Dopravnik byl v
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3/ E
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Obr. 22 Vyhodnoceni zapinani pasového dopravniku
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Na dalSichitechtadcich programu je vyhodnocefgtnosti zapnuti pasového dopravnikii. P
zkouskéach bylo dohodnuto, Ze doba mezi zapnutirhopo dopravniku bude pevmastavena na
dobu 10 minut obr. 23.

Dopravnik v Dopravnik byl v
T34 M contrel serviznim rezimu Test nabezne hrany provozu
TA[ILMOTOR.P_CHOD WIZU.TA[3].DOPRAVNIK_SERVIS  TA_program[3].0SRE TA_pregram[3].Dopravnik_byl v_provozu
128 JL 3/ E rans
L E L il
Dopravnik byl v Cas mezi zapnutimi
provozu moteru
TA_pregram[3].Dopravnik_byl v_provozu TON
120 JE Timer On Delay H{EN>—
Timer TA_program[3]. TON_23
Preset 500000 & DN—
Accum 0

Cas mezi zapnutimi Dopravnik byl v
moteru provozu
TA_program[3]. TON_23.0N TA_program[3].0cpravnik_byl_v_provozu
1L
121 JE l

Obr. 23 Vyhodnoceni doby mezi zapnutimi pohonu do@vniku

Na radku 132 je pouze mazéani pavghro start dopravniku z vizualizace a z automatiky
najizceni. Mazani jeieba vykonat, protoZe bylo zvoleno povelovani taledkem. To znamend, Ze
povel zvizualizace projde do automatu a poté co \b¥idici aplikaci vyhodnocen je teprve
programo¥ smazan. Povely z vizualizace jsou typu set. Tirnaleezp&eno, Ze povel z vizualizace
projde aZz do mista vykonavatidiciho programu, protoZeignos dat mezi vizualizaci i&dicim
automatem probiha asynchrénn

Radek 133 a 134 zabezpge mazani padti na zapnuti po uplynuti doby 45 sekund a
bezdivodné néinnosti dopravniku. Tato funkce je pouze be&rmstni a neila by se pi bézném
provozovani projevit. Mazani p&tnhna zapnuti seipbéZzném provozu provadifpbéhu dopravniku,
kdy jiz neni teba tuto pa®t mit nastavenu do log. 1, dalé povelu na vypnuti, bdi v rucnim
dalkovém, nebo automatickém dalkovém rezimu obr. 24

Drzeni pameti na
Dopravnik pamet na zapnuti pred
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= L
Autematicky=1/Rucne= Dopravnik pamst na
Povel vypnout rucne o zapnuti
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L E L
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JL 1 E
L L

Obr. 24 Mazani pantti na zapnuti
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Dal3i dilezitou ¢asti logiky dopravniku je vyhodnoceni uvéth pro chod, fipravenosti
dopravniku pro start a povoleni blokace dopravnikyto ti signaly jsou informéni a jsou
zobrazovany na vizualizaci obr. 25. Signal u¥ainpro chod znamena, Ze dopravni cesta, kam bude
dopravnik dopravovat palivo je spr&mastavena (stny klapek a polohy plul) a néasledné
dopravniky jsou v p@dku a v chodu na Zadanych &é&ch. Signal fipravenosti dopravniku je
informace o tom, Ze dopravnik nema Zadnou porucfe @ipraven ke startu. Povoleni blokace je
signal, ktery je nastaven do log. il yypnutém a zabrzghém dopravniku.

Motor ma v cas

142
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VIZU. TA[2]. DOFRAVNIK_BLOKACE_FOVOLENA

Obr. 25 Vyhodnoceni rékterych signahi na vizualizaci

Radky 145 aZz 147 pIni funkci mazani pavéldicino automatu i blokovani dopravniku tak,
aby nedoslo po odblokovani k nezadanému zapnutimpmebo najklad odbrzéni pohonu.
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Na fadcich 148 aZz 150 je provedeno vyhodnoceni vazisfedidého dopravniku obr. 26.
Protoze pi vypadku nasledného dopravniku musi odstavit hignvavSechny dopravniky v navolené
dopravni trase az ke zdroji paliva.

Zapnuto dalkove jak

sutocmatidy, tak Moter ma v cas

rucne otadey Poloha klapky - 1
TA_program[2]. Zapnuto_dalkove VIZU.TA[4.MOTOR_CHOD  VIZU.HA[1].Klapka[1].Paloha_1 CPRAVHIK_SERVIS
148 JE = = qE =y =
1 1'E 1 ' E
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Obr. 26 Vyhodnoceni vazby s naslednym dopravnikem

Vypinani dopravniku s vyjetim palivajeSeno n&adcich 151 aZ 154 obr. 27. Doba &b je
pro kazdy dopravnikizna a je nastavena podle vysledovaniadi na vyprazdani.
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Obr. 27 Vypinani dopravniku s vyjetim paliva
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7

V dalsi ¢asti ridicich program jednotlivych zéizeni jefeSeno vyhodnoceni jednotlivych i
sumarnich poruch. Poté nasleduji koncové jednotityopi, které jiz spinaji a rozpinaji konkrétni
binarni vystupyftidiciho systému pro ovladani izeeni, nebo nastavuji povely na komunikaci
s rozvodnou ABB do logickych Grovni gebnych pro spou&ti a vypinani konkrétnich pohin

Posledniastitidicich program zaizeni je¢astiesici servisni rezim, jedna se viastnrezim,
ktery neobsahuje Zadné blokady, to znamena, ZmtotoeZimu lze posilat povely i naizeeni, ktera
jsou v poruse, nebo néklad na dopravnik, ktery nemé naslednou vazbu.

Obdobré jsou feSena vSechna izeni na technologickém celku zauhlovéani. Taid¢éena
struktura programu byla zvolena také proto, abyy ljgdnotlivé ¢asti programu od sebe logicky
oddleny. DalSim dvodem bylo, aby r&ni dalkovy a automaticky dalkovy rezim byli prin@mé
stejné. To znamen4, Ze automaticky rezim se chodélp® jako operator spoudici si jednotlivé
dopravniky v jim pedvolené trase, jen stim rozdilem, Ze tato trasesinbyt v automatickém
dalkovém reZzimu ddgedu nastavena.

Automaticky dalkovy rezim jaeSen tzv. najizgim automatem. Je to vlasttést ridici
aplikace v samostatném programu skladajici sé& héatvnich programovych rutin. Prvni rutina je pro
zjisteni stawi fizenych technologickycliasti (dopravnik, pluhi a klapek), druha rutingeSi volbu
dopravnich tras v zavislosti na z§i8fch stavech dopravnika na volbach jednotlivych dopraviik
pozadovanych do jednotlivych dopravnich tras tdly, aebyl jeden dopravnik ve vice dopravnich
trasach, areti rutinaiesi repinani viech ¥&eni v dopravnich trasach do automatického rezamu
jejich automatické nastaveni do zvolenych dopravivigs a jejich spou&ti a odstavovani obr. 28.

Obr. 28 Ukazka ¢asti kddu najizdéciho automatu
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4.5 Testovaniridici aplikace

Testovanitidici aplikace probihalo vékolika krocich. V prvnim kroku se testovalo, zdaus
spravré napojeny vizualizéni objekty naidici aplikaci viidicim automatu. To probihalo tak, Ze stavy
signéh, které vedou fidiciho automatu na vizualizaci, séigici aplikaci nénili a sledovalo se, zda
se n&éni spravi stavy vizualizovanych objekt Signély z vizualizéni aplikace se testovali obdabhn
s tim rozdilem, Ze se sledovaly &mg stavi v ridici aplikaci.

V dalsim kroku se zkouSela navazndfdiciho systému na technologickaiizani. To
znamenalo, Ze se zkouSela vSectidia rozmist¢na po technologii zauhlovani. ZkousSka probihala tak
Ze se vtechnologii nasimulovala &ma stavu, nagklad ¢idla zahlceni (kovovou degkou), a
sledovalo se na vizualizai obrazovce, zda objekt, ktery se ma probarvibyimarvou zréni s\wij
stav. Po odzkouSeni vSech sndiha dalSich komponent polni instrumentace nasledo&ii krok
zkousek.

V tomto kroku se zkouSeli povely do technologidimase zajid&tnymi motorickymicastmi.
ZkouSky se provéadi z vizualizace, aby se vyzkouSela navaznost addasinitizena z#zeni.

V8echny tyto zkouSky p#t do takzvanych individualnich zkou3ek (1Z), kdy skousi
navaznosti meziidicim systémem &Ezenou technologii tak, aby séas odhalili chyby jak uZz kidici
aplikaci (pouze v koncovych jednotkach), vizualiziaaplikaci, nebo v zapojeni elektro a MaR.

Po tchto zkouSkach nésledovalo takzvangedkomplexni vyzkouSeni (PKV). \dhto
piredkomplexnich zkou3kach se jiz postéipestovala zdzeni technologie bez elektrického zajist
nejprve pocastech. Nafklad u dopravniku se ndjde testovalo spravnézeni brzdy a az poté
spoustni vlastniho pohonu. Poté nésledovalo zkouSeni gdcle z&izenich a nésledni celych
dopravnich trasach tak, aby bylo moZné vyzkouSeichuSy navaznosti mezizenymi ¢astmi
technologie a logikyizeni jednotlivych technologickyatasti. Tyto zkouSky se provélg bez paliva a
zaizeni se provozovala maximélmeékolik desitek minut. Po odzkouSeni a fpatych Upravach
(prevazr ve strojnicasti technologie) nasledovalo takzvané komplexakeyseni (KV).

