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1. WSTEP.

Aktualnie eksploatowany mikroprocesorowy system ‘automatycznego
sterowania rozrzadem {ASR) na statji Lublin-Tatary Jjest
rozwiazgniem prototypowym. --Zrealizowany zostal w oparciu o
zrdéZznicowany sprzet INTELDIGIT-PI oraz MSM-IMPOL, na bazie
B8-bitowych mikroprocesordw IRNTEL 86886. Z uwagi na szescioletni
okres eksplroatacii uruchosieniowc—-badawczej oraz -brak mozliwosci
dalszei rozbudowy i modyfikacii =zachodzi koniecznofd . wymiany
wykorzystywanego sprzetu mi kroprocesoroweqo. Dotychcz asowe
dofwiadczenia “ruchowo—-eksploatacyine potwierdzilty agdlng
prawidiowo$< =zaloZzen .techniczro—programowych dla systemu ASR.
Jednoczednie wykazuja one, zZe w celu zapewnienia kompleksowel
‘automatyzacii rozrzadzania naleZzy usprawnié i rozszerzyd wzaiemne
sprzezenia funkcionalne systemdw ASR i SKPS, co przveczyni sie do
zwickszenia efektdw eksploatacyinych - zastosowanych wurzadzen
automatyki rozrzadu oraz znacznie uprosci obstuge rozrzadu.

W zwiazku z powyZszym, w projiektowane) -wersji-systemu- ASR

“rzostanie wydzielony system LTB, ktdry bedzie realizowal

zmodyfikowane sprzezemie funkcionalne SKPS i ASR, oraz-bedzie
systemem nadrzednym dla ZWH i HAD.

W opracowaniu zostaly przedstawione wymagaria funkcionalne i
niefunkcijonalne (sprzet, oprogramowanie ‘systemowe 1 narzedziowe)
dia systemdw: LTB, ZWH i HAD. Wymagania te uwzgledniaia ustalenia
przyjete na naradzie w . dniu 13 kwietnia 1988 roku w MERA-FPIAF w
Warszawie.
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2. OGOLNA CHARAKTERYSTYKA SYSTEMU ASR.

. Mikroprocesorowy system automatycznego sterowania ruzrzadem
ASR obeimuie strefe podziatowa gérki wraz =z urzadzenzamx
automatyki rozrzadu oraz wspéiprace z systemem kierowania pracs
stacii (SKPS). Automatyczne sterowanie rozrzadem ma zapewnié, aby
kazdy staczany odprzeg dojechat do miejisca swojiego przeznaczenia
(do ostatniego stojacego odprzegu na torze kierunkowym) zgodnie Z
zadana, karta rozrzadows z predkosScia bezpieczna, tzn. nie wieksza
niz 1.5 m/s. Inaczej méwiac, w systemie ASBR realizowane jest
sterowanie w mysl koncepcii ‘"strzat do celu®. Sterowanig
rozrzadem w my$l wspomnianej koncepcii jest mozliwe pod warunklem
poprawnie dziatajacych urzadzert automatyki rozrzadu, ktére 53
niezbedne do realizacji podstawowych ﬁunkCJx sygnalizacyinych,
pomiarowych i steruiacych systemu ASR.

z uwagi na wzelofunkcyjnaéé systemu ASR wyodrebniono
nastepujace mikroprocesorowe systemy sterowania (patrz rysunek
i)z

LTB - system nadrzedny automatycznego sterowania
rozrzadem (patrz rozdziaty 4 i 3,

ZHW — mikroprocesorowy system automatycznego nastawianiad
zwrotnic i sterowania hamulcami odstepowymi (rozdziat
&),

HAD - mikroprocesorowy system automatycznego hamowania
docelowego (rozdziat 7),

SKT-2 - mikroprocesorowy system pomiaru wolnej dtugosci
tordw kierunkowych.

Powyzsza hierarchiczna struktura mikroprocesorowego systemu ASR
{(z wyodrebnionym systemem nadrzednym LTB) zapewnia autonomicznosd
pracy, podnosi niezawodnoéé eksploatacii oraz zwieksza mozliwosci
sterujace i pomiarowe systemdw: ZWH, HAD i SKT-2. Jednoczeénie,
wydzielenie systemu nadrzednego LTB (zaprojektowanego w oparciu o
mi krokomputer typu IBM PC/AT)} umoZliwi rozszerzenie zakresu
wspéipracy z SKPS oraz usprawni konwersacyina obstuge systemu
ASR.



O060LNA CHARAKTERYSTYKA SYSTEMU ASR. S...

Szczegdlowe wymagania funkcjonalne (na oprogramowanie) i

niefunkcionaine  (dotyczace sprzetu mi krokomputerowego oraz

sposcbu implementacii algorytmdw dla poszczegdélnych  systemdw)
zostaly przedstawione w kolejnych rozdzialt-ach tego opracowania (z
wyiatkiem systemu SKT-2, ktdéry nie wchodzi w zakres prac umowy
zawartej pomiedzy MERA-FIAP a WDOKF w Lublinie).
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3. OF1S OBIEKTU SYSTEMU ASR.

