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I. 1 Úvod  do  navrhování  systémů  řízení 
dopravních zařízení 

Systémy dopravních zařízení představují obvykle určitý subsystém nějakých technologických 
celků: 

- pevné linky 

o hlavní dopravní zařízení (doprava kompletovaného výrobku mezi pracovišti) 

o vedlejší dopravní zařízení (doprava komponent na jednotlivá pracoviště) 

- pružné výrobní systémy 

o dopravní  zařízení  pro  mezioperační  dopravu  rozpracovaných  výrobků 
a výrobních nástrojů na jednotlivá technologická pracoviště 

o dopravní zařízení v mezioperačním skladě 

 

Nebo představují hlavní vybavení složitého technologického celku: 

- skladové systémy s regálovými zakladači 

- doprava a třídění zavazadel na letištích 

- doprava a třídění zásilek v poštovních terminálech apod. 

 

Při  navrhování  systémů  řízení  dopravních  zařízení  je  proto  nutno  volit  stejné  postupy 
a metody  jako  pro  navrhování  automatizovaných  systémů  řízení  technologických 
procesů (ASŘTP). 

Projektování ASŘTP: 

- automatizovaný systém řízení (nikoliv plně automatický) 

- vždy součinnost automatizované části a personálu (obsluhy) 

 

Při navrhování  je nutno uplatňovat systémový přístup  (systémové projektování, systémové 
inženýrství), který předpokládá také týmovou spolupráci specialistů z různých oborů. 
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I. 1. 1 Postup navrhování a realizace ASŘTP 
Proces navrhování a realizace ASŘTP zahrnuje tyto fáze: 

A.  Záměr a cíl automatizace 

B.  Analýza řízeného technologického systému 

- struktura řízeného systému 

- vymezení řízeného systému a jeho významného okolí 

- technologické procesy v řízeném systému a vazby na významné okolí 

- řídící procesy v řízeném systému a návazností na  řízení významného okolí a na vyšší 
stupně řízení 

C.  Návrh řídicího systému  

- provozní režimy 

o normální režim činnosti 

o poruchové a havarijní režimy 

 poruchy v řízeném systému (poruchy strojů a zařízení apod.) 

 poruchy v řídicím systému  

- funkční struktura řídicího systému (pro jednotlivé režimy činnosti) 

o funkce řídicího systému ve vazbě na provozní situace 

o dekomposice  funkcí mezi obsluhu,  automatizovanou  část  včetně návazností 
na významné okolí a na vyšší stupně řízení – scénáře  činnosti pro  jednotlivé 
provozní situace 

- návrh struktury automatizované části systému řízení 

o návrh struktury a topologie systému řízení (hierarchická, lineární, …) 

o dekomposice funkcí na jednotlivé řídící uzly 

o návrh technické struktury řídících uzlů  

 centrála 

 senzory 

 aktory 

o návrh funkční a programové struktury řídících uzlů  
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- návrh personální struktury systému řízení 

o struktura a funkce pracovníků obsluhy a řízení 

o návrh  pracovních  postupů  a  provozních  předpisů  pro  pracovníky  obsluhy 
(provozní  předpisy  –  nutno  dodržovat  v návaznosti  na  technické 
a programové  řešení  automatizovaného  systému,  pracovní  postupy  obsluhy 
pro jednotlivé scénáře v jednotlivých provozních režimech)  

 pro jednotlivé provozní režimy a přechody mezi nimi 

 pro údržbu a testování komponent řídicího systému 

D.  Realizace řídicího systému 

- montáž a oživení technických prostředků 

- programování a ladění programových prostředků 

- zpracování provozních předpisů a pracovních postupů 

- ověřování systému na platformě (v laboratoři) pro jednotlivé scénáře 

- průběžné vyhodnocování ověřování na platformě a korekce systému řízení 

- školení obsluhy a pracovníků řízení 

- zkušební provoz 

- vyhodnocení zkušebního provozu a případné korekce systému řízení 
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Návaznosti jednotlivých fází jsou zřejmé z následujícího schématu. 
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V dalším bude podrobněji popsán obsah rozhodujících fází návrhu a realizace ASŘTP. 

I. 1. 2 Analýza řízeného systému 
Struktura řízeného systému 
Je dána technologickou disposicí s tím, že  je potřebné vymezit vlastní  řízený systém a určit 
jeho významného okolí (tj. předcházející a navazující technologické provozy a systémy). 

V rámci  této  analýzy  je  řízený  systém  dekomponován  na  subsystémy  a  technologická 
pracoviště, která jsou tvořena: 

- strojním vybavením 

- obslužným personálem 

Technologické procesy v řízeném systému a vazby na významné okolí 
Jsou  dány  technologií  provozu  řízeného  systému  a  jeho  návaznostmi  na  významné  okolí. 
Pro jednotlivé  provozní  situace  se  analyzují  materiálové  toky  a  jejich  zajištění 
technologickými pracovišti s vymezením funkce: 

- strojního vybavení 

- obslužného personálu 

Řídící procesy v řízeném systému  
Řídící  procesy  v řízeném  systému  je  třeba  analyzovat  včetně  návazností  na  řízení 
významného okolí (tj. na předcházející a navazující provozy) a na vyšší stupně řízení. Analýza 
je nezbytná pro jednotlivé provozní situace a musí postihovat: 

- činnosti jednotlivých řídicích pracovišť 

- informace předávané mezi řídícími pracovišti (obsah, forma, medium) 

- informace  předávané  z  řídících  pracovišť  obslužnému  personálu  technologických 
pracovišť (obsah, forma, medium) 

- činnosti  obslužného  personálu  na  jednotlivých  technologických  pracovištích 
v návaznosti na předávané informace z řídících pracovišť 
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I. 1. 3 Návrh funkční struktury řídicího systému 
Návrh  funkční  struktury  vychází  z analýzy  stávajících  řídících  procesů  pro  provozní  situace 
v jednotlivých režimech činnosti. 

Funkce řídicího systému 
Vymezí  se  jednotlivé  funkce  systému  včetně  možných  variant  jejich  průběhu  – 
tj. popis tzv. scénářů průběhu jednotlivých funkcí. 

Dekomposice funkcí  
Toto je stěžejní část návrhu automatizovaného systému řízení, která definuje, které činnosti 
budou v rámci systému řízení převedeny na automatizovanou část řídicího systému. 

Jednotlivé scénáře vymezených funkcí se rozdělí mezi: 

- řídicí pracovníky,  

- obsluhu technologických pracovišť,  

- automatizovanou část systému řízení, 

včetně návazností na významné okolí a na vyšší stupně řízení. 

Dekomposice  rovněž  zahrnuje  předávané  informace  mezi  uvedenými  subjekty  řídicího 
systému (obsah, forma).  

I. 1. 4 Návrh  struktury  automatizované  části  systému 
řízení 

Vychází  z návrhu  funkční  struktury  systému  řízení  s tím,  že  shrnuje  funkce,  které mají být 
vykonávány automatizovanou částí řídicího systému. 

Návrh struktury a topologie systému řízení 
Návrh  struktury  automatizované  části  zahrnuje určení,  zda  jeho  funkce budou  zajišťovány 
pouze  jedním  zařízením  (řídícím  uzlem)  a  nebo  více  spolupracujícími  zařízeními  (uzly) 
vzájemně  propojenými  (hierarchická  struktura,  lineární  struktura,  kombinace  struktur). 
Kritériem  pro  tento  návrh  je  autonomnost  a  četnost  jednotlivých  funkcí  a  také  nezbytné 
doby odezvy řídicího systému pro jednotlivé funkce. 

Dekomposice funkcí na jednotlivé řídící uzly 
Tato  dekomposice  navazuje  na  navrženou  strukturu  automatizované  části  systému  s tím, 
že dle funkční struktury vymezuje pro jednotlivé uzly: 

- činnosti uzlu 

- informace předávané mezi uzly navzájem 

- informace předávané mezi uzly a personálem 
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I. 1. 5 Návrh technické struktury řídících uzlů 
Zahrnuje návrh struktury těchto modulů: 

- centrála 

- senzory (vstupní moduly) 

- aktory (výstupní moduly) 

- vazby na technologii (čidla, vstupy, akční členy) 

I. 1. 6 Návrh programové struktury řídících uzlů 
Návrh  programové  struktury  je  odvozen  od  funkční  dekomposice  systému.  Programová 
struktura je dekomponována na jednotlivé Programové Organizační Jednotky – POU.  

Programová struktura je vytvářena podle zásad strukturovaného programování tak, že každá 
POU může  volat další POU  a při  tomto  volání může  volitelně předávat  volané POU  jeden 
nebo více parametrů. 

Základní typy POU jsou: 

- funkce (function, FUN) 

- funkční blok (function block, FB) 

- program (program, PROG) 

I. 1. 7 Provozní předpisy a pracovní postupy 
Jedná se o vymezení činností personálu, tj. činností pro: 

- řídící pracovníky, 

- obsluhu technologických pracovišť, 

při součinnosti s automatizovanou částí systému tak, jak vyplývá z funkční dekomposice. 

Tyto činnosti mají v zásadě dvojí charakter: 

- činnosti,  které  musí  personál  nezbytně  vykonávat  pro  správnou  funkci 
automatizované části řídicího systému 

- činnosti  popisující  způsob  práce  při  využívání  automatizovaného  systému  řízení 
v jednotlivých provozních situacích 
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Podle tohoto hlediska pak jsou pro obsluhu vytvářeny následující 2 druhy dokumentace. 

Provozní předpisy  
Zahrnují  činnosti,  které  musí  personál  nezbytně  vykonávat  pro  správnou  funkci 
automatizované části řídicího systému. Jedná se např. o: 

- předepsaný postup pro signalizaci provozních stavů do řídicího systému 

- předepsaný postup reakce na signalizaci řídicího systému 

- pravidelné zálohování dat  

- pravidelné testování systému  

Pracovní postupy 
Zahrnují  činnosti  popisující  způsob  práce  při  využívání  automatizovaného  systému  řízení 
v jednotlivých provozních situacích. Provádění těchto činností není předepsáno, provádějí se 
dle potřeby vyplývající z řízeného technologického procesu. 