Aby bylo moZné provézt komplexni vyzkouSeni musadgiz domluvit zasobovani Elektrarny
Ledvice palivem z Upravny Uhli Ledvice a domluviélektrarnowsasy, kdy se bude moci provozovat
nova technologie Zauhlovani tak, aby bylo za&jiét palivo pro vyrobni bloky. Komplexni zkou3ky
probihaly po dobu 7 dni, kazdy den po dobu 12 hodin

Pri komplexnich zkouskach se jiz testovala celd apkk i s automatickym rgjizcnim
dopravnich tras. Samignme se po celou dobu zkouSek doplali, nebo upravovali vizualizai
objekty a upravovala sédici aplikace tak, aby provozovatel technologiedmynejvice spokojen.
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5 Navrh a realizace vizualiz&ni aplikace

K tvorbe vizualizani aplikace je pouZzit vyvojovy software FactoryTallew Studio fot SE
verze 5. FactoryTalk View, ktery podporuje Integaowu architekturu Rockwell Automation, je
soutasti Skalovatelného a jednotného soulfeBeni pro vizualizaciidzeni, od samostatnych sii@z
po dohledové multiserverové, multiklientské a nuditvatelské vizualizani aplikace. FactoryTalk
View SE a FactoryTalk View ME, jsou softwarové puéty, pro vizualizaci technologickych prodes
vyvinuté s jednotnym vzhledem, priedim a navigaci, coZ z&a urychluje vyvoj aplikaci a dobu
urcenou na zaSkoleni. Pr¥@tni integrace gidicimi systémy na bazi Logix umidje rychlejsi a
optimalni nasazeni systému.[8]

K propojeni vizualizéni aplikace afidiciho automatu je pfgba komunikéni software
RSLinx. Ten je nakonfigurovan stéjjako v gipadt propojeni PC s vyvojovym prdasdim protidici
aplikaci, tedy pomoci komunikaiho ovladée AB_ETH-1, Ethernet, protoZe klientské vizuatizia
stanice jsou propojeny s redundantnimi servery rrédotnim ethernetem. Redundantni serverové
stanice jsou dale propojenyidicim automatem taktéz redundantni siti etherbet2®.
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Obr. 29 Propojeni vizualizatnich stanic siidicim automatem
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5.1 FTView Studio for SE

FTView Studio je konfiguréni software pro vyvoj a testovani vizualimé&ch aplikaci. Je to
spol&ny vyvojovy editor pro aplikace FactoryTalk View btdane Edition uten pro operatorské
panely a Site Edition gen pro HMI/SCADA aplikace.

Vizualizatni aplikace vytveena timto softwarem e byt provozovanaiémi moznymi
zpasoby.

Prvni z nich je pouZit i na technologii zauhlovaiédna se o Server FactoryTalk View SE
HMI server, ktery uklada seésti projektu HMI/SCADA (nafiklad grafické zobrazeni) a
zprostedkovava tyto saiésti klienim. Pro zvySeni dostupnosti je provedeni serverw jak
redundantni. Grafické zobrazeni je tedy pak reafino Client FactoryTalk View SE klientskym
software pro prohlizeni a interakci s vizuadizemi aplikacemi vyvinutymi pomoci FactoryTalk View
Studio.

Druhym zpgisobem provozovani vizualizai aplikace je FactoryTalk View SE Station coz je
tradicni autonomnfeSeni vizualizace, kde je server i klient instatosa jednom péitaci.

Tietim zmisobem provozovani vizualizai aplikace je FactoryTalk ViewPoint WEB Klient
umozujici pristup k vizualizéni aplikaci prakticky odkudkoliv prao&dnictvim webového
prohlizee.[8]

Pottebnou informani infrastrukturu zajifuje aplikacim FactoryTalk View for SE prosti
FactoryTalk, umoiujici aplikacim FaktoryTalk View for SE ziskavafdrmace pimo z datovych
servefi FactoryTalk, jeZ jsou s@asti napiklad programovatelnych autonda€ontrolLogix, nebo ze
servefi OPC tetich stran. Diky FactoryTalk je kazda ptema deklarovana pouze jednou.
FactoryTalk View for SE dokaze pouZit pr&mé deklarované néflad v programuiidiciho
automatu. Zréni-li se promnna v datovém serveru, Zma se automatickyipnese i do aplikaci
SCADA/HMI.

Promenné v aplikaci FactoryTalk View for SE nejsou p&wvazany s fyzickou pozici
fidiciho automatu, ale jejich mapovani do dané apbkzajiSuje sluzba FactoryTalk Directory.
Zmeni-li se vlastnosti proBmné, FactoryTalk se postard, aby se tatdrenpromitla do v3ech aplikaci
FactoryTalk View for SE, které tuto prénmou vyuZzivaji.



48

5.2 Navrh obrazovek

Obrazovky budou graficky roZteny na gkolik ¢asti:
— Horni ¢ast (Zahlavi) obrazovky bude slouzit préihgaSeni obsluhy. Zde bude i
tlacitko pro zménu prihlaSovaciho hesla a déle ditko pro odhlaSeni. Tédtka
s popisy budou slouZit pro volbu jednotlivych téitlaich obrazovek. Déle zde bude
zobrazovan aktualiias a datum.

— Stiedni ¢ast obrazovky bude vyhrazena pro zobrazeni zvol&séi technologie
(hlavni obrazovka, jednotlivé dopravniky, detj odpraseni, pozarféd apod.).

— Ve spodnicasti obrazovky budeipvzniku alarmu zobrazentigluSny popis &adek
bude podbarven zelénNa vypisu alarrn, ktery bude mozno zobrazit na druhém
displeji, budou jednotlivé alarmy podbarveny bardbe zavaznosti alarmu. Bude zde
zobrazentas vzniku alarmu, zkratka alarmové vely, popis alarmu, celkovy get
aktivnich alarmi a pa@et zakdzanych alarim Tlagitko s reproduktorem bude slouZit
pro umEeni alarmoveé zvukoveé signalizace.

Hlavni obrazovka

Na hlavni obrazovce bude schematicky zn&amancela trasa zauhlovani. Pomoci barev
u jednotlivych z&éizeni (pés, pluhi, apod.) bude indikovan jejich aktualni stav (pmvodstavka,
porucha). Pro detaigi informace a pro tmi dalkovétizeni budou u kazdého izzeni umistna
tlacitka pro vyvolani detailnich obrazovek jednotlivyz#izeni. Dale zde budou #ika pro volbu
moznych zauhlovacich tras.

Detailni obrazovka jednotlivych zaizeni

Kazdé zéizeni bude mit svoji obrazovku. Tyto obrazovky budtouzit k rénimu dalkovému
fizeni jednotlivych zdzeni. Budou zde tidtka protizeni chodu Zdzeniprovoz odstavenikvitovani
houkatka. Budou zde zachycena diagnosticka hlaSeni z témhieo(pokles otéek, napnuti pasu,
zaval nasledného péasu, vyleai dopravniku, pokles atdk nasledného pasu) a hlaSeni z elekst.
Bude zde také volb&zeni. Dale budou na kazdé obrazovce dopravnikadael prvky na zobrazeni
jinych ovladacich a diagnostickych obrazovek dopilei

Obrazovka drti ¢a

~r s

Na této obrazovce budou tlgka slouzici k ovladani obou diti jak v automatickém, gnim
dalkovém modu, tak i kippnuti na mistni ovliadani. Dale zde budou u obdidtdvolby snéru
ot&eni a stav motohodin pro oba &y ot&eni. Provozni stavy obou dtii (provoz, odstavka,
porucha) budou signalizovany barvou jednotlivychiizzmi. Budou zde dale alarmové hlasky
jednotlivych zaizeni (otéky, teploty moto#, funkce HRD, apod.).



49

Obrazovka zauhlovani bloki

Zde bude rozkresleno vhili zauhlovani jednotlivych bldék Budou zde umighy ¢idla pro
sniméni hladin v bunkrech pod jednotlivymi pluhyal® zde budou tdtka protizeni jednotlivych
pluha, které realizuji zauhlovani blék Zauhlovani bude mozZnéidit rucné dalkow, nebo
automatickou sekvenci, ktera v zavislosti na hlacinv bunkrech bude spoétS{zvedat) jednotlivé
pluhy a otvirat (zavirat) jednotlivé klapky.

Skladka paliva

Na této obrazovce bude koncentrovano vesSkieeni, které se bude tykat provozu skladky,
hlubinného zasobniku nagprovoz vyhrnovaciho voziku, mizeni skladky, &teni skladky, apod.).

5.3 Struktura obrazovek

Vysledna struktura obrazovek se lisi od navrhu.a@wky jsou rozéleny na dva monitory.
Na levém monitoru se zobrazuje Uvodni obrazovkarakie zarovie obrazovkou pehledovou. Tato
avodni obrazovka je roZtkna do ti ¢asti, které jsou tweny viastnimi obrazovkami. Tato Uvodni
obrazovka se zobrazuje po startu vizuglidaaplikace a je popséana v kapitole ,Ovladani teébgie
zauhlovani z vizualizace". Na pravém monitoru serapuji detailni obrazovky a#tyi zvolenych
¢asti technologie obr. 30, které siekryvaji a oteviraji v zavislosti na volném niista pravém
monitoru. Popis detailnich obrazovek je popséancapitble ,Ovladani technologie zauhlovani

z vizualizace".

Zauhlovani

Obr. 30 Priklad zobrazeni na levém a pravém monitoru vizualiace
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5.4 Tvorba obrazovek

Po oteveni vyvojového software FactoryTalk View for SEyavwoieni nového projektu se na
obrazovce objevi okno pro praci s projektem - Ritajeanager obr. 31.

@) FactoryTalk View Studio - Site Edition (Local) ,-.J_Q]ll

Logal (PICHTUV_DELL)
E-fim Unlh_Lsdzs
i L& Runtime Securty

{23 Logic and Cortrol
&3 Dets Log

Action Groups

+ {23 Policies

- =% Networks and Devices
E-{E3 Users and Groups
@ Connections

mi o] G

Obr. 31 - Project manager ve vizualizénim software FactoryTalk View for SE

Ve sloZce Graphics v Project manageru v podsloZspl&y, obr. 32, jsou uloZeny vSechny
dosud vytvéené obrazovky.

I__—_la Graphics

- Displays
- Global Objects
[ Libraries

3] Images
El Farameters
i) Recipes

----- % Lozal Messages

[#

[+

E Trend Templates

----- @ Trend Snapshots

Obr. 32 — Slozka Graphics v Project manageru FactgiTalk View for SE
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Obrazovky jsou vytvieny tak, aby co nejvice odpovidaly provozované reldyii
zauhlovani, a aby bylo ovladani a monitorovani netbgie co nejfvétivéjSi pro stavajici i novou
obsluhu technologie zauhlovéani. Vizualiné software FaktoryTalk View for SE ma vice grafick
moznosti, nez i vizualizatni software RSView32, a proto nova vizualizace d@pa rco
realistiétéji nez pivodni. Ukazka obrazovky je na obr. 33.

Dopravnik T3A

| Havaijnistop | Pohonpasu | Brala [ ASSignallzace | yhotenipasu  Polchanapingnl | Zahloeni | Indiktor kova
(oA |

n [T

[ uomanty |[_Rune ] [ kotacoporon
| | |

Obr. 33 — Ukazka obrazovky s dopravnikem T3A
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5.5 Vlastnosti obrazovek

Do okna pro nastavovani vlastnosti obrazovek stademe stiskem pravéhoditka my3i na
otewené obrazovce a vybranim polozky Display Settidge 1ze specifikovat Velikost (Size), Pozici
(Position) obrazovky, kteréa je specifikovana v o, Zabezpgeni (Security), zobrazeni obrazovky
pouze pihlaSenym uZivatéim, Barvu pozadi (Background Color), Typ obrazoviysplay Type),
jestli je obrazovka vy#nna (Replace), nebo je stale v pexgti (On Top) atd. obr. 34.