Stacia rozrzadowa Lublin—-Tatary posiada typowy profil gérki,
ktéry umazliwia sptyw wagondw na odpowiednie tory kierunkowe.
Grupa tordw kierunkowych skltada sie z-trzech wiazek po. osiem
tordw (razem 24 tory). Mechanizacia i automatyzacija
‘grawitacyinego procesu .razrzadzania zostaly zrealizowane dzieki
wyposazeniu stacii w-odpowiednia baze sprzetowa 1. systemowa.

Urzadzenia obiektowe mikroprocesorowego systemu sterowamia
rozrzadem (ASR, patrz rysunek 2) moZna podzielid na dwie
padstawowe grupy:

- drodki techmiczne stuZzace do nastawiania - zwrotnic w
strefie podzialtowel, '

- érodki techniczne do regulacii predkosci ruchu -odprzegow
staczanych z gérki rozrzadowej.

Srodki’ techniczne stuace do nastawiania zwrotnic sktadaja sie
ze

— zblokowanego systemu indywidualnego nastawiania zwrotnic
SNZ-3,

— goaczujnikowane izolowane odcinki zwrotnicowe;

~ identyfikator odprzegdw.

System SNZ-3 umozZliwia indywidualne- .- nastawianie zwreotnic,.
sterowanie tarczami ‘manewrowymi i “rozrzadowymi oraz umozliwia
kontrole zajetodci odcinkdw ukresowych  -w -strefie podziatowe]
gérki. System ten przystosowany jest do samoczynnego nastawiania
zwrotnic w technice przekaZnikowei 1 wmikroprocesorowei (w
systemie ZWH). Oczuinikowanie izolowanych-odcinkdw zwrotnicowych
stanowia czuiniki szynowe ELS-7, zainstalowane na wiezdzie i
wyjetdzie kazdej zwrotnicy (3 na kazda zwrotnice). Identyfikator
zainstalowany na zwrotnicy 341 zbudowany Jjest, na obu torach
dojazdowych, z §# czujnikdéw ELS-7, rozstawionych' w adpowiedniej-
odleglotci od -sisbie, dzieki czemu identyfikuije liczbe osi w
kazdym odprzegu. Lokalizacia czujinikéw. ELS-7 zostata

~przedstawiona na rysunku 3.
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- Sradki . techaniczne, -stuface ' do regulacii predkogci ruchu
‘odprzegéw staczanych z gérki rozrzadowei, to:

-  hasulce: npdstepowe ETH-11,
— “hamulce torowe docelowe ETH-18,

-~ gsystem elektrohydraulicznego -napedu -hamulcédw torowych
SHN-11,18,

— radarowy system sterowania hamulcami torowymi, odpowied—
nio S8HT-11 i 1@,

- system pomiaru-wolnej diugodci tordw kiegunkowych SKT-2,

— po dwig bazy pomiarowe parametréw biegowych odprzegdw
przed hamulcem odstepowym i docelowym.

Hamulce torowe odstepowe ETH-11, ktére stanowia pierwsza
pozycie hamowania, instalowane s3 na pochyleniu 127 gdérki
rozrzadowei {(patrz rysunek 2). WyposaZone sa one w szczeki przy
dwsdch tokach szynowych. Hamulce docelowe ETH-18 posiadaija. szczeki
przy Jednym toku "szynowym 1 stanowia drugs pozycie hamowania
odprzegdw staczanych z gérki rozrzadoweli. Przeznaczone s3 one do
zabudowy na torach kierunkowych i umoZzliwialis requlacie predkosci
odprzegdw w  mysl koncepcii “strzat do celu”. Hamulce torowe
przystosowane sa do pracy w systemie auntomatycznym (system HAD),
pst avtomatycznym i recznym. :

‘System SHN realizuie -nastepuiace funkcies
— napedza hamulce torawe,

— przekazuije informacie do pulpitu (posrednio do systemdw
IWH i HAD) o prawidiowych i nieprawidiowych stanach
cig€nienia oleju oraz o polozeniu hamulcdw,

— wspdlipracuie z systemem SHT-I.

Urzadzenia radarowego systemu SHT przeznaczone s3 do
sterowania hamulcami torowymi wediug kryterium zadanei predkosci
wyiazdu odprzegdw. System skliada sie =z urzadzen zewnetrznych
(radarowe mierniki ‘predkosci JP-68, czuijniki szynowe ELS-3),
ktére zlokalizowano przed- kazdym hamulcem torowym {(patrz rysunek

2) oraz urzadzen ‘wewnetrznych {zespoty elektroniczne
zlokalizowane w szafach, ‘elementy manipulacyjno — sygnalizacyine
na pulpicie zintegrowanym). System SHT moZze pracowad w

nastepuiacych rezimach pracy:
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— polautomatycznym (zadawanie predkosci z tastatury
"hamulcéw w pulpicie przez operatora).,

- automatycznej"(iadawanie predkosci przez system HAD i
podsystem sterowania hamulcami odstepowymi systemu ZWH).

System SKT-2 stuzy do ‘pomiaru wolneﬁ diugogci toréw
kierunkowych miedzy izolacia zaloZona ®a hamulcemdocelowym a
pierwsza, osia stojacego na tym torze wagonu. System ten pracuide
na zasadzie pomiaru zmiany czestotliwodci generatora, ktdra jest
proporcionalna do wolnej diugofci. Informacia o wartodci wolnej
diugosci Jest podstawows informacia dla systemu automatycznego
‘hamowania docelowego ((HAD), a na -poziomie pdtautomatyki dla
operatordw pulpitu zintegrowanego.