I. 1. 8 Realizace řídicího systému 
- montáž a oživení technických prostředků 

- programování a ladění programových prostředků 

- zpracování provozních předpisů a pracovních postupů 

- ověřování systému na platformě (v laboratoři) pro jednotlivé scénáře 

- průběžné vyhodnocování ověřování na platformě a korekce systému řízení 

- školení obsluhy a pracovníků řízení 

- zkušební provoz 

- vyhodnocení zkušebního provozu a případné korekce systému řízení 
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I. 2 Popis dopravních systémů 

I. 2. 1 Pásové dopravníky 
Jsou nejrozšířenějším prostředkem pro dopravu sypkých látek do libovolné vzdálenosti. 

Jejich předností  je velká dopravní  rychlost,  jednoduchý konstrukce, malá  spotřeba energie 
a široké využití. 

Rozdělení pásových dopravníků: 

- dopravníky s gumovým pásem (nebo pásem z PVC) 

- dopravníky s ocelovým pásem 

- dopravníky s celogumovým pásem 

- dopravníky s pásem z drátěného pletiva 

Podle provedení nosné konstrukce: 

- stabilní, jejichž nosná konstrukce je pevně spojena se základem 

- pojízdné a přenosné pro malá dopravní množství a malé dopravné délky 

- přestavitelné, s velkou dopravní rychlostí a velkou dopravní délkou 

 

Dopravníky s gumovým pásem (nebo pásem z PVC) 
Hlavní části těchto dopravníků jsou: 

- dopravní pás 

- nosné stolice s válečky 

- poháněcí stanice 

- napínací zařízení 

Příslušenství dopravníku tvoří: 

- násypka 

- výsypka 

- čistič pásu 

- bezpečnostní zařízení 
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Obr. 1. – Schéma pásového dopravníku 

 

I. 2. 1. 1. 1 Dopravní pás 

I. 2. 1. 1. 1. 1 Dopravní pás gumový 

Je  tvořen  textilní  kostrou  a  krycími  ochrannými  vrstvami  z měkké  gumy.  Gumový  pás  se 
skládá  ze 2  až 14  textilních  vložek,  které dodávají pásu potřebnou pevnost  a  z gumového 
pojidla, které spojuje jednotlivé textilní vložky a zároveň vytváří horní a dolní krycí vrstvu. 

 

 
Obr. 2. – Řez dopravním pásem 

 

I. 2. 1. 1. 1. 2 Dopravní pás ocelový 

Je  vyroben válcováním  za  studena v šířkách 300 až 800 mm a  v tloušťkách 0,4 až 1,6 mm 
z uhlíkové nebo legované oceli.  

Rychlost  ocelového  pásu  je  menší  než  u  gumového,  neboť  ocelový  pás  je  náchylnější 
k únavovým  lomům.  Rovněž  průměry  bubnů  a  nosných  kladek  musí  být  větší  než  u 
gumového pásu. 

I. 2. 1. 1. 1. 3 Ocelový pás pogumovaný   

Spojuje výhody gumových a ocelových pásů. Tento pás se spojuje  tak, že konce ocelového 
pásu se zbrousí a navzájem se přeplátují a krycí gumová vrstva se navulkanizuje. 
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I. 2. 1. 1. 2 Nosné válečky 
Nosný váleček  je  jednou z nejdůležitějších  částí dopravníku, na který  jsou kladeny náročné 
technické požadavky: 

- malý odpor proti otáčení 

- jednoduchá konstrukce 

- jednoduchá údržba‐mazání a výměna ložisek 

- malá hmotnost, životnost (min. 2 roky) 

 

 
Obr. 3. – Uspořádání válečků 

 

I. 2. 1. 1. 3 Nosné stolice 
Nesou dopravní pás mezi oběma koncovými bubny v pracovní i vratné větvi.  

I. 2. 1. 1. 4 Bubny 
Mohou být lité nebo svařované. Povrch bubnu bývá hladký s kónickými konci většinou mírně 
bombírován  pro  lepší  vedení  pásu.  Pro  přenos  větších  výkonů  bývá  povrch  pogumován, 
případně opatřen rýhami (vzorkem) za účelem zvětšení součinitele smykového tření.  

I. 2. 1. 1. 5 Poháněcí stanice 
Existují  různá  konstrukční  uspořádání  pohonu.  Standardní provedení,  které  je  nejběžnější, 
je opatřeno elektromotorem a kuželočelní převodovou skříní na samostatném rámu.  

Pro  pohon  malých  a  středních  pásových  dopravníků  s výkony  do  100  kW  se  používají 
třífázové  asynchronní  elektromotory  s kotvou  nakrátko  a  pružné  spojky,  které  jsou mezi 
jednotlivými částmi poháněcího mechanismu. 

Pro výkony přes 100 kW se používají asynchronní motory s kotvou kroužkovou a odporovými 
spouštěči. 
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I. 2. 1. 1. 6 Napínací zařízení 
Přenos obvodové síly z bubnu na pás se uskutečňuje třením, proto pás musí být dostatečně 
napnut.  Zatížený  pás  se  prodlužuje  z důvodu  jak  elastické,  tak  plastické  deformace. 
Protože musí  dokonale  přiléhat  k hnacímu  bubnu,  je  napínán  posuvem  napínacího  bubnu 
(u gumového pásu se potřebná napínací dráha bubnu volí asi 2 % délky dopravníku). 

U dopravníků do délky 30 m  se používá napínacího ústrojí  se  šroubem. Napínací buben  je 
uložen na pohyblivých saních, ovládaných pohybovým šroubem. 

Pro delší dopravníky  je pás napínán závažím, přes koncový napínací buben, nebo smyčkou 
v dolní větvi dopravního pásu. 

I. 2. 1. 1. 7 Prostředky k odvádění materiálu z pásu 
Materiál  obvykle  opouští  dopravník  přepadem  přes  koncový  buben.  Je‐li  třeba  odebírat 
materiál  z dopravníku  mezi  bubny,  používá  se  zpravidla  shrnovačů,  které  mohou  být 
jednostranné nebo oboustranné.  

Shrnovače  je  možno  použít  i  u  korýtkových  pásů,  v místě  odvádění  materiálu  musí  být 
korýtkové nosné  stolice nahrazeny  stolicemi  rovnými. Méně  často  se používá  shazovacích 
vozíků. 

I. 2. 1. 1. 8 Čističe pásu 
Dopravní pás je znečišťován dopravovaným materiálem, zejména jedná‐li se o materiál vlhký 
a  lepkavý. V dolní větvi běží znečištěná strana po nosných válečkách, což způsobuje nárůst 
odporů a zvětšuje se opotřebení pásu i samotných válečků. Úkolem čistícího mechanismu je 
nalepený materiál setřít, a proto se čističe umisťují na začátek dolní větve pásu. 

Nejjednodušším  typem  je  čistič  z měkké  pryže,  který  je  přitlačovaný  závažím  k hnacímu 
bubnu. 

I. 2. 1. 1. 9 Dvoububnový pohon 
U dlouhých pásových dopravníků nevystačíme s jedním hnacím bubnem. V takovém případě 
se  používá  dvoububnového  pohonu,  který  obvykle mívá  oba  hnací  bubny  v jedné  stanici 
a výkon potřebný k pohonu se rozdělí na oba hnací bubny. 

 
Obr. 4. – Dvoububnový pohon 

 

Celkový  úhel  opásání  bývá  až  150°C.  Výkon  potřebný  k pohonu,  se  rozdělí  na  oba  hnací 
bubny. 
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I. 2. 1. 1. 10 Bezpečnostní opatření 
Již při konstrukci dopravníku  je nutné pamatovat na opatření, která zabezpečují maximální 
bezpečnost  osob  obsluhujících  dopravník,  nebo  osob,  které  jsou  v jeho  blízkosti.  Rotující 
části musí být zakryty ochrannými kryty.  

Doprava osob na pásovém dopravníku není povolena, pouze u některých důlních dopravníků 
se  připouští  výjimka.  V tomto  případě  jsou  nutné  nástupní  a  výstupní  plošiny, 
nad dopravníkem musí být prostor nejméně 800 m vysoký a musí být zajištěno, aby jedoucí 
osoba mohla v případě nouze okamžitě vypnout pohon. 

Dopravníky s ocelovým pásem 
Konstrukce  těchto  dopravníků  je  podobná  dopravníkům  s gumovým  pásem.  Existují  ale 
odchylky vzhledem k vlastnostem ocelového pásu. 

Ocelový  pás  se  vyrábí  válcováním  za  studena  z uhlíkové  nebo  legované  oceli  o  tloušťce 
0,4 až 1,6 mm.  

Pás vyrobený z uhlíkové oceli se používá do provozní teploty 150°C, pás z legované oceli  je 
možné  použít  až  do  teploty  800°C.  Spojování  konců  ocelových  pásů  se  provádí 
přeplátováním za studena nýty se zapuštěnou hlavou nebo se spodním stykovým pásem tak, 
aby styk nevadil při stírání materiálu. 

Pás  je  podpírán  v nosné  stolici  buď  kladkami  (rovný  pás)  nebo  šroubovitou  pružinou 
(pás korýtkový). 

Rychlost  ocelového  pásu  je  menší  než  u  gumového,  neboť  ocelový  pás  je  náchylnější 
k únavovým lomům. Průměry bubnů a nosných kladek musí být větší než u gumového pásu. 
Ocelový pás z uhlíkové oceli snese přibližně 800 000 ohybů při rychlosti 0,5 až 2,0 m∙s‐1. 

Dopravní  délky  jsou menší  než  při  použití  gumového  pásu,  neboť  s rostoucí  délkou  roste 
i odpor proti pohybu a tahová síla v pásu. 

 
Obr. 5. – Ocelový pás 

 

I. 2. 1. 1. 11 Výhody a nevýhody dopravníků s ocelovým pásem 

I. 2. 1. 1. 11. 1 Výhody ocelového pásu 

Pás  je  hladký  a  tuhý  – materiál  lze  snadno  z pásu  odvádět,  proto  je  vhodný  pro  použití 
v potravinářských  provozech  s vysokými  požadavky  na  hygienu.  Snese  vysoké  provozní 
teploty, proto se často používá v horkých provozech. 