Display Settings |

Properties I Behavior I

— Display Type — Size
" Replace ™ Use Cument Size
& Dveray: % Specify Size in Pixels
[T Keep at Back
- k- [1780 e fonn
™ On Top Width: I'I.:_.. Height: Iu-.-.
[T Alow Mutiple Running Copies — Resize
_CiEhE After Displaying I Allow Display to be Resized
* Mo
il . ;
C Yes :':hen Fesized .
™| Always Updating Pan Scale
— Position
™ Title Bar
— " Lse Cument Position
I i Specify Posttion in Pixels
[mzert Wariable. . X |255: Y: I:

™| Sustem Menu

™| tinimize Button Security Code: I" vI

™| tawimize Button
[ Size to Main Window at Rurtime e .

[T Show Last Acguired Value
Maximum Tag Update Rate:

0.25 | seconds

| QK I Stomo Set as Default Help

Obr. 34 - Display settings nastaveni vlastnosti obzovky

5.6 Tvorba ovladacich tlaitek

FactoryTalk View for SE nabizi univerzalni, véldefinovatelné tl&itko (button). Jednéa se
0 objekt z nabidky panelnastrofi, kde za pomoci mySi si ideme dany objekt kamkoliv na
obrazovce umistit a definovat si jeho libovolnolikaest. Dvojklikem mySi na dany objekt se vyvola
dialogové okno (Button Properties) obr. 35.
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V prvni nabidce Hlavni (Genaral) se vybere stytitka. Lze definovatétyti styly. Styl
tlacitka 3D (tzv. zapughé tl&itko), styl Recessed (tzv. zahloubeng&itko), dale styl Raised (tzv.
vypuklé tlaitko), nebo styl Beveled (#&ko se srazenou hranou). V naSefipad byly pouzity
tlacitka s Recessed stylem. DalSi nabidka v konfigyeagikce (Action). Zde je wlezité vybrat akon
(akci), ktera se ma danym &lgkem provadt. Mysi Ize v rolovacim menu nastavit akci, ktettaditko
nastavi pi stisknuti zvoleny tag do hodnoty log. ,1“ (pol@kset tag to 1 on press), nebo do hodnoty
log. ,0 (poloZzka Set tag to O on press). PosledoioZzkou v rolovaci nabidce jefiRaz (Run
Command), kam se zadavérpo piikaz, ktery mé byt tiitkem vykonén (Set, Reset apod.).

V zaloZce ,Up Appearance” se definuje, jak budéitke vypadat fi uvolnéni, a v nabidce
.Down Appearance” se definuje, jak budetitlko vypadat naopakipstisku. Do tl&itka si v chto
nabidkach rizeme umistit text nebo importovat obrazek. Texte fmk pifazovat nejlizngjsi
vlastnosti, jako je styl, barva apod.

V posledni zéloZce ,Common“ se da nastaiétsma velikost a pozice didka v pixelech.

x

General Action |Qp Appearance I Liown Appearance I Common I

Action:

Fun command j

Press action:

set [51P_AUTO! 1 I
[~

Repeat action:
= L
[~

Bepeat rate (zecs): IE,EE

Feleaze action:

QK I Stomo MNapovéda

Obr. 35 — Dialogové okno Button Properties
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5.7 Animace grafickych objekti

Pro zobrazovani stawechnologickych celklze v FactoryTalk View for SE vyuZit moZnosti
piifazeni animacitiznym grafickym objekim. Typi animaci je porrné velké mnoZstvi. V projektu
jsou v8ak vyuZzity pouzetyii druhy animaci. Vypl (Fill) umoziuje mizné druhy vypld v zavislosti na
splntnych podminkach, Barva (Color) unimge menit barvu grafického objektu v zavislosti na
splreénych podminkach, Viditelnost (Visibility) uméije skryvat i zobrazovat objekt v zavislosti na
splrénych podminkach a Dotek (Touch) umaje provést gjakou akci v zavislosti na spinych
podminkach.

5.8 Uzité typy animaci
Vyplii (Fill)

Tato animace nam umidje ovliviiovat vyph nékterého grafického objektu. V naSetfigad
je vyuzivana v Bargrafech, které se vl na zéklad hodnot analogovych tag hladin v neblokovych
bunkrech obr. 36.

x

[ Visibilty | Rotation | Width | Height |
[ Harizontal Pozition T Wertical Position T Harizontal Slider T Yertical Slider ]
wiFilE T Tauch T v Color T OLE Yerb
— Expreszion
{UHLIMIZU BUMERY[2] Hladina_bunki[12]} ;I Tag.

LI Expreszion...

— Expreszion range — Fill [Perzent]
= Use tag's min and max property values A minimun: EI At magimum: 100
. — Fill direction
& Use constant  Mine II:I Ma: I-”:":I  Left " Right v Inzide Only
it I i+ Up = Down
Read from

L
bags RS I _I

Spply Delete Cloze | Help | -

Obr. 36 - Animace Fill



55

Barva (Color)

Animace umo#iuje menit barvy car, nebo celych grafickych objéktv zavislosti na
Expression. V Expression sec¢yrza jakych podminek bude mit vyraz zvolenou healndvolena
hodnota se potéipadi k pismenu (A - P) jako hodnota (Value). Prodéapismeno poté vybereme
z preddefinované palety barev, jakou kombinaci baredebmit zvoleny objekt. k¥eme zvolit barvu
pro pogedi (Foreground) a pr&ary a ohrarieni (Background). Dale tiieme vybrat, Zeipvybrané
hodnot bude objekt blikat (Blink) obr. 37.

x

I Visibility | Riotation | width | Height ]
[ Huarizontal Pozition T Wertical Position T Harizontal Slider T Vertical Shider ]
Fil i Touch | viColor 1 OLE Verh
— Expreszion :

1. Akbualni stavy Zablceni presunu havie staw 4] ~ Tag...

;I Expreszion... |

Al 0
) Walue: Fareground: % Solid ™ Blink .

Bl 1 [ J |
£ Mo value v D Background: % Solid ¢ Bink [
Default Colors | Blink rate [Secunds]:

Apply | Delste | Cloze | Help -

Obr. 37 - Animace Color
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Viditelnost (Visibility)

Viditelnost nam dava moznost, dany objekt zviditelmebo skryt v zavislosti na Expression.
V okn¢ Viditelnosti (Visibility) se pouze vyplni Expressi a ozné se, zda P splréni podminek
bude objekt viditelnyi nikoliv obr. 38. Tato animace je pouZita pro skigi servisnich tldtek
VvV rucnim a automatickém rezimu.

x
|/ Harnzontal Paosition T Yerhical Position T Horzontal Slider T Yertical Shder ]
Fil Tauch | Color | OLE Verb ]
; | Elehsiin i width | Height
— Expreszsion
H#1 Akbualni_stavy Motor_chod staw} ;l Tag...
LI Exprezsion... |
— Expression true state
& |nvisible  © Wisible
Apply | Delete | Cloze I Help -

Obr. 38 - Animace Visibility
Dotek (Touch)

Touto animaci si izeme vytvait plnohodnotné povelovaci tlidko z jakéhokoli grafického
objektu. Mame moZnost nastavit provadu akci pi stisku, nebo fi pus€ni obr. 39.

x
[ isibility | Rotation | width | Height ]
[ Horizontal Pozition Wertical Pogition T Harjzontal Slider T Wertical Slider ]
Fil | viTouck 1 Color | OLE Yerb
Press action: Display fp_pluh /THE = |
Fepeat action: ;I |
Releaze action: d |
Repeat rate [Seconds):  |0.25
- Apply | Delete | Cloze Help -

Obr. 39 - Animace Touch
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6 Ovladani technologie zauhlovani z vizualizace

Po zapnuti operatorské stanice se automaticky isppigtace Zauhlovani. Na monitoru vlevo
se zobrazi Uvodni zobrazeni, které se skladé zasti obr. 40:

— informa&ni lista
— navadci lista
— piehledové& obrazovka

Informa ¢éni liSta je umiséna v horni¢asti obrazovky. Jsou na ni zobrazeny aktualni datum
¢as, informace o ffhlaSeném uZivateli a ttétka, prostednictvim kterych je moZno prowétd
piihlaSovani a odhlaSovani operditoDale jsou zde umi&ty informace o poslednim nepotvrzeném
alarmu a celkovych ptech aktivnich a nepotvrzenych alarmech.

Navadéci liSta je umistna v pravé ¢asti obrazovky. Jsou na ni ungish tla&itka,
prostednictvim kterych se zobrazuji detaily technologatk¢éasti, jakymi jsou nap dopravniky a
drtice. Tyto se zobrazuji na monitoru vpravo, kterygedélen doctyi kvadrant. Operator tedy fize
sledovat zaroveaZz ctyii technologick&asti.

Na piehledové obrazovcgsou schématicky zobrazeny vSechny dopravnikytigeda jejich
stavy. Seda barvaigdstavuje dopravnik v klidu, zelena barv@dstavuje dopravnik v chodu a
¢ervena znamend poruchwkteré ¢asti dopravniku nebo jeho odstaveniilkvdosazeni &které
havarijni meze.

[ Zactavt pvact |
7211535 TA3B Hotor -Favarie KKSOUZEACTIAFTOT_HOT [ Aarmist | TG
Pozet sermi calker 215 Teviga |
Potet nepotazenych alarm(i 172

DATUM: 27. inora 2009 12:44:20

PRHLASEN || ODHLASEN | | vEnaresia

PRIHLASEN: OWS33\0SW33

|| [ Hiavni Obrazovka
Hasici zafizeni

Zauhlovani [ odpraseni |

H

H

PD-T1A PD-TIB
PD-T2A PD-T28
PD-TIA | PD-T3B |
PD-T4A PD-T48
PD-T5
PD - T6A PD - T6B
PD-T7A PD-T78
PD-T8A PD-TsB
PD-TOA PD-ToB
PD-T10 PD-T11
PD-T12A | PD-T12B
VPA VPB
Drtic A Drtic B
PD-T13A PD-T138

Pradéiaci misto UOL.
OUOUEF

Vozik-T8A | Vozik - T8B.

OUL-T1A

Trend1 |[ Trend2 | Trend3
Trend4 || Trend5 | Trends
Trend7 || Trends | Trendo
Trend10 || Trend11 [ Trend12
Trend13 || Trend14 | Trend15

OUL-T1B.

\
Sidadka - T8A T N [Toa |
q

Sidadka - T88

RS

Obr. 40 Piehledova obrazovka technologie zauhlovani
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s vz

Obrazovka dopravniku je roddna do ti ¢asti obr. 41. Nahie je umistn seznam vSech
poruch, které mohou #pobit odstaveni dopravniku. V prisEini¢asti je umisin vlastni dopravnik se
vSemi snim& a spotebii. Ve spodni¢ésti je umisin ovladaci panel, ktery ma 3 zalozky: Ovladani,
Potlateni a Podminky roziu.