Bazy pomiarowe parametréw biegowych do sterowania hamulcami
odstepowymi przez system ZWH stanowis dwa odcinki pomiaru czasu
Tt i T2, o diugodci 5 metrdow, zrealizowane w oparciu o czujniki
szynowe CTI. Podobnie dla systemu sterowania -hamulcami docelowymi
(HAD) wykorzystywane sz dwa adcinki T3 i T4, kazdy o diugodci 18
‘metréw. Bazy pomiarowe zostary przedstawione na rysunkach 2 i 3.

Ponadto niezbednym urzadzeniem obiektowym systemu ASR jest
zintegrowany pulpit operatora rozrzadu. taczy on funkcie
nastawiania zwrotnic w strefie podziatowej 1 funkcie regulacii
predkosci odprzegdéw. FPulpit przeznaczony Jjest do centralnego
sterowania praca urzadzen ASR, zbudowanych na gérce rozrzadowe) i
zawiera elementy sygnalizacyino - -mamipulacyine -nastepuliacych
systemdw:

— nastawiania zwreatnic (SNZI-3),

- recznego i pdlautomatycznego sterowania hamulcami (SHT,
SHN, ETH),

- pomiara wolnej diugasci tordw (SKT-2),
-  mikroprocesorowych TTB, ZWH i HAD.
W oparciu o powyzsza strukture abiektu system ASR opracowano

liste sygnaltdw niezbednych do pracy mikroprocesorowych systemdw
sterowania ZWH i HAD (tablica nr 1 i 2).

A0
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System nadrzedny LTB bedzie wchodzit w skiad systemu ASR,
stanowiac pomost -~ pomiedzy operatorem procesu rozrzadzania, a
systemem BKFS i ‘wykonawczymi -elementami systemu ARS, ti.
sterownikami ZWH i HAD.

Celem wprowadzenia nadrzednej Jjednostki LTB do. systemu ABR-
Jdest odeiazenie jednostek ZWH 1 HAD, zbieralizcych dane pomiarowe
‘i1 wsterujacych obiektem, od przetwarzania- - danych zwiazanych z
‘operatorska obstuga ASR oraz odciaZzenie od wymiany informacii z
SKPS—-em. Przesuniecie realizacii powyzszych funkcii do
‘oddzielnego podsystemu pozwoli na ich whtasciwe rozwiazanie,
usprawni 1 ultatwi prace -operatora rozrzadu, a w konsekwencii
~przyczyni sie do-sprawnieiszei realizacii rozrzadzania pociagdw
przez system A5R. Do zasadniczych funkcii systemu LTB bhedzie
nalezed:

— wizualizacia przebiegu rozrzadzania,
— wprowadzanie karty rozrzadowei do systemu ASR,
— przekazywanie wynikowei karty rozrzgdowei do SKFPS,

—~ przesytanie do SKPS informacii o stanie tordw
kierunkowych (zamkniecia, wolne diugodci),

~ umoZzliwienie zapisywania na nodniku-magnetyczaym (dysk
elastyczny 35.25%) zdarzett przebiegu rozrzadzania,

- modyfikacia karty rozrzadowej przez operatora,

— prezentowanie wolnych diugosci na monitorze ekranowym.

Powyzsze funkcie skradais sie na trzy podstawowe zadania systemu:
— komunikacia z systemami ZWH, HAD, SKT-2 i1 SKPS,
— wizualizacia procesu rozrzadzania,
— obstuga zleceh operatorskich.
Zadania wizualizacii procesu rozrzadzania i obsiugi zlecek
operatorskich nigdy nie ‘beda wykonywane :Jjednoczefnie. O ich

aktywizaciji bedzie mdgi decydowad operator ASR, niezaleZnie od
trybu pracy gdérki (8TOP, RECZ, AUTO). Umozliwi to np. operatorowi

M
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wprowadzenie do systemu ASR karty rozrzadowei keolejnego skt adu
pociagu, przed zakohczeniem rozrzadzania poprzedniego sk}adu, jak
- te2 obserwowanie ruchdw msanewrowych przebiegaiacych na gbrce.

4:1. ‘Komuni kacia z systemami 7ZWH, HAD, BSKT-2Z i SKPS.

System nadrzedny LTB ‘musi -zapewnié sprawng -wymiane informacii
z systemami "ZWH, HAD; SKT-2 1 SKPS5. - Realizewana bedzie ona
poaprzez, zgodne ze ~standardem RS5-232, tacza transmisii
szeregowei: LTB~ZWH, LTB-HAD, LTB-SKT-2 i LTB-SKPS (patrz rysunek
1Y. Potaczenie =z systemem SKPS, ze .wzgledu .na duza odleglosd,
przebiegad bedzie za podrednictwem wmodemu. Przewidulje sie
zastosowanie dwdch raczy LTB-SKPS, z ktdSrych Jedno stanowi
““goraca rezerwe”". ' Przesylanie danych wszystikimi laczami bedzie
sie odbywad zardéwna podczas rozrzadzania (tryb pracy RECZ, AUTO)
jak 1 w przerwie wmiedzy vrozrzadzeniami (tryb STOP). -Wymiana
informaciji pomiedzy LTB i SKPS przebiegad bedzie z predkofcia
Q600 boddw, -wedtug dotychczasowego protokotu transmisji

przyietego na - maradzie dotyczaced- - integraclii ‘systemdw
-~ BKPS-ZWH-HAD w dniu 21.1.1987r. PonizZzej przedstawiono jakie
informacije ‘beda- przekazywane ‘poszczegdlnymi taczami

komunikacyinymi systemu LTB.
‘Przesylanie danych w kierunku LTB——->SKPS bedzie ocbeimowad:

- ‘komunikat [s) ‘wolneli diugosci toréuw kierunkowych

"{RWDL 9/48/> )
dla kazdego toru 88-6d, 1lub 88, gidy biedny pomiar albo
Jego brak,

— komunikat o zamknietych torach kierunkowych <RTKZ A{(24)>
dla kazdego toru: Z-zamkniety, O—-otwarty,

— ‘komunikat o przestawieniu wagonéw <RRWG 15 44 15 8 99>
przykiad -przestawienia wagondéw 1, 2, 3, 4, 5,8, 99 z
toru 215 'ma 2443 komunikat moZe zawierad -tylko cyfry,
spacje mysiniki,

-  komunikat “sygnalizujacy =zapelnienie "czarnei skrzynki"
systemdw ZWH lub HAD <ROST>,

— 2adanie przestania sytuacii na przybyciu <SPP,
— 2Zadanie przestania karty rozrzadowej:
<PKRA> bez parametrow,

YPKRA 799 R99999> 2z numerem toru i pociagu,
<PKRA 999 A99999-99% APP999> z npumerem toru i pociagu

AN
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-

dwdch skiaddw,

Zadanie przestania czasu astronomicznego <CZIAS>,

blok danych z karta wynikows

<PKRW 999 A99999> nagldwek -z numerem toru i numerem

pociagu,

blok danych "z zawartofcia “czarnej skrzynki" systemdw.

"ZWH i "HAD.

Przestanie danych w kierunku SKPS——>*LTB bedzie obeimowad:

Zadanie

komunikat zawierajacy date i czas astronomiczny {(odpo-
wiedZ na zadanie CZIAS),

blok danych karty rozrzgdowei o -nagldéwku z numerem toru
i pociagu

T XPKRA "9997A99999 >,

zadanie przesianta wolnych diugogci tordw kierunkowych
YRWDL >, ’

Z2adanie przestania karty wynikowei <PKRW>,

Zadanie przestania zarejestrowanych zdarzett w systemie
ASR (zawarto$é¢ “czarned skrzypki") <{ARCH>.

<{PKRA> -przestania karty rozrzadoweij, wysyltane do SKPS,

‘bedzie poprzedzone przestaniem komunikatdw TRWDL> i <RTKZ>.
Zadanie <PKRW>, wysylane do LTB z SKPS, zostanie obstuzone, o ile
nie rozpocznie sie rozrzadzanie koleinego pociagu.

Przesy} anie danych ‘w kierunku LTB—->ZWH bedzie wbejmowad:

komunikat o dacie i czasie astronomicznym,

blok danych 2z karta rozrzadowa przysyltana z SKPS lub
karta wprowadzona z pulpitu zintegrowanego;

zadanie przestania zawartosdci "“czarnei skrzyrki",
Zadanie przesitania wynikowej karty rozrzadowej,
2adanie przestania wyniku testu czuinikéw CTI i ELS-7,

Zadanie przestania informacii o zamknietych: torach kie—
runkowych.

A%
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Przesylanie ‘danych w kierunku ZWH—->LTB bedzie obejimowad:
— ' komunikat o przepebnieniu “czarnei- skrzynki",
- komunikat o trybie pracy-gérki (65TOP, RECZ, AUTO),

- blek danrych  -o-stanie-obiektu-do wizualizacji przebiegu
rozrzadzania,

- blok. danych wyntkowei karty rozrzadowej {po zakaiczeniu
rozrzadzani a; samoczynnie -bez Zadania <PKRW>),

— blok- danych wyniku testu czuinikdéw CTI i ELS-7,
- blok danych z zawartofcia "czarnej skrzynki®™,

- blok danych o zamknietych‘toFach-kierunkowych.

. Przesyltanie danych w kierunku LTB——>HAD -bedzie obeimowad:
— komunikat o dacie i czasie astronomicznym,
- Zadamnrie przestania wolnych diugosci toréw kierunkowych,

- Zadanie przesiania wyniku testu czuinikdw CTI.

Przesylanie danych w kierunku-HAD—=>_TB bedzie obeimowacd:
- ‘komunikat o-przepelnieniu “czarnej skrzynki®”,

- blok danych o stanie obiektu do wizualizacji przebiegu
‘hamowania docel awsgo,

~ komunikat o wolnych ditugosSciach tordw «ierunkaewych,
-generowany tylko na zadanie z LTB,

— blok danych wynika testu czujnikdéw CTTI,

- blok danych z - zawartodcia "“czarnej skrzynki® systemu
HAD. )

taczem +transmisji LTB{——>8KT-2 beda przesylane wolne diugodci

toréw  kierunkowych. - Przestane walne -~diugodci tordw beday

prezentowane na monitorze systemu LB ‘wrkazdym trybie pracy gérki
. f(zastepuiac siedmiosegmentowe wydwietlacze na pulpiciel.