Je odolný vůči chemickým vlivům, proto nachází uplatnění v chemickém průmyslu, rovněž je 
vhodný pro dopravu abrazivních materiálů.   
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I. 2. 1. 1. 11. 2 Nevýhody ocelového pásu 

Velký průměr bubnu a nosných kladek, menší dopravní rychlost z důvodu vzniku únavových 
lomů, menší úhel sklonu u šikmých dopravníků v důsledku menšího součinitele smykového 
tření mezi pásem a dopravovaným materiálem. 

Pás musí být dokonaleji čištěn a to i na vnitřní straně před náběhem na napínací buben. 

Článkové dopravníky 
Tažným elementem u článkových dopravníků jsou dva řetězy (výjimečně pouze jeden řetěz), 
k jejichž  článkům  jsou připevněny nosné  části,  které buď nesou, nebo hrnou dopravovaný 
materiál. 

Nosné části dopravníku jsou vytvořeny ve tvaru korýtek, desek nebo tvarových plechů.  

Řetězy dopravníku jsou mezi napínacím a hnaným řetězovým kolem podepřeny buď pevným 
vedením (kluzné uložení), nebo soustavou podpěrných kladek (valivé uložení), jejichž hřídele 
jsou uloženy v rámu dopravníku. Při použití kladkových řetězů jsou tyto podepřeny vodícími 
kolejnicemi, po nichž se kladky odvalují. 

Rychlost dopravníku se volí podle druhu dopravovaného materiálu od 0,125 až 0,6 m∙s‐1. 

Článkové  dopravníky  se  používají  pro  dopravu  těžkých  a  abrazivních  materiálů 
ve stavebnictví,  hutích,  dolech,  energetických  zařízeních  atd. Mohou  dopravovat materiál 
do provozní  teploty  200°C.  Jsou  určeny  pro  střední  a  velké  množství  dopravovaného 
materiálu 50 až 1000 t∙h‐1 při dopravních vzdálenostech do 100 m. 

I. 2. 1. 1. 12 Řetězy článkových dopravníků 
Mezi nejpoužívanější řetězy článkových dopravníků patří: 

I. 2. 1. 1. 12. 1 Gallovy řetězy 

Ploché lamely (spony) z oceli 11 523.0 jsou spojeny čepy z materiálu 12 061. Proti vypadnutí 
jsou  čepy  zajištěny  rozklepáním  konců,  příložkou,  pojistným  kroužkem  nebo  jiným 
způsobem. Nevýhodou  těchto  řetězů  je  značné opotřebení  čepů  a pásnic  v důsledku malé 
styčné plochy (velký měrný tlak) a také tím, že tato plocha není mazána. 

Nesnesou  namáhání  na  ohyb  (vlivem  příčných  sil),  vytahují  se,  mají  velkou  hmotnost 
a mohou být použity jen do malé rychlosti 0,3 m∙s‐1. 

Jejich  předností  je  velká  ohebnost,  takže  mohou  být  použity  i  při  malém  počtu  zubů 
řetězových kladek. 

 
Obr. 6. – Gallův řetěz 
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I. 2. 1. 1. 12. 2 Pouzdrové řetězy 

Jsou  pevně  spojeny  s ocelovými  pouzdry. Mají  vnější  spony  (lamely)  nalisovány  na  čepy, 
vnitřní  spony pouzdrových  řetězů  jsou nalisovány na pouzdro,  které  je otočně uložené na 
čepu o konstantním průměru po celé délce. 

Styková plocha mezi pouzdrem  a  čepem    je mnohem  větší než u Gallova  řetězu, navíc  je 
mazána, takže opotřebení pouzdra i čepu jsou malá.  

Proti  vypadnutí  je  čep  zajištěn  příložkami.  Při montáži  řetězu  se  příložky  nasadí  na  čep 
kruhovou  částí  výřezu  a  posunou  se  tak,  že  zapadnou  do  tangenciálních  drážek  v čepu 
a zajistí se šrouby k vnějším lamelám. 

 

 
Obr. 7. – Pouzdrový řetěz 

 

I. 2. 1. 1. 12. 3 Válečkové řetězy 

Rozdělují se podle počtu řad na jednořadé, dvouřadé a trojřadé. Pro větší výkony se používají 
několikařadé  řetězy  Jsou  to v podstatě pouzdrové  řetězy  s kalenými válečky  z oceli 12 061. 
Válečkový řetěz má menší opotřebení a snáší větší rychlost než řetěz pouzdrový. 

 
Obr. 8. – Jednořadý válečkový řetěz 

1 – vnější destička, 2 – čep, 3 – vnitřní destička, 4 – pouzdro, 5 – otočný váleček 
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I. 2. 2 Korečkové elevátory 
Korečkové elevátory  slouží nejčastěji k svislé dopravě  sypkých a  zrnitých hmot. Materiál  je 
unášen  v nádobách  vyrobených  ze  silného  plechu  (v  korečkách),  které  jsou  upevněny 
k tažnému orgánu, kterým jsou buď řetězy nebo gumový dopravní pás. Připojení korečků je 
buď pevné nebo výkyvné u tzv. konveyorů. 

Korečkový elevátor je uzavřen v prachotěsné plechové šachtě, poháněcí stanice je umístěna 
nahoře, napínací ústrojí dole. 

Korečkové  elevátory  se  používají  pro  malá  a  střední  dopravní  množství  do  160  m3∙h‐1 
a dopravní výšky 30 až 40 m. Dopravní výška je omezena pevností tažného orgánu. 

Rychlost elevátoru je dána pevností a životností řetězu nebo gumového pásu.  

U řetězových elevátorů se volí rychlost v rozmezí 0,315 až 2,5 m∙s‐1. Rozteč korečků bývá od 
160 do 900 mm. 

Korečky  jsou  vyrobeny  z ocelového  plechu  a  svařeny  z několika  dílů.  Pro  běžné  účely 
používáme čtyř různých profilů korečků (viz obr.), označených písmeny velké abecedy A až D. 
Volba profilu se řídí fyzikálními vlastnostmi dopravovaného materiálu. 

 
Obr. 9. – Tvary korečků 

 

 
Obr. 10. – Uchycení korečků 
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Jako tažného orgánu se používá: 

Dopravní pás gumový pro korečky profilu A, B a D. 

Svařované článkové řetězy nekalibrované pro korečky s profilem A a B, které jsou k řetězům 
připojeny  šrouby  a  to buď  čelně –  viz horní obrázek, nebo bočně – dolní obrázek. Pohon 
řetězů je třecí, řetězové kladky jsou hladké, vybavené pouze obvodovou drážkou pro příčné 
vedení řetězu. 

Pouzdrové řetězy pro korečky profilu C mají pohon zabezpečen záběrem zubů hnacích řetězů 
s čepy řetězů. 

Plnění korečků může být nasypávací, hrabací nebo smíšené. 

Vyprazdňování obsahu korečků 
Podle  způsobu  vyprazdňování  dělíme  elevátory  na  gravitační  a  odstředivé.  Kritériem  pro 
rozdělení  elevátorů  do  uvedených  dvou  skupin  je  poloha  pólu  P  –  viz  obrázek,  který  je 
průsečíkem nositelky výslednice vnějších sil, které působí na obsah korečku s vertikální osou. 
Jestliže pól leží uvnitř kružnice o poloměru R2, pak materiál je vymetán z korečku přes vnější 
hranu vlivem odstředivé síly, jedná se tedy o odstředivý elevátor. 

Je‐li  vzdálenost  a  pólu  P  od  středu  0  je  větší  než  poloměr  R1,  je  způsob  vyprazdňování 
gravitační, neboť materiál vypadává přes vnitřní hranu v I. kvadrantu. Na materiál korečku 
působí jeho vlastní tíha a v radiálním směru odstředivá síla. 

 
  Obr. 11. – Odstředivý elevátor  Obr. 12. – Gravitační elevátor 

 

U  gravitačních  elevátorů  je  třeba  zachovávat  správnou  rozteč  korečků,  aby  materiál 
po opuštění  korečku  nedostihl  materiál  z předcházejícího  korečku  a  tím  nedocházelo 
k tříštění materiálového toku. 

Dráha částic materiálu po opuštění korečku je parabolická, neboť se jedná šikmý vrh, složený 
z pohybu přímočarého rovnoměrného ve směru osy x a volného pádu ve směru osy y. 

Vychází‐li rozteč korečků příliš velká,  je možné odchýlit vratnou větev při bočním připojení 
korečků, nebo elevátor uspořádat jako šikmý. 
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I. 2. 3 Redlery 
Redlery patří mezi dopravníky hrnoucí, u nichž na rozdíl od dopravníků není materiál nesen 
orgány  připevněnými  k tažnému  elementu,  ale  je  posouván  v plechovém  žlabu.  Tažným 
orgánem  je  speciální  nekonečný  řetěz  (mnohdy  dva  řetězy),  který  je  veden  přes  hnané 
a napínací  řetězové  kladky  v uzavřené  plechové  skříni  (žlabu)  redleru.  Dolní  větev  řetězu 
s unášeči se pohybuje na dně hlubokého žlabu, horní větev se smýká unášeči po vodítkách 
(zpravidla úhelnících), přivařených ke svislým stěnám skříně.  

Materiál,  který  je  přiváděný  násypkou  do  skříně,  padá  na  dno  a  je  v dolní  větvi  unášen 
řetězem s unášeči. Ve dně skříně jsou výsypky, uzavírané plochými šoupátky. 

 

 
Obr. 13. – Redler 

1 – hnací kladka, 2 – napínací kladka, 3 – tažný orgán, 4 – skříň, 5 – materiál, 6 – násypka 

 

Redlery  se používají převážně pro vodorovnou dopravu  sypkých hmot, nepříliš abrazivních 
a nelepkavých  jako  je  např.  uhlí  do  velikosti  50  mm,  bauxitu,  fosfátu,  popílku  atd. 
Nevhodnými materiály jsou kusový koks, štěrk, písek, kaly apod. 

Předností redleru jsou malé příčné rozměry, malá spotřeba energie a bezprašný provoz. 

Pro  šířku  žlabu  do  500  mm  se  zpravidla  používá  jediného  unášecího  řetězu,  pro  šířky 
od 500 mm dvou řetězů. 

Unášecí řetězy pro redlery mají normalizované rozteče 100, 125, 160, 200 a 250 mm. 

U  jednoduchých  řetězů se běžně používají první čtyři rozteče, u dvojitých  je normalizovaná 
rozteč 200 a 250 mm. 