JMNELNN

homency || e

| | |

Obr. 41 Detailni obrazovka dopravniku T3B
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6.1 Symboly snimaa a spofebica
Zahlceni presypu

Pro signalizaci zahlceni@sypu je pouzit nasledujici symbol:

Yy X

Vyznam barev:
— Seda - pesyp neni zahlcen.

— cervena - pesyp je zahlcen. Pokud neni tento havarijni sigmétlaien, dojde
k odstaveni dopravniku.

Gravitaéni napinani pasu

Pro signalizaci polohy gravitaiho napinani pasu je pouZzit nasledujici symbol:

o o L]

0 0O o

Vyznam barev:
— Seda - poloha napinani je v mezich
— Zluta - poloha napinani je mimo meze - vystraha

— cervena - poloha napinani je mimo meze - havéarikudPoeni tento havarijni signal
potlaten, dojde k odstaveni dopravniku.

Vedle toho symbolu se i#ie zobrazit barevny vyknik, ktery symbolizuje poruchu
signalizace &kterého stavu.

YO0 M

Vyznam barev:
— Zluta - porucha signalizace stavu napinani mimcemegstraha

¢ervena - poruchu signalizace stavu napinani mimaemehavarie. Tento signal
automaticky nastavi napinani mimo meze - havarie
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Pneumatické napinani

Pro signalizaci polohy pneumatického napinani p@gouZzit nasledujici symbol:

Vyznam barev:
— Seda - poloha napinani je v mezich
— Zluta - poloha napinani je mimo meze - vystraha

— cervena - poloha napinani je mimo meze - havéarikudPaeni tento havarijni signal
potlaten, dojde k odstaveni dopravniku.

Vedle tohoto symbolu se zobrazuje symbol informuja tlaku vzduchu v systému
pneumatického napinani:

® @

Vyznam barev:

— zelena —tlak vzduchu je v f@mku

— c¢ervena — tlak vzduchu neni viddku
Vyboéeni pasu

Pro signalizaci vyb&eni pasu je pouZzit nasledujici symbol:

N

Vyznam barev:
— Seda - pas neni vyben
— Zluta - prvni stupgvyboteni, varovani

— cervena - druhy stugievyboteni, havarie. Pokud neni tento havarijni signalapen,
dojde k odstaveni dopravniku.
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Vedle toho symbolu se i#ie zobrazit barevny vyknik, ktery symbolizuje poruchu
signalizace &kterého stavu.

H Y

Vyznam barev:
— Zluta - porucha signalizace vyismi prvniho stuph

— cervena - poruchu signalizace vyeai druhého stugin Tento signal automaticky
nastavi vyboéeni druhého stugin

Detekce uhli

Pro signalizaci fitomnosti uhli na pasu je pouzit nasledujici symbol

[

Vyznam barev:
— Seda - uhli neni detekovano.

— zelena - uhli je detekovano.

Vedle toho symbolu se ivie zobrazitcéerveny vyki¢nik, ktery symbolizuje poruchu
signalizace stavu detekce uhli.

Preplnéni pasu

Pro signalizaci feplneni pasu uhlim je pouZzit nasledujici symbol:

o o

Vyznam barev:
— Seda - pas nenigplren

— cervena - pas jeipplren. Tento Pokud neni tento havarijni signal pata dojde
k odstaveni dopravniku.

— Vysoka hladina uhli
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Pro signalizaci vysoké hladiny uhli na pasu je jtaugsledujici symbol:

A

Vyznam barev:
— Seda - na pase neni vysoka hladina uhli

— cervena - na pase je vysoka hladina uhli. Pokud teed havarijni signal potian,
dojde k odstaveni dopravniku.

Havarijni odstaveni

Podeél linky jsou umigha havarijni tléitka a lanka progednictvim, kterych je mozno odstavit
cely dopravnik. Pro lanko je pouZzit nasledujici bpin

@l ®

Pro tlatitko — TOTAL STOP je pouzit nasledujici symbol:

® @

Do systému fichazi pouze sumarni signal, proto tyto dva symiadyi vZdy stejnou barvu.

Vyznam barev:
— Seda - lanko nebylo zatazeno a TOTAL STOP nebyBzkinut
— cervena — lanko bylo zataZeno nebo byl Zknéit TOTAL STOP
Detekce Zhavého materiélu

Pro signalizaci fitomnosti Zhavého materialu na pasu je pouZzit dagtd symbol:

Vyznam barev:
— Seda - Zhavy material neni detekovan.

— Zluta - Zhavy material je detekovan.
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Indikator Zeleza

Pro signalizaci fitomnosti kovového materialu na pasu je pouzitethgici symbol:

Q0@

Vyznam barev:
— Seda - kovovy material neni detekovan
— Zluta - kovovy material je detekovan

— cervena - porucha indikatoru Zeleza

Vedle toho symbolu se ime zobrazitcéerveny vyKi¢nik, ktery symbolizuje poruchu
signalizace stavu indikatoru Zeleza.
H
@

Po kliknuti na symbol indikatoru Zeleza se objeiri@s detailnimi informacemi obr. 42:

™= fp_indikator_zeleza - /JUHLI//

Indikator Zeleza na T3A

Ovladani

Poruchy

Obr. 42 Detailni informace indikatoru zeleza na T3A

— Zelezo je detekovano
— odlwovat OK
— zna&ka umistna
Ovladani:
— tlacitko pro zapnuti indikatoru Zeleza

— tlagitko pro reset indikatoru Zeleza
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Poruchy:
— porucha odltovate
— porucha signalizace
Separator Zeleza

Pro zobrazeni separatoru Zeleza je pouzit nastédyjnbol:
L O O | L B e | L Y I O
~ - ~
L I T Y Y Y T L I T T I R T T

Separator Zeleza se sklada z magnetu a pasu. Sfatuscasti je nezavisle zobrazovan
v symbolu separétoru.
Vyznam barev:

— magnet/pas neni zapnut
— magnet/pas je zapnut
— magnet/pas je v poruse
Po kliknuti na symbol separéatoru se objevi oknetaithimi informacemi obr. 43:

= Separator Zeleza

Separator Zeleza dopravniku T2A

0L Y Pieliy}

Ovladani

Magnet wprot

Poruchy

Kvitace alarmu

Obr. 43 Detailni informace separatoru Zeleza na T2A




65

Stavy:
— magnet zapnut
— pés zapnut

— ot&ky OK

Ovladani:
— v automatickém rezimu je separator spausutomaticky s automatickym chodem
dopravniki

— v ruénim rezimu je mozno zvl&$pout magnet i pas. K tomu jsoudeny gislusné
tlacitka

— tlacitko pro reset separatoru
Poruchy:

— vyboceni pasu

— porucha separatoru

— sumarni porucha magnet

— sumaérni porucha pasu

— tlagitko pro kvitaci alarm
Motor

Pro zobrazeni pohonu pasu je pouzit nasledujicbeym

W o 0 @

Vyznam barev:
— Sed4& barva zitg Zze motor je v klidu
— blikani Seda/zelen& barva Zihaze motor se rozjizdi na pracovnidga
— zelena barva zr§ Ze motor je v chodu a je na pracovnicktké&h
— cervena barva zgasumarni poruchu

Pro znazoréni reniho rezimu je pouZzit symbol Zluté ruky v levémian rohu motoru.

M

@

Pro motor v testovacim rezimu je pouZzit symieiveného T na Zlutém pozadi.

@:
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Po kliknuti na symbol motoru se objevi okno s detiai informacemi obr. 44:

= Ovladani motoru

Motor dopravniku T4A

oL

Stav

Poruchy

Obr. 44 Detailni informace o motoru dopravniku T4A

Stavy:

— chod

— ptipraven pro start

— dalkoveé ovladani

— test

— okamzité otéky

— proud
Poruchy:

— porucha zapnuti

— porucha vypnuti

— M_Control Ready

— tepelnd ochrana

— termistorova ochran

— havarie

— trip
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Brzda

Pro zobrazeni brzdy je pouzit nasledujici symbol:

[ Zab. [ Odb_ I 0.0 |

Vyznam barev:
— Sedéa — zabrzuho
— zelena — odbrzsho
— cd&ervena — sumarni porucha
Textova zkratka:
— Zab. — zabrz¢ho
— Odb. — odbrz&ho
— 0..0 — nesoulad stayneni zabrz¢ho ani odbrzéno
— 1..1 — nesoulad stayzabrzdéno i odbrzéno

Pro brzdu v testovacim rezimu je pouzit symimleného T na Zlutém pozadi.

@:

Po kliknuti na symbol brzdy se objevi okno s datail informacemi obr. 45:

F= Ovladani brzdy

Brzda dopravniku T11

Poruchy

Obr. 45 Detailni informace o brzd dopravniku T11
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Stavy:
— odbrzdéno
— zabrzaéno
— pfipraven pro start
— test

Poruchy:
— porucha odbrzhi
— porucha zabrzshi
— M_Control Ready
— havarie
— trip

Akusticka a opticka signalizace

Pro zobrazeni akustické a optické signalizace {gipodasledujici symbol:

[y [y
' '
coch [CoEh S

Vyznam barev:
— Sed& - signalizace je v klidu
— zelena - signalizace je v chodu
— c¢ervena — sumarni porucha

Pro signalizaci v testovacim rezimu je pouZzit syhdleoveného T na Zlutém pozadi.

[y
t::lj:/?x.T
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Po kliknuti na symbol akustické a optické signalezae objevi okno s detailnimi informacemi
obr. 46:

™ Signalizace

Akusticka a opticka signalizace
d iku T6BA

Poruchy

Obr. 46 Detailni informace o signalizaci dopravnikuT6A

Stavy:

— chod

— pfipraven pro start

— délkové ovladani

— test
Poruchy:

— Porucha zapnuti

— M_Control Ready

— havarie

— trip
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Hydraulicky agregat

Pro zobrazeni hydraulického agregatu je pouZzitedlagici symbol:

Vyznam barev:
— Seda - hydraulicky agregat je v klidu
— zelena — hydraulicky agregat neni v poruSe a atefguimocerpadlo je v chodu

— cervena — hydraulicky agregat je v poruse
Po kliknuti na symbol hydraulického agregatu seewbjokno s detailnimi informacemi

obr. 47:

= Hydraulicky agregat |:| |X

Hydraulicky agregat HA2

Ovladani

Fotyrd mistni reZim

Nastaveni

o o

Poruchy

Obr. 47 Detailni informace o hydraulickém agregattHA2
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Stavy:
— chodcerpadla 1
— cerpadlo 1 OK
— doba chodgerpadla 1
— chodcerpadla 2
— cerpadlo 2 OK
— doba choduierpadla 2
— ptipraven pro chod
— néhev oleje
Ovladani:
— signalka Zadost na mistni reZzim
— tlagitko pro potvrzeni Zadosti na mistni rezim

Pokud je tato signélka zelena a zkiée se potvrzovaci détko, pak je hydraulicky agregét
piepnut do mistniho rezimu.