Ak
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4.2. Wizualizacja procesu rozrzadzania.

Do wizualizacji- przebiegu rozrzadzania uzyty zostanie kolorowy
L-monitor - ekramowy, zapewni ajacy wystarczajaca rozdzielczofdé
obrazu. Na ekranie-monitora -przekazywany - bedzie schematyczny
rysunek gérki [rozriadowei (rysunek 2), alna Jjego tle beda
prezentawane, przy uzyciu kilku wybranych koloréw, nastepuiace
informacjes:

— koleine trzy odprzegi =z karty znaijdujacej sie przed
identyfikatorem,

— lokalizacija strefowa odprzegdw =z sygnalizacia “"mylni-
kow",

— rodzaije odprzegdw (ladowny, prézny, krétki itp),
- przestawianie zwrotnic,

— liczba osi z karty rozrzadowei 1 liczba osi zliczona na
identyfikatorze, o ile beda rdézne,

— predkogci zadane do hamulcédw odstepowych i docelowych w
m/s,

- stopienn zapetnienia tordw kierunkowych,

- zajetodd¢ strefy martwel,

- awarie czujinikéw CTI 1 ELS-7,

— wytaczenia zwrotnic z automatycznego nastawiania,

— zamkniete tory kierunkowe oraz tor zapasowy,

- czas astronomiczny,

- tryb pracy gdérki (S§TOF, RECZ, &UTD),

— komunikaty transmisji SKPS—->LTB,

-  komunikaty O niepoprawnei pracy masz ynowni

‘hydr-auliczned, sterownikdw mikroprocesarowychr ZWH, -HAD i
SKT-2 oraz systemu SHT-1.
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Jak widac z powyZszego, wizualizacja realizowana przez system
nadrzedny LTB bedzie obejmowala prezentacie pracy catego systemu
ASBR (tzn. systemdw ZWH, HAD i SKT-2) npa Jjednym monitorze
ekranowym, umieszczonym przy pulpicie operatora. Takie
rozwiazanie eliminuje obstuge wyswietlaczy siedmoniosegmentowych i
niektérych lampek sygnalizacyinych w pulpicie operatora oraz
obstuge monitoréw ekranowych systemdw ZWH i HAD.. Mprowadzenie
jednego monitora ekranowego dla prezentacii pracy systemu ASR,
przede wszystkim zapewni ~operatorowi pulpitu ratwieisza
orientacje w przebiegu rozrzadzania oraz pelnieisza informacie o
stanie technicznym i -eksploatacyinym gdérki.

4.3, Zlecenia operatorskie.

System LTB zapewni operatorowi rozrzadzania korRwersacyina
obstuge ASR, W szczegdlnodci zas umozliwi:

- wprowadzanie do ASR karty rozrzadowei tworzonei przez
SKPS,

— wprowadzanie do ASR karty rozrzadowei z urzadzenia ope-
ratorskiego,

- dokonywanie -modyfikacii otrzymanej karty rozrzadowei,

~ wprowadzanie wartogci wolnych dltugogci tordw kierunko-—
wych, przekazywanych przez ASR do SKPS,

- wprowadzanie informacii przekazywaneij do SKPS-u o
ruchach manewrowych na gérce rozrzadowej,

— testowanie czuinikdw ELS-7 i CTI,

- zapisywanie na nogniku magnetycznym zdarzehh zarejestro-
wanych przez system ASR.

Zlecenia operatorskie wprowadzane beda do ASR przy uZzyciu
monitora ekranowego oraz klawiatury lub drazka sterowniczego.
Obstuga =zleceh operatorskich przez system LTB musi zapewnid

maksymalne uproszczenie czynnosci operatora rozrzadu oraz
zabezpieczy¢ ASR przed ewentualnymi bledami przy wprowadzaniu
danych przez aperatora. Lista zlecet operatorskich bedzie

zawierala nastepujace pozycie:
KARTA RUZRZADOWA

SYTUACJA POCIAGOWA NA PRZYBYCIU

A6



NY&AGANI#’FUNKCJDNALNE SYSTEMU LTB. 15.

TRANSMISJIA KARTY Z SKPS

TEST TZUJINIKOW

‘PRZEGLADANIE KARTY

KASOWANIE KARTY

‘KASOWANIE ODPRIEGU

WSTAWIANIE ODPRZIEGU

KARTA Z KLAWIATURY

KOREKTA LICZBY OSI W ODPRZIEGU

KOREKTA NUMERU TORU W ODPRZEGU

ZAMIANA NUMERU TORU W KARCIE

ZAMIANA TORU ZAPASOWEGO

PRZESTAWIANIE WAGONOW

CZARNA SKRZYNKA

KARTA ROZRZADOWA. Zlecenie to, w sposcb najprostszy pod

wzgledem czynnoéci operatorskich, spowoduje sprowadzenie z SKPS
do ASR karty rozrzadowei. Karta bedzie  Zadana bez podawania
numeru toru i ‘pociagu oraz bez mozliwosSci korekty przez operatora
wartosci wolnych diugosci. Do SKPS5—u zostanie wyst ane
bezparametrowe zadanie karty, poprzedzone komunikatami o
zamknietych torach kierunkowych tna podstawie stanu przekaznikdw
ZZ) oraz o wolnych dtugoéciach odczytanych z abiektu. Przestanie
nastepnej karty =z SKPS—u bedzie wmoZliwe przed zakoficzeniem
rozrzadzania poprzedniego pociagu. Kazde Zadanie karty spowoduie
‘skasowanie karty znajduijacei sie w systemie ASR, o ile nie

rozpoczeto jeszcze rozrzadzania pociagu-wegitug tej karty.