Články  menších  roztečí  jsou  vykovány  v zápustkách  z materiálu  12 010,  cementovány 
a kaleny, články pro rozteče 200 a 250 mm jsou odlity z oceli na odlitky 42 2650.  

Unášeče, které jsou vyrobeny z konstrukční oceli 11 373, jsou přivařeny k článkům. 
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I. 2. 4 Podvěsné dopravníky 
Podvěsný dopravník  je konstruován  jako  soustava  vozíků, pojíždějících v určité  vzdálenosti 
po  dráze  a  tažených  řetězem,  popř.  lanem. Dráha  je  zavěšena  táhly  ke  střešní  konstrukci 
nebo nesena sloupy. 

 
Obr. 14. – Schéma dvoudráhového podvěsného dopravníku 

 

Podvěsné  dopravníky  jsou  určeny  především  pro  mezioperační  nebo  meziobjektovou 
dopravu.  Jejich  typickou  pracovní  oblastí  je  sériová  a  hromadná  strojírenská  výroba, 
která vytváří předpoklady pro plynulý tok materiálu. Jejich předností je, že nezabírají žádnou 
podlahovou plochu, kterou je možno využít pro výrobní operace. 

Dopravu podvěsným dopravníkem  je možné využít s technologickými úkony  jako  je sušení, 
máčení, odmašťování, stříkání, pokovování, ohřívání nebo chlazení. 

Rychlost dopravníku může být buď konstantní, nebo měnitelná ve stupních, popř. měnitelná 
plynule. Pohyb může být vystřídán přestávkami, kdy je dopravník v klidu (taktovaný chod). 

Podvěsné dopravníky mají dva základní systémy – jednodrátový a dvoudrátový. 

Jednodrátový systém má vozíky spojeny tažným řetězem, u dvoudrátového systému pojíždí 
závěsy tažného řetězu po dráze a posouvají vozík s materiálem po druhé dráze. 

Nosnost vozíků bývá od několika kilogramů až do několika set kilogramů, rychlost od 0,05 do 
0,35 m∙s‐1. 
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Konstrukční prvky 
Řetěz – pro  rovinné okruhy podvěsného dopravníku  lze prakticky použít všechny druhy  již 
popsaných řetězů, nutné ale je, aby byl prostorově ohebný. Této podmínce nejlépe vyhovuje 
svařovaný  řetěz,  ale  jeho  hmotnost  je  pro  dané  zatížení  příliš  velká.  Proto  se  u  takových 
dopravníků nejvíce uplatňuje ručně rozebíratelný řetěz. 

Vozíky  –  se  skládají  z běhounu,  k němuž  je  vhodně  připojen  tažný  řetěz  a  závěs  nesoucí 
dopravovaný předmět. Pojížděcí kola jsou uložena na valivých ložiskách. 

Vedení tažného orgánu – jeho úkolem je co nejpřesněji sledovat tvar jízdní dráhy, v opačném 
případě by mohlo docházet k nežádoucímu příčení vozíku. 

Jízdní  dráha  –  podélný  tvar  dráhy musí  být  složen  z přímých  částí  a  z kruhových  oblouků 
plynule  na  sebe  navazujících.  Nedoporučuje  se,  aby  jedno  zakřivení  přecházelo  v druhé 
zakřivení, mezi nimi musí být rovný úsek,  jehož délka  je nejméně rovna vzdálenosti vozíků. 
Jízdní dráha bývá upevněna k vazníkům střešní konstrukce. 

Napínací a hnací stanice – napínací síla řetězu je vyvozena závažím. 

Má‐li mít dopravník dvě  různé pracovní  rychlosti,  je možné použít  asynchronního motoru 
s přepínačem pólů.  

Má‐li  být  rychlost  plynule  měněna  v širokých  mezích,  použije  se  speciální  elektronické 
regulace. Jedná se v podstatě o derivační motor s cizím buzením. 

I. 2. 5 Šnekové dopravníky 
Podstatou  šnekového  dopravníku  je  plechový  žlab,  jehož  průřez  má  tvar  písmene  U, 
ve kterém rotuje šnek, uložený v několika ložiskách. Shora je žlab uzavřen plechovým víkem. 
Dopravovaný sypký materiál je šnekem posunován ve směru osy žlabu.  

 
Obr. 15. – Šnekový vodorovný dopravník 

 

Předpokladem  osového  pohybu  je,  aby  tření materiálu  o  stěnu  žlabu  bylo  větší  než  tření 
materiálu o povrch  šneku. Předpokladem pro  tento pohyb  je, aby  tření materiálu o  stěny 
žlabu bylo větší než tření materiálu o povrch šneku. Z této podmínky zároveň vyplývá, že celý 
průřez  žlabu  nesmí  být  zaplněn  dopravovaným materiálem,  poněvadž  zejména  v místech, 
kde  jsou  ložiska  hřídele  šneku,  by mohlo  dojít  k nahuštění materiálu  a  k vytvoření  zátky, 
která  by  se  otáčela  společně  se  šnekem.  Předpokladem  správné  funkce  šnekového 
dopravníku je rovnoměrný přísun materiálu ke šneku. 

Šnekové  dopravníky  se  nehodí  pro  dopravu  lepkavých,  hrubozrnných  a  silně  abrazivních 
materiálů. 
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Jsou vhodné pro malá a střední dopravní množství do 100 t∙h‐1a dopravní délky do 50 m. 

Výhodou  šnekových dopravníků  je  jednoduchá konstrukce, malé  rozměry a prachotěsnost, 
nevýhodou  je značné opotřebení pracovních částí, velká spotřeba energie, drcení materiálu 
a náročnost na čistotu a údržbu. 

Šnekovnice,  která  tvoří pracovní  část  šneku  je buď plná, nebo obvodová. Plné  šnekovnice 
jsou  svařeny  z dílů, odpovídajících  jednomu  závitu.  Jednotlivé díly  jsou vyrobeny  lisováním 
za tepla a přivařeny k hřídeli šneku. 

Obvodové  šnekovnice  jsou  vyválcovány  za  tepla  z ploché  oceli  mezi  kónickými  kotouči, 
takže jejich průřez je lichoběžníkový a k hřídeli jsou připevněny pomocí držáků z ploché oceli.  

Vnější  průměr  u  plných  šnekovnic  bývá  od  160  do  500  mm,  u  obvodových  šnekovnic 
od 320 do 500 mm. 

Hřídel  šneku  je  vyroben  z bezešvé  ocelové  trubky  a  jeho  jednotlivé  díly  jsou  navzájem 
spojeny  čepy  z oceli  11 600,  na  kterých  jsou  současně  nasazena  ložiska,  uchycená 
prostřednictvím konzol k víku skříně.  

I. 2. 6 Válečkové tratě 
Válečková  trať  je  tvořena  soustavou otočných válečků,  jejichž hřídele  jsou uloženy  v rámu 
tratě.  Dopravované  předměty  spočívají  na  válečkách  a  pohybují  se  kolmo  na  jejich  osy. 
Příčinou pohybu může být buď  složka  vlastní  tíhy předmětu  –  gravitační  tratě,  které mají 
jednoduchou  a  lehkou  konstrukci.  Často  se  používají  ve  slévárnách,  obrobnách  a  jinde 
k dopravě výrobků a polotovarů od  jednoho pracoviště ke druhému. Vzdálenost válečků se 
volí tak, aby předmět spočíval vždy nejméně na dvou válečkách. 

Válečky mohou mít  i  nucený  pohon,  takže  hnací  silou  je  stykové  tření mezi  předmětem 
s poháněnými  válečky – poháněné  tratě. Pohon může být  individuální  v případě,  že  každý 
váleček  je  vybaven  samostatným  motorem,  nebo  skupinový,  je‐li  hnací  motor  společný 
pro určitý počet válečků. 

Válečková  trať může být buď přímá, popřípadě může mít oblouky v místech  změny  směru 
dopravní  trasy.  V oblouku  se  nahrazují  válečky  valivými  tělesy  kónickými  s povrchovými 
přímkami v rovině tratě. 

Válečky mají normalizované vnější průměry 60, 70, 89, 108 a 133 mm a vyrábějí se v délkách 
400, 500, 650 a 800 mm. 

I. 2. 7 Vibrační dopravníky 
Jsou  tvořeny  plechovým  žlabem,  pružně  uloženým  na  základu  a  konající  kmitavý  pohyb 
prostřednictvím klikového mechanismu nebo budičem kmitů. Částice materiálu se účinkem 
kmitajícího  žlabu  posunují  ve  směru  jeho  podélné  osy. Otevřený  žlab může  být  nahrazen 
ocelovou trubkou, což se zejména používá při dopravě prašného materiálu. 

   



NETV 

   
  Projekt č.: CZ.1.07/1.1.16/01.0022  
  NETV – Nové evropské trendy do výuky   

Tento projekt je spolufinancován Evropským sociálním  
fondem a státním rozpočtem České republiky.     
    27 

Vibrační dopravníky se rozdělují na: 

- pohyblivé dopravní žlaby 

- třasadla 

Pohyblivé dopravní žlaby  
jsou uloženy posuvně na  základech dopravníku a konají vratný přímočarý pohyb ve  směru 
osy žlabu. Žlab je poháněn nesymetrickým klikovým mechanismem, který mu udílí přímočarý 
kmitavý pohyb. 

 

 
Obr. 16. – Vyvození pohybu u vibračního dopravníku 

 

Třasadla 
Dopravní  žlab  třasadla  je uložen na kyvných vzpěrách nebo  listových pružinách, které  jsou 
vetknutě uloženy v rámu žlabu, tak i v základu. 

 

 
Obr. 17. – Schéma třasadla uloženého na vzpěrných ramenech 

 

Žlab  je  poháněn  klikovým  mechanismem,  jehož  osa  je  kolmá  k osám  vzpěrných  ramen. 
Vzpěry jsou postaveny šikmo s odklonem β = 20° od vertikální roviny a kmitavý pohyb žlabu 
má tedy složku vodorovnou i svislou. 
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I. 2. 8 Přesuvny a manipulátory 
Jsou  mechanismy  a  zařízení,  která  zajišťují  přesuny  mezi  dvěma  nebo  více  na  sebe 
navazujícími dopravními zařízeními. 