Nastaveni:
— Z&dané doba choderpadla 1
— Z&danéa doba chodierpadla 2

Tyto hodnoty ukuji, po jaké dob se ma fisludSnécerpadlo vypnout, a mistaiimo se spusti
¢erpadlo, které do té doby v chodu nebylo.

Poruchy:
— poruch&terpadla 1
— poruchaterpadla 2
Pluh

Pro zobrazeni pluhu s &wma koncovymi polohami je pouzit nasledujici symbol:

= = = =
= =

= =
LS, B5— W™ S
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Vyznam poloh a barev:
— pluh je v klidové poloze
— pluh je v mezipoloze,igjizdi z jedné krajni polohy do druhé
— pluh je v pracovni poloze
— porucha mezipolohy

Po kliknuti na symbol hydraulického agregatu seewbjokno s detailnimi informacemi
obr. 48:

Pluh dopravniku T4A
smeér: dopravnik T14B

P ELEGT

Klidova poloha Pracovni poloha
rEné ruEné

STOP

Servis

Poruchy

Obr. 48 Detailni obrazovka pluhu T4A
Stavy:
— chod, pluh pejizdi z jedné krajni polohy do druhé
— klidova poloha
— pracovni poloha
Ovladani:
V automatickém rezimu je pluh ovladan automaticky zdklad zvolené trasy. Podminkou
chodu pluhu v tomto reZzimu je nég@mnost uhli na dopravniku.
V ruénim rezimu je mozno pluh ovladat odpovidajiciméitley z této obrazovky. Podminkou
chodu pluhu v tomto reZimu je né@mnost uhli na dopravniku.

Tlacitkem STOP se zastavi chod pluhu v automatick&rniim rezimu.
Tlacitkem blokace se zablokuje ovladani pluhiidzciho systému.
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Servis:

Po zapnuti servisniho rezimu se objevéitka pro ovladani pluhu. V tomto reZimu nejsou
Zadné podminky pro chod pluhu.

Poruchy:

Porucha mezipolohy nastane, kdyZ jedna z krajnmbhpnenastane dofgdem stanovené
doby.

Klapka

Pro zobrazeni klapky s &wma koncovymi polohami je pouzit nasledujici symbol:

Vyznam poloh a barev:
— klapka je v poloze 1 E éf '_E'

— klapka je v mezipoloze ipjizdi z jedné krajni polohy

do druhé = & =
— klapka je v poloze 2

— sumarni porucha I;I % I;I

I ) &
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Po kliknuti na symbol hydraulického agregatu seewbjokno s detailnimi informacemi
obr. 49:

< fp_klapka - JUHLI// A=

Klapka dopravniku T3A
smeér: dopravniky T4A, T4B

Ovladani

| rutomaticly | FPRUERE ]

Poloha 1 rugéné ||| Poloha 2 ruéné
Servis

Poruchy

Obr. 49 Detailni obrazovka klapky T3A
Stavy:
— polohal
— poloha 2
Ovladani:

V automatickém reZimu je klapka ovladdana automgtick zaklad zvolené trasy.

V ruénim rezimu je mozno pluh ovladat odpovidajicimtitley z této obrazovky.
Servis:

Po zapnuti servisniho reZzimu se objewitka pro ovladani pluhu.

Poruchy:

— sumarni porucha
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6.2 Ovladani

Tlacitka pro ovladani dopravniku jsou undfst na zalozc®vladaniobr. 50.

Servisni rezim

| Automaticky | ‘ Ruzné ‘ ‘ Kvitace poruch ‘
| Start ruiné | ‘ Stop ruéné ‘ ) Pipraven pro chod
Kiid Porucha 0 Piipravena cesta | MotorStart_|| Motor Stop | AKUS{_IC::?
a opticka
| EMERGENCY STOP ‘ ‘ Blokace ‘ Odbrzdi Zabrzdi Zabrzdéno signalizace

Ovladani Potlageni Podminky rozbghu

Obr. 50 ZaloZka ovladani dopravniku

ReZzimy ovladani dopravniku:
— mistni (ovladani f@dano do silové rozvodny ABB)
— dalkovy (ovladani fedano na velin zauhlovani)
= servis (rénitizeni bez blokad)
= ru¢ng (ruénitizeni s blokddami)

= automaticky (automaticky provoz)

Mistni rezim se voli tl&itkem Blokace Dopravnik (akustickd a optické signalizace, motor
brzda) je blokovan pro ovladaniigiciho systému, Ize jej ovladat pouze z rozvodakignu. Mistni
rezim Ize navolit pouze ifpac, Ze je dopravnik v klidu a je zabgzd

V servisnim rezimu je moZno ovladat signalizaci, motor a brzdu zl&3ervisni rezim je
moZzno navolit pouze kdyZ je dopravnik v klidu. Poazknuti tlatitka Servis se objevi tléitka a
stavové displeje pro ovladani a zobrazovanitstéehto zdizeni. Pro startéthto zdizeni musi byt
splrény podminky: zé&izeni nesmi byt v poruse a nesmi byt havarijniaaasti (lanko, stop tdtko).

Ruéni rezim se pouziva pro najeti jednoho dopravnikiedPstartem musi byt spmy
podminky ,Ripraven pro chod" a jfpravena cesta“. Tyto podminky jsou detgilmozepsany na
obrazovce Podminky rozbu. Po zmeéknuti tltitka Start ruwne se spusti najizdi sekvence
dopravniku. Po znms&nuti tlatitka Stop runé se dopravnik zastavi po uplynuti doby,ipbhé pro
vyjeti paliva. Tato doba jeizna pro kazdy dopravniEmergency stoplacitkem se dopravnik odstavi
okamzit.

Automaticky rezim slouZi pro najeti ¢kolika dopravnik ve skupig. Pred startem musi byt
splreény podminky ,Ripraven pro chod“ a ,jpravena cesta“ postupru vSech dopravnik Tyto
podminky jsou detailji rozepsany na obrazovce Podminky rgmn Spu&ni najizétni skupiny
dopravniki se provadi zighledové obrazovky. Té&kem Emergency stopmisténym na obrazovce
dopravniku se okamzitodstavi tento dopravnik plus vSechny dopravnikyas® snmerem ke zdroji
paliva.

Potvrzeni poruch, které iz netrvaji je mozno pgivéitkemKvitace poruch
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6.3 Potlacovani poruch

Na zaloZcePotlacovani poruchje seznam vSech poruch obr. 51, ktet@own odstavit pas a
zarova je lze potldit.

Brzda pohonu Vyhoceni pasu Zahlceni presypu Uhli
U Brzda- havarie M|/ Vyboieni havarijni - 1L / Wyhoieni alarm - 1.1 W Zahlcenf pfesypu- 1 o Uhii
0| Brzda- porucha odbriceni | BN Wyhogeni havarini - 1.9 N Whotenlalarm - 1.2 Ul Zahlcenf pfesypu - 2 Zhavy materigl

B VyboEeni havarijni - 2 L B Vyholenialarm - 2.1 U Zahlceni pfesypu - 3

Snimaé otacek I wyhocenf havariini - 2.P Bl viyhotenialarm - 2P | Zahlceni pfesypu- 4 Gravitaéni napinani
I Porucha otacek - Alarm B yboEenf havarijnf - 3 L B Wyhotenfalarm - 3.1 U Gravitadni napinani - hav
| Porucha otacek - havarie B Vyhoteni havarijni - 3 P u \yhoteni alarm - 3.P | Gravitacni napinani - alarm

Ovladani Potlaceni Podminky rozbéhu

Obr. 51 Z&lozZka potlatovani poruch dopravniku

Potlateni signalu zpsobi, Ze dany poruchovy signédl se nebude brat kuivaro fizeni
dopravniku a neZjzobi tedy odstaveni dopravniku. Skimg stav signalu se v3ak i nadale zobrazuje
v obrazovce dopravniku. Patkni signalu se provadi kliknutim na zaSkrtavacii¢gol které je
umistno vedle textu nazvu signalu. Vedle tohoto falije signalka, ukazujici aktualni stav daného
signalu. Potléeni signalu se row zobrazi h¥zdickou v seznamu poruch, ktery je undfstv horni
¢asti obrazovky dopravniku obr. 52:

Brzda
Obr. 52 Zobrazeni symbolu potl&ené poruchy

6.4 Podminky rozbéhu

Na zaloZcePodminky rozéhu jsou detailgji rozepsané podminky nutné pro start dopravniku
v rucnim nebo automatickém rezimu obr. 53.

Pripravenost dopravniku T3B Cesta na T4A Cesta na T4B
Prodleva od posledniho spusténi T4A - motor zapnut | T4E - matar zapnut
Teplota vinutl je OK T4A - otacky 100% I T4B - otaiky 100%
Napnutl pasu je v toleranci U Klapka v poloze na T4A 1| Kiapka v poloze na T4B

2 Neni havarijni porucha
Indikatar kavu je funkeni

Ovladani Potlageni Podminky rezbéhu

Obr. 53 ZéaloZzka podminek rozl&hu dopravniku

Pro start dopravniku je nutno splnit vdechny podmipro pipravenost dopravniku a vdechny
podminky pro alespojednu dopravni cestu. Z obradzku je patrné, Ze sphiéna ani gipravenost
dopravniku (dopravnik je v poruse) a afippavenost dopravni cesty, protoze klapka nenipvévsé
poloze. B spustni dopravniku s nespinou podminkou fpravenosti dopravniku by mohlo dojit
k poSkozeni vlastniho dopravniku, nebo jehsti a i spuséni dopravniku s nespinou podminkou
dopravni cesty by mohlo dojit k zavalasti technologie palivem.
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6.5 Propeler

Pro zobrazeni propeleru je pouZit nasledujici syrabo 54:

0,0mdmin 0, 0ot/min

%Eﬁ

El=snEdusnii]

Obr. 54 Z&loZka podminek rozl&hu dopravniku

Na obréazku propeleru (vyhrnovaciho vozu) je viewvahdie zobrazena skuiera posuvna

v 2

rychlost. Vpravo nahe jsou zobrazeny skutee ot&ky propeleru. V dolnicésti propeleru jsou
zobrazenyii Udaje o poloze voziku. Vlevo a vpravo jsou vatitezng&ky odkud kam ma vozik jezdit
a uprosted je aktualni poloha propeleru.