SYTUACJIA POCIAGOWA NA PRIYBYCIU. Zlecenie to bedzie realizowad
dwie nastepuizce funkcie:s

- wySwietlenie na monitorze listy skitaddw pociagowych wraz
z ich opisem; znajiduijacych sie na przybyciu,

- przestanie z SKPS—u sytuacii pociagoweij na przybyciu.

At
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TRANSMISIA KARTY Z SKPS. Funkcja zlecenia jest identyczna jak
w zieceniu "EARTA ROZRZADOWA. RéZnice sprowadzaia sie do sposobu
realizacii zadania -karty, ti:

- wydwietlenie wartodci wolnych dlugodci i umoZzliwienie
ich korekty przez operatora,

- wySwietlenie sytuacji pociagowe na przybyciu i
udostepnienie operatorowi moZliwoféci wyboru jednego lub
dwdch skt addw-celem przestania ich karty rozrzadowe].

“TEST CZUJINIKOW. Zlecenie prezentowad¢ bedzie graficznie na
monitorze wynik testu zgtoszen czuinikdw CTI i ELS—7 o systemdw
ZWH i HAD podczas-ostatniego rozrzadzania.

PRZEGLADANIE KARTY. Zlecenie wyprowadzi na ekran monitora
" informacje o koleijinych odprzegach skiadu pociagowego wediug karty
rozrzadowei znajduiacej sie- w systemie ASR.

KASOWANIE: KARTY. Zlecenie usuwa z systemu ASR karte rozrzadowa
(niezbedne przy wprowadzaniu karty z klawiatury).

T KASOWANTE ODFPRZEGU. ‘Operator po wybraniu odprzegu =z
prezentowanej na ekranie karty bedzie wmogt dokonad ego
skasowania. Potwierdzeniem skasowania bedzie uaktualnienie obrazu
karty <(bez odprzegu skasowanego). W przypadku, gdy odprzeg
wprowadzony zostat do ASR-u droga transmisii z SkKPS-u, informacia
o skasowaniu zostanie zapamietana przez ASR.

'WOTAWIANIE  "ODPRZIEGU. Zlecenie pozwoli  -wstawid¢ dodatkowy
odprzeg do karty rozrzadowej, znajdujacei sie w AGSR, poprzez:

— wybranie 2z +karty odprzegu, za ktérym bedzie wstawiony
dodatkowy,

- wybranie numeru toru kierunkowego - wstawianego -odprzegu,
~ wskazanie oznacznikdw rodzaju ‘wagondw adprzegu.

Potwierdzeniem "wstawienia odprzegu bedzie wysSwietlenie zmodyfiko—
wanej karty.

KARTA ZI KLAWIATURY. Zlecenie umoZliwi wprowadzanie do ASR-u
pelnei karty rozrzadowej (np. gdy Zadanie karty z SKPS—u zakoficzy
sie niepowodzeniem). Postepowanie przy programowaniu danych o
odprzegach bedzie takie samo, jak w zleceniu WSTAWIANIE ODPRZEGU.
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’

KOREKTA TICZBY O0SI W ODPRZEGU i KOREKTA NUMERU TORU W
ODPRZEBU. Zlecenia te pozwola na zamiane liczby osi/numeru toru w
dowolnie wybranym odprzegu =z karty rozrzadowej wprowadzonei do
fASR—u. Zmiana zostanie potwierdzona wyswietleniem uvaktualnioneji
karty na monitorze.

ZOMIANA NUMERU TORU W KARCIE. Zlecenie realizowane bedzie
‘poprzez wskazanie na monitorze dwéch numerdw tordw tl, t2. W
qu}ku wykonania =zlecenia wszystkie +tory ti, znajdujace sie w
karcie; zostana ‘zamienione na t2; czego - potwierdzeniem bedzie
wyéwietlenie karty na monitorze.

ZAMIANA TORU ~ ZAPASOWEGD. Zlecenie realizowane. bedzie poprzez
wskazanie numeru toru kierunkowego. Tor ten zostanie zapamietany
w systemie ASR jako tor zapasowy.

“PRZESTAWTIANIE WAGONOW. Zlecenie stuzyd bedzie -do- dostarczenia
‘do systemu SKPS informacii o ruchach manewrowych w obrebie gdérki.
Bedzie realizowane przez operatora poprzez wskazanie na monitorze
- pkranowym toréw kierunkowych ti i t2, oraz wprowadzenie numerdw
wagondw, -liczonych na ‘torze t1 od -“szczytu gdrki. Zlecenie
spowoduje przestanie do SKPS-u komunikatu o przestawieniu
wskazanych wagondw z toru t1 na tor t2.