I. 2. 9 Řídící jednotky dopravních zařízení 
Pro možnost použití dopravního zařízení v automatizovaných systémech řízení  jsou důležité 
možnosti a vlastnosti jejich řídících jednotek. Tyto jednotky musí zejména umožňovat příjem 
dálkových povelů (akčních zásahů) z nadřazeného řídicího systému k provedení jednotlivých 
typických  aktivit  zařízení  (min.  rozběh  a  zastavení  zařízení).  Dalším  předpokladem 
pro začlenění  dopravního  zařízení  do  automatizovaného  systému  je  možnost  snímání 
určitých  stavových veličin a  jejich předání do nadřízeného  systému. Z tohoto důvodu musí 
být  dopravní  zařízení  vybaveno  potřebnými  čidly,  která  umožní  realizovat  v nadřízeném 
systému jednotlivé provázané aktivity s navazujícími dopravními zařízeními v systému. 
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I. 3 Systémy  řízení  s  programovatelnými 
automaty (PLC) 

I. 3. 1 Programovatelné automaty (PLC) 
Jádrem  PLC  je  centrální  jednotka,  která  komunikuje  s připojenými  zařízeními  pomocí 
sběrnice.  Pro  účely  této  komunikace  má  každá  jednotka  připojená  ke  sběrnici  svoji 
jednoznačnou adresu. 

 

I. 3. 2 Konfigurace PLC 
Blokové  schéma  PLC  je  třeba  chápat  jako  možnou  konfiguraci  pro  náročnou  aplikaci. 
Skutečnou  sestavu  volíme  tak,  aby  byl  PLC  co  nejlépe  přizpůsoben  pro  řešenou  úlohu. 
V konkrétním případě mohou některé typy modulů chybět, jiné se mnohonásobně opakují. 

V určitém případě může být PLC konfigurován: 

- jako čistě binární (logický) systém s výhradním používáním dvouhodnotových vstupů 
a výstupů 

- jako čistě analogový – regulátory, měřící a monitorovací systémy 

- čistě vstupní – systémy pro měření a předzpracování dat 

- čistě výstupní – PLC jako ovladač zobrazovacích zařízení, pohonů apod. 

   

Binární 
výstupy 

Analogové 
výstupy 

Binární 
vstupy

Analogové 
vstupy

Rychlé čítače

CENTRÁLNÍ 
JEDNOTKA

Vyšší úroveň 
řízení

Vzdálené vstupy 
a výstupy 

sběrnice 

Blokové schéma PLC
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I. 3. 3 Třídění jednotek PLC 
Dle dokumentace výrobců PLC jsou v zásadě rozlišovány 3 kategorie modulů: 

- centrální jednotka a její příslušenství 

- senzory 

- aktory 

Centrální jednotka a její příslušenství 
Tyto moduly zahrnují vlastní centrální  jednotku, moduly řízení sběrnice a  jejího rozšiřování, 
moduly napájení systému a další moduly zajišťující vazby centrální  jednotky na okolí mimo 
komunikace po sběrnici (např. modul GSM pro komunikaci pomocí mobilních telefonů) apod. 

Senzory 
Ve  vztahu  k obecnému  blokovému  schématu  je  nutno  mít  na  zřeteli,  že  pod  kategorii 
„senzory“ jsou zahrnovány: 

- vstupní moduly adresovatelné na sběrnici 

- vlastní senzory  (např. zabudované teploměry) a ovládací prvky  (tlačítkové ovladače) 
apod., které nejsou adresovatelné na sběrnici a je nutno je připojit k odpovídajícímu 
typu vstupního modulu 

Při  návrhu  systému  řízení  s PLC  je proto  nezbytné  řádně  zdokumentovat  všechny  senzory 
a ovládací  prvky,  které  jsou  buď  součástí  modulů  PLC,  nebo  jsou  umístěny  na  řízených 
zařízeních nebo ovládacích panelech v řízeném procesu, jejich připojení na konkrétní vstupy 
adresovatelných vstupních modulů. 

Dále  je  nutno  specifikovat  význam  jednotlivých  hodnot  informací,  které  jsou  senzory 
a ovládacími prvky generovány. 

Tyto informace je nejlépe zpracovat tabulkovou formou – viz příloha I. 

Aktory 
Ve  vztahu  k obecnému  blokovému  schématu  je  nutno  mít  na  zřeteli,  že  pod  kategorii 
„aktory“ jsou zahrnovány 

- výstupní moduly adresovatelné na sběrnici 

- signalizační  prvky  zabudované  v modulech  PLC,  které  nejsou  adresovatelné 
na sběrnici a je nutno je připojit k odpovídajícímu typu výstupního modulu 

Při  návrhu  systému  řízení  s PLC  je  proto  nezbytné  řádně  zdokumentovat  všechny  aktory 
a signalizační prvky,  které  jsou buď  součástí modulů PLC, nebo  jsou umístěny na  řízených 
zařízeních  nebo  ovládacích  panelech  v řízeném  procesu,  a  jejich  připojení  na  konkrétní 
vstupy adresovatelných výstupních modulů. 

Dále je nutno specifikovat význam jednotlivých hodnot povelů, na které aktory a akční členy 
reagují. 

Tyto informace je nejlépe zpracovat tabulkovou formou – viz příloha I.   
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I. 4 Návaznosti PLC na řízený systém  

I. 4. 1 Senzory v mechatronických soustavách 
Druhy senzorů a jejich použití 
Senzory (snímače) jsou důležitou součástí moderních elektronických zařízení, a proto budou 
některé z nich použity u našeho školního výukového dopravníku. 

Jejich  prvořadým  úkolem  bude  zjišťovat  přítomnost  různých  fyzikálních,  většinou 
neelektrických veličin a umožnit další zpracování získaných údajů. 

Rychle  postupující  vývoj  mikroelektroniky  napomohl  jejich  rychlé  rozšíření  a  postupnou 
změnu na tzv. inteligentní a kompaktní měřicí systémy a zpracování naměřené informace.  

Rozdělení senzorů: 

- senzory teploty, tlaku, průtoku, polohy, rychlosti, zrychlení, síly aj. 

- senzory odporové,  indukční, magnetické, piezoelektrické, pyroelektrické,  chemické, 
biologické aj. 

- podle styku senzoru s měřeným prostředím na dotykové a bezdotykové 

- podle transformace sign8lu na aktivní (generátorového typu) a pasivní 

- podle dráhy pohyblivé části na lineární (přímočaré) a úhlové 

- podle tvaru výstupní veličiny na spojité (analogové) a nespojité (diskrétní) 

Senzor  je  funkční  prvek  tvořící  vstupní  blok  měřicího  řetězce,  který  je  v přímém  styku 
s měřeným prostředím. Citlivá část senzoru se označuje jako čidlo. 

Senzor  snímá  sledovanou  fyzikální,  chemickou  nebo  biologickou  veličinu, 
kterou transformuje  na  veličinu  měřenou,  popřípadě  neelektrickou  veličinu  transformuje 
na číslicový signál. 

I. 4. 1. 1. 1 Senzory polohy 
Na přesném rotačním nebo  lineárním posunu závisí parametry automatizovaných systémů. 
Jsou to např. víceosé obráběcí stroje, jednoúčelové stroje, dopravníky aj. Typ senzoru se volí 
podle dopravovaného nebo obráběného materiálu, podle podmínek prostředí (tlak, vlhkost, 
teplota, prašnost aj.) a podle typu detekce – dotyková nebo bezdotyková. 



NETV 

   
  Projekt č.: CZ.1.07/1.1.16/01.0022  
  NETV – Nové evropské trendy do výuky   

Tento projekt je spolufinancován Evropským sociálním  
fondem a státním rozpočtem České republiky.     
    32 

I. 4. 1. 1. 2 Optoelektronické senzory 
Slouží  k detekci  objektů  v průmyslové  automatizaci  a  používají  se  všude  tam,  kde  je  větší 
vzdálenost mezi senzorem a snímaným objektem, čímž dochází bezdotykové detekci objektů 
ve vzdálenosti i několika desítek metrů. 

Nejobvyklejšími zdroji optického záření jsou luminiscenční diody LED a laserové diody. Jejich 
výhodou je malá energetická náročnost, malé rozměry a nízká hmotnost. 

Optické  detektory  (čidla),  mají  za  úkol  detekovat  optický  signál  a  převést  jej  na  signál 
elektrický. Nejběžnějším optickým detektorem je PN nebo fotodioda PIN popřípadě lavinová 
fotodiody APD (avalanche photodiode).  

Úkolem fotodiody je transformace světla na elektrický proud. 

Lavinová  fotodiody  APD  odstraňuje  nedostatečnou  citlivost  PIN  fotodiod,  které  vykazují 
vlastní  zesílení.  Konstrukcí  i  použitými  materiály  jsou  obdobné  jak  PIN  fotodiody,  jejich 
struktura obsahuje  speciální vrstvu, kde dochází k násobení nosičů náboje. Toto  lavinovité 
narůstání počtu nosičů náboje je způsobeno jedním absorbovaným fotonem. 

I. 4. 1. 1. 3 Optoelektronické senzory binární 
Tyto senzory lze rozdělit do několika skupin: 

- jednocestné světelné závory 

- reflexní světelné závory 

- reflexní světelné závory s laserovou diodou 

- reflexní světelné snímače 

- reflexní světelné snímače s potlačeným pozadím nebo popředím 

Výhoda optoelektronických senzorů spočívá v širokém  rozsahu vzdáleností, ve kterých  jsou 
schopny  detekovat  objekty.  Další  výhodou  jsou  jejich malé  rozměry  při  poměrně  velkém 
dosahu.  

Jako  zdroje  světla  se  v současné  době  nejvíce  používají  luminiscenční  diody  LED 
a polovodičové  laserové  diody.  Přijímačem  světla  jsou  používány  fotodiody,  popřípadě 
fototranzistory. Vysílače přeměňují elektrický proud na elektromagnetické  záření o  vlnové 
délce světelného spektra, zatímco přijímače naopak převádějí světlo na elektrický proud. 

Jako  vysílané  světlo  se  nejčastěji  používá  světlo  infračervené  o  vlnové  délce  λ=880  nm, 
popřípadě 950 nm a světlo ve viditelném spektru o vlnové délce 660 nm. 