Télo propeleru se probarvuje podle aktuélniho stavu:
— Seda barva zrg Ze je propeler v klidu
— zelena barva zi§ Ze je propeler v chodu
— cervena barva zi§ Ze je propeler v poruse

Na zaloZceOvladaniprislusného dopravniku (T8A,B) je liSta scikky pro ovladani propeleru
obr. 55:

Propeler

| Automatichky ” Ruéng H Start rugné ” Stop rugné H Kvitace poruch| Mistné Porucha vozu

Obr. 55 Z&loZka ovladani propeleru

ReZimy ovladani propeleru:

—  mistni

= automaticky

Mistni reZzim se voli z mista u propeleru. Propeler mé opragbp@m dopravnikm skinku
mistniho ovladani.

Ruéni rezim se voli tl&itkem z ovladaci listy propeleru. V tomto reZimunZno spustit
propeler pomoci tkétka Start ru'ne a zastavit pomoci ttdtka Stop runé.

Automaticky rezim se voli tl&itkem z ovladaci liSty propeleru. V tomto reZimupepeler
spoustn automaticky s automatickym najérdm dopravnil (T8A,B).
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Vedle ovladacich tkdtek je umistno tltitko pro kvitaci poruch a dva zobrazdea které
informuji o aktualnim stavu a reZimu propeleru.

ZaloZka propeler obr. 56:

Paruchova hlaseni

() Zaiizeni bez poruchy (2 Frekvenéni ménigé GS1 hlasf poruchu (D) Wypadek ochrany maotoru pojezdu MO2 () Chyba v nastaveni {semisni menu)
() Vypnuto ovladaci napsti (Z) Frekven&nl minic GS2 hlasi poruchu [0} vipadek ochrany motaru MJ3 - ventilstoru (0 Chyba v nastaveni (menu nastaven()
(3 Prepnéte refim vozu na RUCNE {2 Havarijni spinaé pojezdu CG112 fveva) {0 Wypadek ochrany ménice pojezdu ) Wiz zastaven z divodu zastaveni dopravniku
(O Piepnéte refim vozu na AUTO (0 Havarijni spinaé pojezdu CG112 fuprava) (0) PFili$ wysoké napnut! energofetézu
8 _I(zhyh‘a BDmAJnIKBDE s nat:;ﬂﬂlfﬂ?m s‘ystémem 8 Wykolejeni vozu - snimad CG114 8 Wiz prokluzuje
epelna ochrana motory propelery Spéra vlevo neni oteviena - CG118 Propeler neni spugtén P
(O Tepelng ochrana mataru MO2 pajezdu ()] Sgéra warava nenf oteviana - CG119 )] anpravm'k pod fnzemje zastaven O Porucha ) D IrtEeAail ezt .
(O Tepeln ochrana motoru M3 - ventilator (0 “ypadek ochrany motoru propeleru kD1 {0 Chyba v nastaveni (z nadfazengha systému) O Wykolejeni D Porucha energofetézu

[ Oviédaci napéti zapnuto

odznatky £. 30 doznacky ¢. 40 Pofadovanywikon| 0 % WyESi ychlost bez paliva {Z) Chod whrnovani () Piipraver-dalkavy rezim

Ovladani Potlagenf Podminky rozhéhu Propeler

Obr. 56 ZaloZka propeler

Na této zaloZce je zobrazen seznamistaporuch propeleruipnasenych po komunikaci
ControlNet gidiciho systému propelertidici systém FlexLogix).

Operator MZe na této zaloZce zadat

— cisla zn&ek, mezi kterymi ma propeler jezdit
— pozadovany vykon propeleru

— zda ma propeleripjizdt vy3Si rychlosti na mistech bez paliva
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6.6 Svodka

Pro zobrazeni svodky je pouzit nasledujici symibol 67:

bk kb

[]

—

—

hl k[
bl [
bk k[
bk [k

—

Obr. 57 Symbol svodky na skladku paliva

Vyznam poloh a barev:

¢ervena barva svodky a zfka horni maximalni polohy zta Ze svodka je v horni
havarijni poloze

Seda barva svodky a zfka horni pracovni polohy ztia Ze svodka je v horni
pracovni poloze

Sed4d barva svodky a Zadna & polohy nesviti, znamena, Ze svodka je
v mezipoloze (= neni signalizace Zadné polohy)

Sed4 barva svodky a ztka dolni pracovni polohy zih Ze svodka je v dolni
pracovni poloze

cervend barva svodky a ztka dolni maximalni polohy zdg Ze svodka je v dolni
havarijni poloze
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Po kliknuti na symbol svodky se objevi okno s diefiati informacemi obr. 58:

= fp_svodka - JUHLI//

Svodka B

Ovladani

STOP

Poruchy

Obr. 58 Detailni obrazovka svodky B

Stavy:

— zvednuto, horni poloha

— spusno, dolni poloha

— chod nahoru

— chod dolu

— dotyk s materidlem

— maximalni vyska uhli

— svodka nastavena
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Ovladani:

V automatickém rezimu je svodka ovlddana autommtiskrasou na zakladpredvoleb
svodky.

V ru¢nim rezimu je mozno svodku ovladatmng tlacitky z této obrazovky.

STOP tl&itko slouZi k zastaveni chodu svodky ¥rim rezimu.

Poruchy:
— horni havarijni poloha
— dolni havarijni poloha
— nouzové zastaveni

Na zaloZce Nastaveni je mozni@@nastavit prace se svodkami obr. 59.

|Zméii| Svodka (Blokace) || Svodka A Svodka B Svodka C

Prejezd na nasledujici svodku Zmdh Nasledujici svedka svodka B svodka Cc svodka A
AUT - 0d hladin = FofadiER
Upozernéni

Prejed na nasledujici svodku

Svodka D

1]

Owladani Potlageni Podminky rozbéhu Nastaveni

Obr. 59 Zalozka nastaveni svodek

TlacitkemPiejezd na nasledujici svodkae frepinat mezi déma rezimy:

LAUT — Od hladin“ — Po dosazeni maximalni hladingliupod svodkou, nebo po

stisku tl&itka Prejed’ na nasledujici svodkye automaticky spu&ta a zauhlovana
nasledujici pedvolena svodka.

- LRUC - Tlatitkem" — Pod kazdou neblokovanou svodkou je zobraz#aiitko
Zauhluj Operator si stiskem tohoto ¢lgka spusti zauhlovaniigluSnou svodkou.

Tlacitkem Zmernn viddku ,Svodka (Blokace)* Ize zobrazit (skryt) ditka pro zablokovani
jednotlivych svodek. Blokace svodky je signalizoadarvenym podbarvenim nazvu svodky.

Tlacitkem Znen v fadku ,Pdadi” I1ze zobrazit (skryt) tidtka pro gedvolbu pdadi spousni
svodek v automatickém rezimu. Po stiskuitlkea je gisluSna svodka *azena (vyazena) do (2)
poradi a zarowve je zobrazen nazev svodky nasledujici Yejid.

Kliknutim na ikonu reproduktoru tadku ,Upozorgni“ Ize volit mezi rezimy signalizace
maximalni hladiny, signalizace détu a Zadna signalizace.
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6.7 Bunkry

Na obrazovce bunfirlze nastavit parametry zauhlovani bunlobr. 60. Horni polovina
obrazovky je ufena pro bunkry pod dopravnikem T7B, dolni polovitsazovky pro bunkry pod
dopravnikem T7A.

[o][ +]

Vse do AUT Vse do RUC

Havarijni max.
98 %

Hladina uhli
B v bunkrech
[l

Piejezd na nasledujici bunkr
AUT - Od hladin

90 70 60
Hladina pro piejezd [% 77 81 71 75 90 66 94 84 81
Zdroj uhli ZDR zdr zdr zdr zdr zdr zdr zdr zdr
! Bunkr (Blokace) | 21 | 22 23 24 25 3N | 32 33 34 | 35 41 | 42 43 44 | 45 | 46
Nasledujici bunkr 43A-44A 45A-46A 41A-424
Pofadi 0 [+] 0 0 0 0 1 2 3

Upozornéni

Havarijni max.
98 %

Hladina uhl
A v bunkrech
[l

Hladina pro piejezd [%]
Zdroj uhli ZDR zdr

! Bunkr (Blokace) | 21 | 22 23
Hasledujici bunkr 3I3A 31A32A 21A-22A =
Poiadi 4 2 0 3 1 0 0 0 0

Piejezd na nasledujici bunkr
AUT - Od hladin

59

Upozornéni

| Prejed’ na nasledujici bunkr |

Obr. 60 Obrazovka bunkri vnit¥niho zauhlovani

Tlacitkem V8e do AUTdojde k gepnuti vSech pluh a klapek dopravniku T7 (A,B) do
automatického rezimu.
TlacitkemVSe do RUGQIojde k gepnuti vSech pluha klapek pasu do &aiho reZzimu.

Tlacitkem ,Prejezd na nasledujici bunkr” [zégpinat mezi ddéma rezimy:

— LAUT - Od hladin“ — Po dosazeni hladiny priefezd, nebo po stisku dika Prejed’
na nasledujici bunkije automaticky zauhlovan nasledujiéégvoleny bunkr, tj. dojde
k oteweni klapky a spudhi pluhu nad nasledujicim bunkrem a po vyjeti @aliv
z dopravniku dojde ke zdviZeni pluhu a uza klapky nad fivodnim bunkrem.

- ,RUC - Tlxtitkem* — Pod kazdym neblokovanym bunkrem je zolmaz#asitko
Zauhluj Operator si stiskem tohoto dltka spusti zauhlovanitiglusného bunkru, tj.
dojde k oteteni klapky a spuéhi pluhu nad zvolenym bunkrem a po vyjeti paliva
z dopravniku dojde ke zdviZeni pluhu a uza klapky.

Tlacitkem Havarijni max.lze zobrazit (skryt) tkitko pro potlgeni havarijniho maxima a
potenciometr pro nastaveni havarijniho maxima. Hpfamaximum je spokné pro vSechny bunkry
pod @islusSnym pasem.



83

Hladiny pro gejezd Ize nastavit pro kazdy bunkr (dvojici bubkiprimo uchopenim a
posunutim Zluté rysky. Nastavena hodnotéigelrt zobrazena vadku ,Hladina pro fejezd".

Tlacitkem Znen viadku ,Bunkr (Blokace) lze zobrazit (skryt) #itka pro zablokovani
jednotlivych bunka. Blokace bunkru je signalizovagarvenym podbarvenim nazveigla) bunkru a
sloupcem uhli v bunkru.

TlacitkemZmern v fadku ,Pdadi” Ize zobrazit (skryt) tidtka pro pedvolbu péadi zauhlovani
bunkri v automatickém reZimu. Po stiskucitka je gislusny bunkr z&azen (vyazen) do (z) p@di a
zarove je zobrazen nazeviglo) bunkru nésledujiciho v fadi.