“CZARNK “SKRIVNKA. Przy pomocy tego zlecenia -bedzie moZzna
zapisywad na dyskietkach dwustronnych 5.25°, o pojemnosci 340kB,
dane o zdarzeniach zarejestrowanych przez “systemy ZWH i HAD
podczas przebiegu rozrzadzania skiadédw pociggowych. Zlecenie
bedzie posiadaio dwa warianty zapisywania zarejestrowanych
zdarzen. Wariant pierwszy bedzie polegal na tym, Ze zostanie
okreslona litzba dla ilu rozrzadzanych pociagéw (liczac od
‘ostatniego zarejestrowanego) zapisywad ‘dane na nos$niku
magnetycznym. Drugi wariant zlecenia bedzie polegat na
zapisywaniu na dyskietce catei zawartosci “crarnej skrzynki® obu
systemdw ZWH i HAD. Dane beda zapisywane w postaci umoZzliwiajacel
odczytywanie ich pod systemem operacyinym MS DOS.
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5. WYMAGANIA NIEFUNKCJONALNE SYSTEMU LTB.

W tym rozdziale zostana okredlone -wymagania dotyczace sprzetu

mikrokomputerowego - -oraz ‘oprogramowania © systemowega,  ktére
umozliwia realizacie -przedstawi onych wczesdniel -Wwymagan
funkcionalnych - systemu LTB. - ‘Bpecyfikacia wymagan

niefunkcijonalnych zostala dokonana po rozpoznariu aktualnie
dostepnego na rynku krajowym sprzetu wikrokomputerowego oraz
urzgdzen peryferyinych, maiac na uwadze rdéwniez wzgledy
ekonomiczne. :

Sal. Konfiguracia sprzetowa.

W celu realizacji swych funkcii -system LTB powinien bydé
zaprojektowany w oparciu o komputer IBM PC/AT o -nastepuijacej
konfiguracji:

— ‘pamied operacyina o poiemnosci 4Mb,

-~ monitor kolorowy. wraz z- karta EGA,

~ 8 portdw transmisii szeregowej RS5-232,

-~ Jjednostika dysku-elastycznego 5.25° ‘o podemncogci 1.2Mb,
- Jjednostka dysku elastycznego 5.25° o pejemnosci 360kB,

~ -‘koprocesor “arytmetyczny 88287,

- drukarka, klawiatura, drazek sterowniczy {joystick).

‘Monitor  EGA ma rozdzielczodsd - 649%358 -punktow (pikseli), =z
mozliwogcia uzycia 16 kolordw;, co zapewnia wysoka Jjako$d rysunkdw
graficznych i wyéwietlanego tekstu. - Jego wada - w przewidywanym
- zastosowaniu jest stosunkowo niewielki wymiar ekranu, wynoszacy
13+, Umozliwia to rozréznianie nieznacznych elementdw
- prezentowanego -obrazu (np. pojedynczei cyfry) z odleglosci co
najwyzej 1-1.5 metra. ‘Bardziej ergonomicznym rozwiazaniem byloby
zastosowanie® monitora o wiekszym ekranie, np. 26°, wraz =z
- ohstuguijaca go karta, dajacego nie-mniejsza rozdzielczodd abrazu
niz monitor EBGA, ale jego koszt jest dziesieciokrotnie wiekszy.
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DuZ2a pamied operacyina umozliwia tworzenie dysku wirtualnego 1
przetwarzanie na nim zbiordw z wieksza szybko$cia niz na dysku
magnetycznym. Na dysku wirtualnym moga ponadto rezydowad programy
w przypadku podzialu zadania nadrzednego systemu LTB na kllka
programdw. Czas radowania takiego programu Jjest bardzo kndtk1‘
Pozostat a pamied moze by¢ wykorzystywana do przechnwywanla
fragmentdw gotowych obrazéw graficznej prezentacji rozrzadzania.

S5.2. Oprogramowanie systemowe.

Oprogramowanie wrytkowe, realizuiace Ffunkcie systemu LTB
bedzie dziatad¢ pod kontrols systemu operacyinego PC DS (MS DOS).
Komunikacia z pamieciami masowymi , drukarks, klawiatura
alfanumeryczna (lub drazkiem sterowniczym) i monitorem dokonywana
bedzie za posSrednictwem ekstrakodéw i handlerdw urzadzen tege
svstemu.

System operacyiny PC DOS (MSE DOS) stwarza wszelkie mozliwodci
poprawnei realizacji komunikacji operatora rozrzadu z systemem
LTB araz graficznej prezentacii przebiegu rozrzadzania.
Skutecznosd dziatania systemu LTB w decyduiacym stopniu zalezed
bedzie od sprawnodci wymiany informacii z pozostatymi elementami
systemu ASR i systemem SKPS. Nie zapewnia teqo system operacyiny
PC DOS {BIOS obst ugulie co najwyzei dwa porty transmisii
szeregoweli, przy czym przestanie baitéw odbywa sie programowo,
brak Jest zegardéw programowych). Dlatego tez niezbedne jest
stworzenie efektywnego oprogramowania obstugi portéw szeregowych,
bazujacego na przerwaniach oraz modyfikacii obstugi zegarad
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6. WYMAGANIA FUNKCJONALNE SYSTEMU ZWH.