Z důvodu,  že  optoelektronické  senzory  se  využívají  téměř  u  všech  typů  dopravníkových 
zařízení, budu se těmito senzory ve studijní literatuře podrobněji zabývat. 
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I. 4. 1. 1. 3. 1 Jednocestné světelné závory 

U jednocestných světelných závor jsou vysílače montovány oproti přijímačům v optické ose. 
Jestliže  je nějakým předmětem přerušena přímá cesta světla mezi vysílačem a přijímačem, 
změní se elektrické vlastnosti fotodiody (případně fototranzistory). Tato změna je elektrickou 
jednotkou vyhodnocena a je signalizována změnou stavu výstupního stupně. 

Jednocestné  světelné  závory mají  velký  praktický  dosah  a  světlo  probíhá  z vysílače  přímo 
do přijímače. 

I. 4. 1. 1. 3. 2 Reflexní světelné závory 

Reflexní  světelné  závory  pracují  na  podobném  principu  jako  závory  jednocestné  s tím 
rozdílem,  že  vysílač  i  přijímač  jsou  umístěny  v jednom  pouzdře  vedle  sebe.  Aby  světlo 
vysílače mohlo dopadnout na přijímač, je odraženo zrcadlem (odrazkou) umístěným v určité 
vzdálenosti. 

I. 4. 1. 1. 3. 3 Reflexní světelná závora s polarizačním filtrem 

Pro  detekci  zrcadlících  se  předmětů  je  vhodnější  použití  reflexní  světelnou  závoru 
s polarizačním filtrem. Světlo se z vysílače šíří všemi směry. Při průchodu polarizačním filtrem 
zůstanou  ve  světelném  svazku  pouze  paprsky  s jedním  směrem  polarizace,  se  společnou 
polarizační rovinou. Směr polarizační roviny je určen orientací filtru, takže jeho natočením se 
nakloní i polarizační rovina procházejícího světla. 

I. 4. 1. 1. 3. 4 Reflexní světelné snímače 

Reflexní  světelný  snímač má  obdobnou  konstrukci  jako  světelná  závora.  Rovněž  i  zde  se 
nachází vysílač a přijímač, které jsou umístěny v jednom kompaktním pouzdře, ale s odlišně 
orientovanou optikou. Rovněž i zde se využívá odražené světlo, nikoliv však od odrazky nebo 
reflexní  fólie,  ale  přímo  od  detekovaného  předmětu.  Jejich  nevýhodou  je menší  snímací 
vzdálenost, která je zároveň závislá na vlastnostech detekovaných objektů. 

I. 4. 1. 1. 4 Bezpečnostní světelné clony 
Bezpečnostní  světelné clony  (mříže), které  se velmi  často používají u  lisů nebo obráběcích 
strojů  pracují  na  stejném  principu  jako  jednocestné  světelné  závory.  Používají  ale  většího 
počtu  paralelních  světelných  paprsků. Mezi  vysílací  a  přijímací  jednotkou  světelné  clony 
vzniká  chráněné  pole,  plošně monitorující  přístup  k nebezpečné  části  stroje,  nebo  vstup 
do nebezpečného prostoru apod. 

Chráněné  pole  je  definováno  výškou,  šířkou  a  rozlišením.  Jestliže  dojde  k přerušení 
některého  světelného  paprsku  nějakou  překážkou,  která  vnikla  do  chráněného  pole, 
vydá přijímač povel k zastavení stroje. 
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I. 4. 2 Senzory teploty 
Měření  teploty  spočívá  pouze  v nepřímém měření  tím,  že  porovnáváme  teplotu  daného 
tělesa  s definovanou  stupnicí. Mezinárodní  teplotní  stupnice  ITS  90  stanovuje  17  přesně 
definovaných  bodů.  Základní  jednotkou  termodynamické  teploty  je  stupeň  Kelvina  (K), 
kde hodnota  273,16 .  Současně  definuje  i  teplotu  (t)  ve  stupních  Celsia  (°C)  jako 

273,16.  

Podle styku s měřeným prostředím je rozdělujeme na dotykové a bezdotykové. 

Dotykové senzory teploty 
I. 4. 2. 1. 1 Odporové senzory 
Senzory  s odporovým  čidlem  teploty  patří  v současnosti  mezi  nejrozšířenější  prostředky 
pro měření teploty. K jejich hlavním výhodám patří stabilita, přesnost a tvar signálu. 

Odporová  čidla  teploty využívají  závislost odporu na  teplotě a k jejich výrobě  se nejčastěji 
využívá čistých kovových materiálů. 

Rozdělují se podle druhu odporového materiálu na čidla:  

- kovová – platina, nikl, měď 

- polovodičová monokrystalická – křemíková a termistory 

V konstrukci  čidel  v minulosti  převažovala  teplotní  čidla  v drátovém  provedení, 
ale v současnosti se již dává přednost čidlům vrstveným.  

Polovodičová odporová  čidla mají monokrystalickou nebo polykrystalickou  strukturu. Mezi 
čidla  s monokrystalickou  strukturou  řadíme  např.  křemíková  čidla,  jejichž  teplotní  rozsah 
použití je v rozmezí ‐50 až +150°C. 

Velmi  rozšířenými  polovodičovými  čidly  jsou  termistory,  které  jsou  vyráběny  pro  teploty 
v rozmezí ‐80 až +200°C a používají se pro měření teploty, rychlosti proudění kapalin a plynů, 
měření tlaku plynů apod. 

Bezdotykové senzory – pyrometry 
Všechny formy hmoty vyzařují při teplotách vyšších než je absolutní nula tepelné záření tzv. 
spektra.  Intenzita  tohoto  záření  odpovídá  teplotě  hmoty.  Pohyb  molekul  představuje 
přemisťování  náboje,  tím  dochází  k elektromagnetickému  záření,  které  se  zachytává 
a vyhodnocuje pyrometrem.  

Teoretickým základem činnosti pyrometrů je Stefanův‐Boltzmannův zákon: 

· ·  

Pyrometry  mají  široký  rozsah  uplatnění  při  měření  teploty  jak  ve  strojírenství,  
tak i v elektrotechnice. Své uplatnění nacházejí např. při teplotní kontrole horkého materiálu 
dopravovaného na ocelovém pásu z místa obrábění. 

I. 4. 3 Akční členy 
Akční členy ovlivňují činnost a umožňují řídit činnost dopravních zařízení. Jedná se ve většině 
případů o zapínání a vypínání jednotlivých dopravních zařízení.  
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Příloha I 
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Tabulka vstupů PLC (informace z řízeného systému) 

 

Zařízení  Informace  Vstupní jednotka PLC 

Ozn.  Název (typ)  Umístění  Ozn. Název (typ)  Možné 
hodnoty

Význam 
hodnoty  

Ozn. Název (typ)  Umístění Vstup Adresa 
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Tabulka výstupů PLC (povely do řízeného systému) 

 

Zařízení  Povel  Výstupní jednotka PLC 

Ozn.  Název (typ)  Umístění  Ozn. Název (typ)  Možné 
hodnoty

Funkce 
hodnoty 
povelu 

Ozn
. 

Název (typ)  Umístění Výstup Adresa 
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Část II  
 
 

Učivo pro 4. ročník 
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II. 1 Úvod do programování PLC 

Pro  programování  PLC  jsou  používány  programovací  jazyky  (soubory  instrukcí  a  příkazů), 
které  jsou  přizpůsobeny  převažujícím  úlohám  a  způsobu  myšlení  typického  uživatele 
a programátora PLC. 

Pozn.:  Pouze  výjimečně  je  částečně  zpřístupněno  programování  na  úrovni  instrukcí 
mikroprocesoru.  

II. 1. 1 Soubor instrukcí PLC 
Každá instrukce je realizovaná tzv. mikroprogramem, který je uložen výrobcem do systémové 
paměti  PLC.  Tyto  instrukce  pak  využívá  programátor  k sestavení  konkrétního  programu, 
plnícího požadované uživatelské funkce. 

Instrukce lze rozdělit do několika skupin 

- logické instrukce – realizují základní logické operace (historicky PLC sloužily k náhradě 
pevných logických obvodů) 

- čítače, registry, časovače – realizují složitější logické obvody 

- instrukce  pro  čtení  a  zápis  dat  –  nezbytné  pro  obsluhu  zařízení,  která  zajišťují 
napojení PLC na řízený proces  

- organizační  instrukce – umožňují větvení programů  (rozhodovací  instrukce, skokové 
instrukce apod.) 

- aritmetické instrukce – umožňují práce s číselnými údaji 

- speciální – např. PID regulátor 

II. 1. 2 Vykonávání programu PLC 
Program PLC je vykonáván cyklicky podle následujícího schématu. 

 

Vysvětlivky: 

X ...... hodnoty řízených veličin (PLC je snímá z řízené soustavy pomocí snímačů) 

Y ...... hodnoty řídících veličin (PLC jimi ovlivňuje řízenou soustavu pomocí aktorů) 
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II. 2 Programování PLC 

II. 2. 1 Princip logického řízení 
Pro  systémy  řízení  dopravních  zařízení  bude  PLC  v převážné  většině  využíváno  jako  čistě 
binární  systém,  vzhledem  k tomu,  že  systémy  řízení  dopravních  zařízení  vedou  na  logické 
řídicí  systémy,  ve  kterých  jsou  dvouhodnotové  výstupy  (typu  ZAPNI/VYPNI)  pro  určité 
dopravní zařízení) odvozovány jako logické funkce dvouhodnotových vstupů. 

II. 2. 2 Základní logické funkce: 
Dvouhodnotové (binární) veličiny mohou (jak plyne z jejich názvu) pouze dvou hodnot. 

Pro zobecnění budeme  tyto 2 hodnoty  rozlišovat  tak, že  jedné z hodnot veličiny přiřadíme 
hodnotu „logická 1“ a druhé „logická 0“. 

   

Činnost 
uživatelského 
programu 

Čtení 

X 

Zápis 

Y 

Režie 

Řízený proces 
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Logický součet (funkce „NEBO“ – anglicky „OR“) 
Algebraické vyjádření:  

 

Definice: 

Výstupní  hodnota  funkce  y  nabývá  hodnoty  „logická  1“  tehdy,  když  alespoň  jedna  ze 
vstupních veličin a NEBO b nabývá hodnoty „logická 1“.  