Kliknutim na ikonu reproduktoru tadku ,Upozorgni“ Ize volit mezi rezimy signalizace
maximalni hladiny, signalizace détu a Zadna signalizace.

6.8 Alarmy

Na horni lis¢ levé obrazovky je umi&t fadek s informacemi o poslednim nepotvrzeném
alarmu a celkovych gtech aktivnich a nepotvrzenych alarmech. Po kliknattenta‘ddek se zobrazi
okno se vSemi aktivnimi a nepotvrzenymi alarmy éfir.

=

]

Datum Cas Popis poruchy Priorita Hodnota prom&nné  Datum kvitace  Cas kvitace Operétor

27.2.2009  12:45:37 ThA Motor - trip KKS:0UTEACD5AF101_MO1 0 NT AUTHORITY}SY A

27.2.2009 12:04:35 T3A Gravitacni napinani porucha signalizace vystraha KKS:0UTEACD3CG12 NT AUTHORITYSY

27.2.2009  12:04:33 T10A Brzda - porucha signalizace odbrzdeni KKS:0UTEACT0AF101_MBO1 2 1 NT AUTHORITYSY
27.2.2009 12:04:33 T13A Gravitacni napinani porucha signalizace vystraha KKS:0U1EAC13CG1 2 1 NT AUTHORITYSY
27.2.2009 12:04:33 T134 Vyboceni vistraha 1. pravy porucha signalizace KKS:DUTEAC13CG10: 2 1 NT AUTHORITYSY
27.2.2009  12:04:33 T13A Vyboceni viystraha 2. levy porucha signalizace KKS:0UTEAC13CG107 2 1 NT AUTHORITYSY
27.2.2009  12:04:33 T4A Gravitacni napinani vystraha KKS:0UTEAC04CG121 2 1 NT AUTHORITYSY
27.2.2009 12:04:33 T4A Gravitacni napinani porucha signalizace vystraha KKS:0UTEACDACG12 2 1 NT AUTHORITYSY
27.2.2009 12:04:33 T4A Vyboceni viystraha 1. pravy porucha signalizace KKS:0U1EAC0ACG104 2 1 NT AUTHORITYSY
27.2.2009  12:04:33 T4A Yyboceni virstraha 2. levy porucha signalizace KKS:0U1EAC04CG107 2 1 NT AUTHORITY}SY
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27.2.2009  12:04:33 T8A Gravitacni napinani vystraha KKS:0UTEACD8CG121 2 1 NT AUTHORITYYSY
27.2.2009  12:04:33 TBA Gravitacni napinani porucha signalizace vystraha KKS:0U1EACD8CG12 2 1 NT AUTHORITYASY
27.2.2009  12:04:33 T8A Vyboceni vystraha 1. pravy porucha signalizace KKS:0U1EACDBCG104 2 1 27.2.2009 12:45:32 OWS33105W33
27.2.2009  12:04:33 T8A Vyboceni vistraha 2. levy porucha signalizace KKS:0UTEAC08CG107 2 1 NT AUTHORITYASY
27.2.2009  12:04:33 T13B Gravitacni napinani p ha signalizace vystraha KKS:DUZEAC13CG1 2 1 NT AUTHORITYYSY
27.2.2009  12:04:33 T13B Vyboceni vystraha 1. pravy porucha signalizace KKS:0UZEAC13CG10 2 1 NT AUTHORITYASY
27.2.2009  12:04:33 T13B Vyboceni vystraha 2. levy porucha signalizace KKS:0U2EAC13CG107 2 1 NT AUTHORITYASY
27.2.2009  12:04:33 T4B Gravitacni napinani vystraha KKS:0U2EAC04CG121 2 1 NT AUTHORITYYSY
27.2.2009  12:04:33 TAB Gravitacni napinani porucha signalizace vystraha KKS:0U2ZEAC04CG12 2 1 NT AUTHORITYASY
27.2.2009  12:04:33 T4B Vyboceni vystraha 1. pravy porucha signalizace KKS:0UZEAC04CG104 2 1 NT AUTHORITYASY
27.2.2009  12:04:33 T4B Vyboceni viystraha 2. levy porucha signalizace KKS:0U2EAC04CG107 2 1 NT AUTHORITYASY
27.2.2009  12:04:33 T8B Gravitacni napinani vystraha KKS:0U2EACD8CG121 2 1 NT AUTHORITYYSY
27.2.2009 12:04:33 T8B Gravitacni napinani porucha signalizace vystraha KKS:0U2ZEACD8CG12 2 1 NT AUTHORITYSY
27.2.2009 12:04:33 T8B Vyboceni vystraha 1. pravy porucha signalizace KKS:0UZEACD8CG104 2 1 NT AUTHORITYSY
27.2.2009 12:04:33 T8B Vyboceni viystraha 2. levy porucha signalizace KKS:0U2EAC08CG107 2 1 NT AUTHORITYSY
v

< >

Kvituj 1 | Kvituj stranku | Kvitujvie | Identiikace | Filtr | Trideni |

Obr. 61 Obrazovka aktivnich a nepotvrzenych alarni
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V tomto okré se zobrazuji alarmy gemi prioritami:
Priorita 1 (alarmy s nejvyssiikbZitosti, havarie):
— nepotvrzeny, stale aktivni alarm je Zaacervenou barvou
— potvrzeny, stale aktivni alarm je zyem fialovou barvou
— nepotvrzeny, aktivni alarm je zfen modrou barvou
Priorita 2 (alarmy s niz3iutkZitosti, vystraha)
— nepotvrzeny, stale aktivni alarm je 2ea Zlutou barvou
— potvrzeny, stale aktivni alarm je zyem fialovou barvou
— nepotvrzeny, aktivni alarm je z¥&n modrou barvou
Priorita 4 (informace, pott@vani signal):
— potlateny signal je zrgen bilou barvou

Ve spodnicasti jsou tlditka pro kvitovani pravvybraného alarmu, kvitovani vSech alérna
aktualni strance a kvitovani vSech alarmcelém listu. Tlaitkem Identifikacese vyvola obrazovka,

na které je umish poruchovy signal. Tttky Tridéeni a Filtrace Ize alarm listitidit a filtrovat podle
raznych hledisek, kterymi jsou nappriorita neba:as.
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7 Zhodnoceni dosazenych vysledk

Tato diplomova prace #a za Ukol navrh a realizagidiciho systému pro rekonstrukci
neblokového zazeni technologie zauhlovani elektrarny Ledvicéetm® navrhu a realizacéidici
aplikace a vizualizmi aplikace pro monitorovaci a ovladaci prace@viRopisovana z&eni byla
provozovana ve zkuSebnim provozu ddzama 2009, bez posledniho dopravniku T7B nad bu@adly
konce kétna 2009 byla provozovana cela technologie zauhloyjz v plném provozu. Technologie
zauhlovani je saiésti &tSiho celku neblokovych Faeni, jehoZz &elem je zauhlovani Elektrarny
Ledvice. Popisovana technologie pini funkci dodavkgliva z Upravny Uhli Ledvice a byla
realizovana v I. a Il. et&prekonstrukce technologie zauhlovani ELE. DalSpa&tse bude realizovat
cca v roce 2011ipvystavie nového energetického zdroje o vykonu 660MWe. VaiddalSi etapy
bude nutn& Uprava zdeSenéhdidiciho programu a to zidodu vzajemné komunikace a navaznosti
na novouiast technologie.

Pri ozivovani a testovani spravné funkce systémutbgini problém neustale seénici
zadani pro funkcitidiciho systému. Toto zadani seénilo z divodu optimalizace provozu
technologie. Upravy programu se prostdiz na casteéng funkeni technologii.

Hlavnim cilem této prace bylo navrhnout a vytvéidici a vizualiz&ni aplikaci technologie
zauhlovani. VSechny tyto poZadavky byly sipin. Vytvarenatidici aplikace umaiuje bezpéné tuto
technologiifidit a monitorovat. Vizualizai aplikace umaiuje automatick&izeni dopravnich cest,
anebo rdni fizeni dopravnich cest podle toho jak to vyhovujeramiim.

Ze zkuSenosti z jinych elektraren se mi libi sir&gpncepce fejizd&ni dopravnich cesesSené
pluhy oproti pojezdovym dopravnikn. Na druhou stranu se mi nelibi, Ze jednotlivdizeai nemaji
skiinky mistniho ovladani, ngiklad pro zkouSky po nataZzeni nové gurty u doptaunDale bych
doporuioval instalovat éeni hladiny, které by bylo radioizotopového typnegjak bylo zde nakonec
provedeno ultrazvukovymi sniia
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Pfiloha | — Technicka specifikace procas@ontrolLogix

Proud na zadni

Proud na zadni

Katalogové&islo | Pamét’ | Zalohovana pagt’ | shkérnici (mA) pfi | skErnici (mA) pri
5V 24V
1756-L55M22 | 750 kB 750 kB 1230 mA 14 mA
1756-L55M23 | 1,5 MB 1,5MB 1230 mA 14 mA
1756-L55M24 | 3,5 MB 3,5MB 1250 mA 14 mA
1756-L61 2 MB 64 MB 1200 mA 14 mA
CompactFlash
1756-L62 4 MB 64 MB 1200 mA 1200 mA
CompactFlash
1756-L63 8 MB 64 MB 1200 mA 14 mA
CompactFlash
1756-L60MO3SE 750 kB 64 MB 1960 mA 6 mA

CompactFlash




Priloha 1l — Komunikované signdaly s vyhrnovacim vozgies ControlNet

Zapisovano z nadzeného systému do PLC vyhrnovaciho vozu:

Dopravnik pod vyhrnovacim vozem je v chodu BO@L=ANO/0=NE)
(signalizace o tom, Ze je dopravnik pod vyhrnovacmem v chodu)

Dalkoveé spudni vyhrnovaciho vozu BOOL (1=START/0=STOP)
(povel k dalkovému spuési vyhrnovaciho vozu)

Patateini pozice pracovniho prostorutislo tete INT (0 az 100)

(cislo ter’e (budou na draze po jednom metru), od kteréhosseait vyhrnovat)

Koncova pozice pracovniho prostordislo tete INT (0 az 100)

(cislo te’e (budou na draze po jednom metru), po ktery sgyidovat)

PozZadovany vykon vyhrnovaciho vozu v % FLOAT (@20100.0 %)

(na zaklad Udaj: z vazeni budete zvySovat / snizovat vykon vou v %

Prejizdet vysSi rychlosti prostor bez materialu BOOL (ANO/O0=NE)

(v pripace, Ze bude v zasobniku prostor bez materialu, budetento prostor fejizct vyssi
rychlosti)

Kontrola komunikace - zéma hodnoty o +1 po vtimé INT (0 az 100)
(bylo by mozno pro kontrolu komunikaceslatl ve vaSenRkS pronennou, ktera se bude po 1
vtering menit o +1 v rozmezi 0 -100, aZz dojde do 10@neezase od nuly)

Z PLC vyhrnovaciho vozu zapisovano do ifzegného systému:

Poruchy:

Obecné porucha vyhrnovaciho vozu BOOL (1 = poaud = OK)
Zareagoval sningavykolejeni BOOL (1 =porucha/0 = 0OK)
Zareagoval havarijni koncovy spinpojezdu vozu BOOL (1 =porucha/0 = OK)
Zareagoval snintanapnuti energetzu BOOL (1 = porucha/0 = OK)

Provozni stavy :

Zapnuto ovladaci n&gd BOOL (1=ANO/0=NE)
Vyhrnovaci Wiz pripraven k dalkovémiizeni BOOL (1=ANO/0=NE)
Vyhrnovaci Wiz je v chodu = pracuje BOOL (1=ANO/0=NE)
Zvoleny reZzim provozu INT (O =tm¢ mistré / 1 =auto misté/ 2 =dalkow)
Aktualni pozice vozu na drazesislo teke INT (0 -100)

Aktualni rychlost pojezdu vozu FLOAT (0 — 20.@1tnd / min)
Aktualni ot&ky propeleru FLOAT (0 — 20.0 atgk / min)

Aktualni — vyp@teny, ne ndreny vykon vozu FLOAT (0 — 1000.0 tun / hod)
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Ptiloha 1ll — Komunik&n

KOMUNIKACNI SKRIN UUL-ELE.
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Priloha IV — Test obsluhy zauhlovani

ZkusSebni test operat@rzauhlovani

1) Pro signalizaci polohy gravitaiho napinani pasu je pouZzit nasledujici symbol.

LA
O 0 o
o o

2) V pripack, Ze je zablokovano ovladani pluhwftaem BLOKACE, Ize tento pluh ovladat?
a. Pouze v servisnim rezimu
b. Pluh je ovladan automaticky,dmni a servisni ovladani je blokovano.
c. Nikdy

3) Do pehledové obrazovky technologie se dostanete stis&kitka?
a. Hlavni obrazovka
b. Hasici zéizeni
c. Odpréaseni

4) Poruchu signalizace stavu detekce uhli znage?
a. Zelena barva sninia.
b. Cervené barva sninse.
c. Cerveny vykicnik po levé strahzobrazeného snime.

5) Rozjezdu pohonu dopravniku T7A wnim nebo automatickém rezimu, brani?
a. Nepotla&ené aktivni porucha signalizace detektistopnnosti uhli.
b. Neni nastavena ani jedna svodka.
c. Nepotla&ené aktivni zahlcenitpsypu.

6) V pripack poruchy zapnuti akustické signalizace.
a. Havarijre odstavi dopravnik.
b. Dopravnik nelze rozjet v automatickém &nim rezimu.
c. Akusticka signalizace nevystrahuje, ale na chodalopku to nema vliv.

7) V pripack, Ze na hydraulickém agregatu jsou namontovanyhdmee jednotky, nastavuje
se zadané doba chodu jednotlivyempadel:

a. V detailni obrazovce klapky nebo pluhu, které agtgmphani.

b. V detailni obrazovce agegatu.

c. Na obrazovce motohodin.



8) Podminkou pro uvolmi chodu pluhu dolu (na pas) je.
a. Nepitomnost uhli na pase
b. Pfitomnost uhli na pase
c. Jedouci pas nebo stojici pas b&ropmnosti uhli.

9) Je-li vyhrnovaci &z v automatickém rezimu, nastartuje se kdyz:
a. Dopravnik pod VV je v chodu.
b. Dopravnik pod VV je v chodu a byl startovan autdokytv trase.
c. Dopravnik pod VV je v chodu a v bunkrech nad blgkpedostatek uhli.

10) Pro ovladani technologie je nutné:
a. PrihlaSeni operéatora
b. Pfitomnost smnového inZzenyra
c. Pritomnost obsluhy buldozeru na skladce uhli.

11) Signalizaceieplnéni dopravniku uhlim, pro které je pouzit nasledigignbol, se
nachazi u dopravnik

a. T11 @ |!|

b. Spiralové dopravniky SD1,SD2

c. T6A, T6B

12) Prvni stupge vyboceni (varovani), je zii@no barvou:
a. cervenou
b. Zlutou
c. zelenou

13) Co zpiisobi stisk tlaitka EMERGENCY STOP u dopravnikového pasu:
a. Havarijre zastavi dopravnik
b. Vyvola dialogové okno pro havarijni zastaveni depiku
c. Zastavi dopravnik s vyjetim paliva

14) Pro start dopravniku vdmim rezimu, musi byt sptny podminky
a. Pripraven pro chod
b. Pripravena cesta
c. Pripraven pro chod afjpravena cesta

15) V jaké zalozce na obrazovce dopravniku Izeitzdévod negipravenosti pro chod:
a. Ovladani
b. Potlateni
c. Podminky rozbhu

16) V piipact havarijniho odstaveni dopravniku ptesinictvim havarijniho tkdtka nebo
lanka dojde k uvoléni pasu pro chod:

a. Po kvitaci poruch na obrazovce dopravniku

b. Po odjis¢éni havarijniho tlaitka a kvitaci poruch na obrazovce dopravniku

c. Po odjis¢ni havarijniho tlaitka



Vi

17) Kdy se pepne ovladani hydraulického agregatu do mistnihioe
a. Po gepnuti kltku Zadosti o mistni ovladani naisice mistniho ovladani
b. Po stisknuti tlsitka POTVRD MISTNi OVLADANI na obrazovce agregéatu
c. Po gepnuti kltku Zadosti o mistni ovladani naisice mistniho ovladani a stisknuti
tlagitka POTVR) MISTNi OVLADANI na obrazovce agregéatu

18) Co znamena symbol Zluté ruky v levém hornimunatotoru:
a. Dopravnik je v rdnim rezimu M
b. Dopravnik je odstaven @
c. Dopravnik mé& havarijni poruchu

19) Co znamena symb&érveného T na Zlutém pozadi v pravém dolnim rokdybr
a. Brzda je v rénim rezimu
b. Brzda je odstavena Zab.J
c. Brzda je v testovacim rezimu G’

20) Ovladani jednotlivych s@asti dopravnik (motor, brzda, akusticka a opticka signalizace)
lze:

a. Z deblok&ni skinky dopravniku

b. Zrozvadce MaR

c. V servisnim rezimu z operatorské stanice

21) Spus&ini nebo pejezd dopravnik v automatickém chodu trasy se provadi:
a. Tlacitkem START v ovladani automatického chodu trasy |- gyladani trasy

b. Tlacitkem STOP v ovladani automatického chodu trasy Trasa 1
c. Tlacitkem Pasy do AUT v ovladani automatického chodu
trasy Pasy do ALUT
22) Tlatitko RESET v ovladani automatického chodu trasyeade: Start

a. Zastavi vSechny dopravniky v automatickém rezimu
b. Dopravniky zéazené v rozeihnuté automaticke traségpne

do ruiniho rezimu a ukati béh automatické trasy =loe
c. Dopravniky z#azené v rozeihnuté automaticke trase
zastavi s vyjetim paliva a uk&irbsh automatické trasy Reset

23) Stavové hlaseni ,Nepovolen do dalSi trasytedgolby
dopravniki pozadovanych v automatickém chodu trasy znamené;..
a. Vybrany dopravnik je v poruse nebo nentipavenou IME“E”
cestu T9A
b. Vybrany dopravnik ma navoleny poZadavek do vice Mepovolen do dalsi trasy
automatickych tras it |
c. Vybrany dopravnik je v gnim rezimu

24) Jaky je stanoveny dopravni vykon pro dopraviikg a T1B?
a. 300t/h
b. 750 t/h
c. 150t/h
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25) Ktera porucha vzorkowea na dopravniku T2A a T2B odstavuje tyto dopravRiky
a. Porucha linky jemného mleti (LJM)
b. Porucha odéru
c. Automaticky chod

26) Jaky je stanoveny dopravni vykon pro doprayii&A a T6B?
a. 300 t/h
b. 750 t/h
c. 150t/h

27) Hi jaké poruSe separatoru dojde k odstaveni dopkawnithoZ je namontovan?
a. P¥i sumarni poruse magnetu, jind porucha nema nawetst dopravniku vliv
b. P¥i poruSe vybdeni, nebo sumarni poruse pasu
c. P¥i sumarni poruse magnetu, sumarni poruSe pasu¢eghmebo poruse separatoru.

28) Podminky pro rozih dopravniku T11 jsou:
a. Svoleni buldozeristy, Ze je skladka uvaia a dopravnik nema havarijni poruchu
b. Nastaveni teleskopické svodky a dopravnik nemarhaivporuchu
c. Nastaveni teleskopické svodky a svoleni buldozeris je skladka uvotma

29) Rozalovacimi klapkami mezi dopravniky T13A,B a T6A,Belzolit nasledujici dopravni
kombinace:
a. T13A— T6A

T13A— T6B

T13B— T6A

T13B— T6B

T13A — T6A + T13B— T6A

T13A— T6B + T13B— T6B

b. T13A— T6A
T13B— T6B
T13A— T6A + T13B— T6A
T13A— T6B + T13B— T6B

c. T13A— T6A
T13A — T6B
T13B— T6A
T13B— T6B
T13A— T6A + T13A— T6B
T13B— T6A + T13B— T6B

30) Zajis&ni dopravniku se provadi:
a. Povelem EMERGENCY STOP z vizualizace a naslednyskesih Blokace
dopravniku
b. Elektrickym zajis¢nim v rozvod& ABB, kdykoliv je poteba
c. Pokud je dopravnik v klidu stiskem Blokace dopr&ura elektrickym zaji$him
v rozvodré ABB
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Spravné odpasdi:

Otazka
Otazka
Otazka
Otazka
Otazka
Otazka
Otazka
Otazka
Otazka
Otazka 10 -a
Otazka 11 —-c
Otazka 12 -b
Otazka 13-b
Otazka 14 —c
Otazka 15-c
Otazka 16 — b
Otazka 17 —c
Otazka 18 —a
Otazka 19 -c
Otazka 20 —-c
Otazka 21 -a
Otazka 22 -b
Otazka 23 -b
Otazka 24 -b
Otazka25-b
Otazka 26 —a
Otazka 27 —c
Otazka 28 —b
Otazka 29 —a
Otazka 30 —c
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I
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Ptiloha V - Obsah a struktura CD

Diplomové prace

SWiidiciho automatu ControlLogix L63
Vizualizatni aplikace FTView

Obrazovky vizualizéni aplikace (ve formatu *.png)
Ostatni (manualy a dokumentace)