Pravdivostní tabulka: 

a  b  y 

0  0  0 

0  1  1 

1  0  1 

1  1  1 

 

Příklad: 

Signalizace povolení vstupu do systému má svítit tehdy, když je jedno ze dvou vstupních míst 
dopravního systému prázdné.  

Určení veličin a přiřazení logických hodnot: 

První vstupní místo dopravníku je vybaveno čidlem obsazenosti. Toto čidlo poskytuje signály 
(označíme jako logickou veličinu „vstup1“): 

- 5 V …. Místo obsazeno (logická 0) 

- 0 V …. Místo neobsazeno (logická 1) 

Druhé  vstupní  místo  dopravníku  je  vybaveno  čidlem  obsazenosti.  Toto  čidlo  poskytuje 
signály (označíme jako logickou veličinu „vstup2“): 

- 5 V …. Místo obsazeno (logická 0) 

- 0 V …. Místo neobsazeno (logická 1) 

Optická  signalizace  (návěstí)  pro  obsluhu  (označíme  jako  logickou  veličinu  „navesti“) má 
fungovat takto 

- svítí (logická 1), když místo bude volné 

- nesvítí (logická 0), když místo bude obsazené. 
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Pravdivostní tabulka pro návrh logické funkce pro ovládání návěstí:  

Vstup1  Vstup2  Navesti 

Místo neobsazeno 
(logická 1) 

Místo obsazeno 
(logická 0) 

Nesvítí 
(logická 0) 

Místo obsazeno 
(logická 0) 

Místo neobsazeno 
(logická 1) 

Svítí 
(logická 1) 

Místo neobsazeno 
(logická 1) 

Místo obsazeno 
(logická 0) 

Svítí 
(logická 1) 

Místo neobsazeno 
(logická 1) 

Místo neobsazeno 
(logická 1) 

Svítí 
(logická 1) 

 

Logický součin (funkce „I“ – anglicky „AND“) 
Algebraické vyjádření:  

·  

Definice: 

Výstupní hodnota funkce y nabývá hodnoty „logická 1“ tehdy, když všechny vstupní veličiny 
(tj. a I b) nabývají hodnoty „logická 1“.  

Pravdivostní tabulka: 

a  b  y 

0  0  0 

0  1  0 

1  0  0 

1  1  1 

Příklad: 

Signalizace  povolení  vstupu  do  systému má  svítit  tehdy,  když  je  vstupní  i  výstupní místo 
dopravního systému prázdné.  

Určení veličin a přiřazení logických hodnot: 

Vstupní  místo  dopravníku  je  vybaveno  čidlem  obsazenosti.  Toto  čidlo  poskytuje  signály 
(označíme jako logickou veličinu „vstup“): 

- 5 V …. Místo obsazeno (logická 0) 

- 0 V …. Místo neobsazeno (logická 1)   
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Výstupní místo  dopravníku  je  vybaveno  čidlem  obsazenosti.  Toto  čidlo  poskytuje  signály 
(označíme jako logickou veličinu „výstup“): 

- 5 V …. Místo obsazeno (logická 0) 

- 0 V …. Místo neobsazeno (logická 1) 

Optická  signalizace  (návěstí)  pro  obsluhu  (označíme  jako  logickou  veličinu  „navesti“) má 
fungovat takto 

- svítí (logická 1), když místo bude volné 

- nesvítí (logická 0), když místo bude obsazené. 

Pravdivostní tabulka pro návrh logické funkce pro ovládání návěstí:  

Vstup  Vystup  Navesti 

Místo neobsazeno 
(logická 1) 

Místo obsazeno 
(logická 0) 

Nesvítí 
(logická 0) 

Místo obsazeno 
(logická 0) 

Místo neobsazeno 
(logická 1) 

Nesvítí 
(logická 0) 

Místo neobsazeno 
(logická 1) 

Místo obsazeno 
(logická 0) 

Nesvítí 
(logická 0) 

Místo neobsazeno 
(logická 1) 

Místo neobsazeno 
(logická 1) 

Svítí 
(logická 1) 

 

Logická negace  
Algebraické vyjádření:  

 

Definice: 

Výstupní hodnota funkce y nabývá hodnoty „logická 1“ tehdy, když vstupní veličina a nabývá 
hodnoty „logická 0“ a naopak (výstupní hodnota je opakem vstupní). 

Pravdivostní tabulka: 

a  y 

0  1 

1  0 
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Příklad: 

Vstupní  místo  dopravníku  je  vybaveno  čidlem  obsazenosti.  Toto  čidlo  poskytuje  signály 
(označíme jako logickou veličinu „cidlo“): 

- 5 V …. Místo obsazeno (logická 1) 

- 0 V …. Místo neobsazeno (logická 0) 

Optická  signalizace  (návěstí)  pro  obsluhu  (označíme  jako  logickou  veličinu  „navesti“) má 
fungovat takto: 

- bude svítit (logická 1), když místo bude volné 

- nebude svítit (logická 0), když místo bude obsazené. 

Pravdivostní tabulka pro návrh logické funkce pro ovládání návěstí: 

Cidlo  Navesti 

Místo neobsazeno 
(logická 0) 

Svítí 
(logická 1) 

Místo obsazeno 
(logická 1) 

Nesvítí 
(logická 0) 

 

II. 2. 3 Základní  pojmy  PROGRAMOVÁNÍ  PLC  –  
norma IEC 61 131 

Norma  IEC  61  131  pro  programovatelné  řídicí  systémy  představuje  souhrn  požadavků 
na moderní  řídicí  systémy.  Je  nezávislá  na  konkrétní  organizaci  či  firmě  a  má  širokou 
mezinárodní  podporu.  Jednotlivé  části  normy  jsou  věnovány  jak  technickému,  tak 
programovému vybavení těchto systémů. 

V ČR byly přijaty jednotlivé části této normy pod následujícími čísly a názvy:  

ČSN EN 61 131‐1 Programovatelné řídicí jednotky – Část 1: Všeobecné informace  

ČSN EN 61 131‐2 Programovatelné řídicí jednotky – Část 2: Požadavky na zařízení a zkoušky 

ČSN EN 61 131‐3 Programovatelné řídicí jednotky – Část 3: Programovací jazyky  

ČSN EN 61 131‐4 Programovatelné řídicí jednotky – Část 4: Podpora uživatelů 

ČSN EN 61 131‐5 Programovatelné řídicí jednotky – Část 5: Komunikace 

ČSN EN 61 131‐7 Programovatelné řídicí jednotky – Část 7: Programování fuzzy řízení 

V Evropské unii jsou tyto normy přijaty pod číslem EN IEC 61 131. 

Programovací jazyky definuje norma IEC 61 131‐3, která je třetí částí z rodiny norem IEC 61 131 
a představuje  první  vážný  pokus  o  standardizaci  programovacích  jazyků  pro  průmyslovou 
automatizaci.   
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II. 2. 4 Programová organizační jednotka – POU 
Programová Organizační Jednotka – POU (Program Organisation Unit) je nejmenší nezávislá 
část uživatelského programu.  

Vlastnosti POU: 

Pro možnost vytváření složitějších aplikací podle zásad strukturovaného programování může 
každá POU  volat další POU  a při  tomto  volání může  volitelně předávat  volané POU  jeden 
nebo více parametrů. 

Základní typy POU: 

- funkce (function, FUN) 

- funkční blok (function block, FB) 

- program (program, PROG) 

Funkce 

Nejjednodušší  POU  je  funkce,  jejíž  hlavní  charakteristikou  je  to,  že  pokud  je  volána  se 
stejnými vstupními parametry, musí produkovat stejný výsledek  (funkční hodnotu). Funkce 
může vracet pouze jeden výsledek. 

Funkční b lok 
Dalším  typem POU  je  funkční blok,  který  si na  rozdíl od  funkce, může pamatovat některé 
hodnoty z předchozího volání (např. stavové informace). Ty pak mohou ovlivňovat výsledek. 
Hlavním rozdílem mezi funkcí a funkčním blokem je tedy schopnost funkčního bloku vlastnit 
paměť  pro  zapamatování  hodnot  některých  proměnných.  Tuto  schopnost  funkce  nemají 
a jejich výsledek  je tedy  jednoznačně určen vstupními parametry při volání funkce. Funkční 
blok může také (na rozdíl od funkce) vracet více než jeden výsledek. 

Program 
Posledním  typem POU  je program, který představuje vrcholovou programovou  jednotku v 
uživatelském  programu.  Centrální  jednotka  PLC  může  zpracovávat  více  programů  a 
programovací jazyk ST obsahuje prostředky pro definice spouštění programů (v jaké periodě 
vykonávat program, s jakou prioritou, apod.). 

 

II. 2. 5 Struktura POU 
Každá POU se skládá ze dvou základních částí: deklarační a výkonné. V deklarační části POU 
se definují proměnné potřebné pro činnost POU. Výkonná část pak obsahuje vlastní příkazy 
pro realizaci požadovaného algoritmu. 
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Obr. 18 – Struktura POU 

 

Deklarační část POU 
Deklarační část POU obsahuje definice proměnných potřebných pro činnost POU. Proměnné 
jsou používány pro ukládání a zpracování informací.  

II. 2. 5. 1. 1 Definice proměnné 
Každá proměnná je definována těmito údaji: 

- jméno proměnné 

- datový typ 

Standardní datové typy jsou: 

- BOOL pro informace typu ANO‐NE 

- INT pro uložení celých čísel se znaménkem apod.; uživatel má samozřejmě možnost 
definovat svoje vlastní datové typy 

II. 2. 5. 1. 2 Dělení proměnných podle použití 
- Globální proměnné  jsou definovány vně POU a mohou být použity v  libovolné POU 

(jsou viditelné z libovolné POU). 

- Lokální  proměnné  jsou  definovány  uvnitř  POU  a  v  rámci  této  POU  mohou  být 
používány (z ostatních POU nejsou viditelné). 
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II. 2. 5. 1. 3 Parametry při volání POU 
Proměnné jsou také používány pro předávání parametrů při volání POU. Členíme je na: 

- vstupní proměnné 

- výstupní proměnné 

Výkonná část POU 
Výkonná  část POU následuje  za  částí deklarační a obsahuje příkazy a  instrukce, které  jsou 
zpracovány  centrální  jednotkou  PLC.  Ve  výjimečných  případech  nemusí  definice  POU 
obsahovat  žádnou  deklarační  část  a  potom  je  výkonná  část  uvedena  bezprostředně 
za definicí  začátku  POU.  Příkladem  může  být  POU,  která  pracuje  pouze  s  globálními 
proměnnými, což sice není ideální řešení, ale může existovat. 

Výkonná  část  POU může  obsahovat  volání  dalších  POU.  Při  volání mohou  být  předávány 
parametry pro volané funkce resp. funkční bloky. 

II. 2. 6 Programovací jazyky PLC 
V rámci standardu (norma IEC 61 131) jsou definovány čtyři programovací jazyky.  
Sémantika  i  syntaxe  je  přesně  definována  a  tím  je  zajištěno  přesné  vyjadřování  funkce, 
kterou má příslušná část programu vykonat 
Programovací jazyky se dělí do dvou základních kategorií, z nichž každá se pak dále člení na 2 
typy programovacích jazyků: 

- Textové jazyky 

o IL – Instruction List – jazyk seznamu instrukcí 

o ST – Structured Text – jazyk strukturovaného textu 

- Grafické jazyky 

o LD – Ladder Diagram – jazyk příčkového diagramu (jazyk kontaktních schémat) 

o FBD – Function Block Diagram – jazyk funkčního blokového schématu 

 

Pro první přehled  je na obrázku stejná  logická funkce, a to součin proměnné A a negované 
proměnné  B  s  výsledkem  ukládaným  do  proměnné  C,  vyjádřen  ve  všech  čtyřech 
programovacích jazycích. 

·  
 

Je zřejmé, že všechny čtyři základní jazyky (IL, ST, LD a FBD) jsou vzájemně provázány.  
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Obr. 19. – Porovnání programovacích jazyků 

 

LD – Ladder Diagram – jazyk příčkového diagramu  
- má původ v USA 

- je založen na grafické reprezentaci reléové logiky 

 
IL – Instruction List – jazyk seznamu instrukcí 

- je jeho evropský protějšek 

- jako textový jazyk připomíná assembler 

 
FBD – Function Block Diagram – jazyk funkčního blokového schématu 

- je velmi blízký procesnímu průmyslu 

- vyjadřuje  chování  funkcí,  funkčních  bloků  a  programů  jako  soubor  vzájemně 
provázaných  grafických  bloků,  podobně  jako  v  elektronických  obvodových 
diagramech 

- je to určitý systém prvků, které zpracovávají signály 

 
ST – Structured Text – jazyk strukturovaného textu 

- je velmi výkonný vyšší programovací jazyk, který má kořeny ve známých jazycích Ada, 
Pascal a C 

- obsahuje  všechny  podstatné  prvky  moderního  programovacího  jazyka,  včetně 
větvení  (IF‐THEN‐ELSE  a  CASE OF)  a  iterační  smyčky  (FOR, WHILE  a  REPEAT);  yyto 
prvky mohou být vnořovány 
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II. 3 Programování logických automatů 

II. 3. 1 Kombinační logické automaty 
Výstup závisí na kombinaci vstupních hodnot.  

Tyto kombinační automaty řeší úlohy spojené s převodem kódování informací, se zatříděním 
informací do intervalů apod. 

Obr. 20 – Blokové schéma kombinačního automatu 

II. 3. 2 Sekvenční logické automaty 
Výstup  závisí  nejenom  na  kombinaci  vstupních  hodnot,  ale  i  na  předchozích  hodnotách 
výstupu. 

Tyto automaty řeší úlohy, u kterých chování závisí ne předchozím průběhu, např. automaty 
pro rozlišení směru pohybu, sekvenční řadiče, čítače apod. 

Obr. 21 – Blokové schéma sekvenčního automatu 
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II. 4 Programování  PLC  pro  řízení  dopravních 
systémů 

II. 4. 1 Postup návrhu systému řízení dopravních zařízení 
A.  Popis fyzického uspořádání dopravního systému a popis jeho požadované činnosti 

B.  Určení  nezbytných  informačních  výstupů  z dopravního  systému  (vstupy  do  řídicího 
systému. Zahrnuje určení nezbytných čidel a přiřazení  logického významu hodnotám 
signálů z čidel 

C.  Akční členy 

D.  Návrh konfigurace PLC 

E.  Definování odezev PLC na vstupní akce 

F.  Návrh programových sekvencí pro obsluhu vstupních akcí 

II. 4. 2 Příklad návrhu systému řízení dopravních zařízení 
Popis fyzického uspořádání dopravního systému 
Dopravní systém je tvořen třemi hlavními zařízeními: 

- dvěma pásovými dopravníky pro dopravu palet uspořádanými vzájemně kolmo 

- jednou přesuvnou pro přesun palety z konce 1. dopravníku na začátek 2. dopravníku 

Na začátku 1. dopravníku  je vstupní místo dopravního systému a na konci 2. dopravníku  je 
výstupní místo dopravního systému. 

 

 
Obr. 22. – Uspořádání dopravního systému 
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Popis požadované činnosti dopravního systému 
Přemístění  palety  ze  vstupního  místa  1.  dopravníku  na  jeho  konec,  následně  je  paleta 
přesuvnou přesunuta na  začátek 2. dopravníku,  který paletu dopraví do  výstupního místa 
systému. 

Přísun  palet  na  vstupní  místo  systému  i  odvoz  palet  z výstupního  místa  je  zajišťován 
obsluhou. 

Určení nezbytných informačních výstupů z dopravního systému  
Tyto  výstupy  představují  vstupy  do  řídicího  systému.  Tato  etapa  prací  zahrnuje  určení 
nezbytných čidel a přiřazení logického významu hodnotám signálů z čidel 

Viz příloha II. 

Akční členy 
Jedná  o  specifikaci  nezbytných  míst  akčních  zásahů  do  dopravního  systému  a  možností 
zadávaných povelů. 

Viz příloha II. 

Návrh konfigurace PLC 
Vychází  z hledisek disposičních  a  funkčních při umisťování  jednotlivých modulů  je potřeba 
také  zohlednit  provozní  hledisko,  kdy  např.  při  zjišťování  poruch  je  výhodnější  umístit 
všechny moduly PLC připojené na komunikační sběrnici do centrálního rozvaděče  i za cenu 
většího rozsahu kabeláže pro připojení koncových zařízení. 

Alternativou  je  využívání  provedení  modulů  PLC  pro  montáž  do  instalačních  krabic, 
které umožní vstup – výstupní moduly PLC dislokovat co nejblíže řízené technologii, avšak při 
kontrole a hledání případných poruch je toto řešení méně výhodné. 

Definování odezev PLC na vstupní akce 
Definování odezev PLC na vstupní akce představuje podrobné uživatelské zadání pro tvorbu 
programových  sekvencí.  Je  to  část  dokumentace,  která  v průběhu  realizace  a  oživování 
systému slouží jako referenční pro posuzování správnosti funkce z hlediska potřeb uživatele. 

Pro zadanou úlohu jsou nezbytné odezvy PLC následující: 

Vstup  Hodnota Výstup Hodnot
1. dopravník – obsazení vstupu  1  1. dopravník ‐ spuštění  1 

1. dopravník – obsazení výstupu  1 
1. dopravník – spuštění  0 

Přesuvna – spuštění  1 

2. dopravník – obsazení vstupu  1 
Přesuvna – spuštění  0 

2. dopravník – spuštění  1 

2. dopravník – obsazení výstupu  1 
2. dopravník – spuštění  0 

Signalizace obsluze  1 

2. dopravník – obsazení výstupu  0  Signalizace obsluze  0 
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V případě, že během oživování vyvstane potřeba změny některé odezvy, je nutno toto zanést 
do  této  dokumentace  formou  změnového  řízení  i  se  záznamem  kdy  a  jak  byla  příslušná 
změna provedena v programovém vybavení. 

Návrh programových sekvencí PLC pro obsluhu vstupních akcí 
Navrhování  vlastní  programové  struktury  je  optimální  provádět  s využitím  některého 
vývojového prostředí pro tvorbu programů PLC – např. Mosaic. 
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Příloha II 
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Tabulka vstupů PLC (informace z řízeného systému) 

Zařízení  Informace  Vstupní jednotka PLC 

Ozn.  Název (typ)  Umístění  Ozn. Název (typ) 
Možné 
hodnoty 

Význam  
hodnoty  

Ozn
. 

Název (typ)  Umístění  Vstup  Adresa 

 
1. dopravník 

 
    Obsazení vstupu 

0  Místo prázdné
BV1 

Jednotka binárních 
vstupů 

Rozvaděč 1  1   
1  Místo plné 

        Obsazení výstupu 
0  Místo prázdné

BV1 
Jednotka binárních 
vstupů 

Rozvaděč 1  2   
1  Místo plné 

 
2. dopravník 

 
    Obsazení vstupu 

0  Místo prázdné
BV1 

Jednotka binárních 
vstupů 

Rozvaděč 1  3   
1  Místo plné 

        Obsazení výstupu 
0  Místo prázdné

BV1 
Jednotka binárních 
vstupů 

Rozvaděč 1  4   
1  Místo plné 
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Tabulka výstupů PLC (povely do řízeného systému) 

Zařízení  Povel  Výstupní jednotka PLC 

Ozn.  Název (typ)  Umístění  Ozn. Název (typ)  Možné 
hodnoty

Funkce 
hodnoty 
povelu 

Ozn
. 

Název (typ)  Umístění Výstup Adresa 

  1. dopravník      Spouštění pohonu  0  Pohon vypnout    Jednotka binárních 
výstupů 

Rozvaděč 1 1   

1  Pohon zapnout 

  2. dopravník      Spouštění pohonu  0  Pohon vypnout    Jednotka binárních 
výstupů 

Rozvaděč 1 2   

1  Pohon zapnout 

  Přesuvna      Spouštění pohonu  0 
Přesuvna 
ve výchozí poloze

  Jednotka binárních 
výstupů 

Rozvaděč 1 3   

1 
Přesuvna 
v činnosti 

  Signalizace palety 
na výstupu 

    Ovládání signalizace 0 
Signalizace 
vypnuta 

  Jednotka binárních 
výstupů 

Rozvaděč 1 4   
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