System ZIWH sterowania zwrotnicami i hamulcami odstepowymi
realizuje podstawowa funkcie -systemu ASR, tzn. steruje praca
gérki w strefie podzialoweli, zgodnie z zadana karta rozrzadowa.
Na pudstawie informacii o ruchu i parametrach biegowych
staczanych odprzegdéw, dostarczanych do systemu przez czuiniki
szynowe (patrz rysunek 3) i w oparciu o istniejace obiektowe
urzadzenia automatyki (patrz rysunek 2), system ZWH realizuie
nastepujace funkcje procesu rozrzadzania:

— identyfikacija odprzegdw,

- nastawianie zwrotnic,

- 'sterowanie-hamglcami,odstepowymi,

- 4dledzenie i rejestracja procesu zarzadzania,

-~ kontrola prawidiowego dziatania urzadzet automatyki,

-~ komunikacija z systemem GKPS za poSrednictwem systemu
nadrzednego LTB.

Rodzaije ‘informacii przesytanych raczami ZWH{——>LTB<{——>8KPS
zostaly wopisane wczedniej w punkcie 4.1. Z opisu tego wynika, zZe
zostanie rozszerzony zakres wymiany informacji pomiedzy systemami
ZWH i SKPS. Ponadto, w mnowei wersii systemu ZWH zostana
wprowadzone nastepuijace zwmiany:

- wynikowa karta rozrzadowa <PKRW> bedzie przesy:ana do
SKPS—u po doiechaniu do celu wszystkich odprzegdw =z
karty, a nie, Jjak dotychczas, na skutek zmiany potozenia
przetacznika z pozycji RECZ (AUTO) w pozycie STOP,

—- komunikat <RTKZ>, o zamknietych torach kierunkowych,
bedzie tworzony w systemie ZWH na podstawie sygnaldw od
przekaznikédw ZZ o zamknietych zwrotnicach.

Postad bloku danych <PKRW> i komunikatu <RTKZI> pozostais

niezmienione.
‘ ¢
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Wymagania dotyczace pozostatych funkcii systemu ZWH zostaty
opisane w nastepnych rozdziatach tego opracowania.

b.1. Identyfikacia odprzegdw.

Identyfikator odprzegéw i zwiazane z nim oprogramowanie w
systemie ZWH realizowad maia dwie podstawowe funkcie:

~ rozpoznawanie wagondw i odprzegéw na szczycie gdorki
rozrzadoweli, .

- zgodno$é¢ rozpoznawania odprzegdw z karta rozrzadows

Nalezy zwrocié uwage na zmiane w stosunku do obecnego rozwiazania
identyfikaciji w Lublinie, gdzie kryterium zajetosci/zwolnienia
identyfikatora generowane Jest przez uktady matei skali
integraciji, w szafie EOL.

Nowa wersja -oprogramowania IWH zakl ada dolaczenie wszystkich
czuinikéw ESL-7, =znajduiacych sie na zwrotnicy nr 341 (rysunek
2), bezpos$rednio do zestawu mikrokomputerowego, z pominieciem
szafy EOL. Dzieki temu zostanie wyraZnie poprawiona skutecznosc
rozpoznawania odprzegéw i wagondéw 2—, 4— i 6—osiowych o dowolnym
rozstawie osi wewnetrznych. MoZzliwe bedzie ustalenie kierunku
przemieszczania sie taboru. Kiopoty mogs sprawia¢ jedynie wagony
3—osiowe, o rozstawie két wiekszym od ? metrdw, oraz wagony na
wézkach (np. 4-osiowe), o rozstawie két w wdzku wiekszym od 2.5
metra i Jjednoczedénie rozstawie 'osi wewnetrznych wiekszym od 9
metréw (np. wagony pietrowe typu Bipa).

Przewiduje sie trzy tryby identyfikacii odprzegow na szczycie
gérkiz

1. Identyfikacia na podstawie karty =z liczba osi i
oznacznikami.

2. Identyfikacia na podstawie karty rozrzadowe
ograniczonej do adresdw odprzegdw.

3. Identyfikacja taboru starzanego podczas rozrzadzania bez
karty rozrzadowei.

W pierwszym trybie pracy zatozono, ze liczba osi przypisana
poszczegélnym odprzegom w karcie rozrzadowe] jest prawidiowa,
wiec jakiekolwiek sprzecznodéci w identyfikacii odprzegdw wynikaia
z innego rozpiecia wagondw przez pracownika stuzby ruchu. Jeslii
np. w wyniku blednego nieodpiecia wagonu od poprzedniego odprzegu
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powstanie mylnik, sygnalizacja tego faktu ma miejsce w procesie
identyfikacji. Pierwszy +tryb pracy zmusza operatora do czuwania
nad poprawnos$cia karty rozrzadowej, otrzymanei z SKPS, gdyz
ewentualny biad w liczbie osi moZe spowodowad lawine mylnikdw, a
system ZWH sygnalizowal bedzie niepoprawne rozpiecie.

DPrugi tryb pracy moze by¢ wykorzystywany w okresie braku
tacznodci systemu ASR z 'SKPS, kiedy karta rozrzadowa bedzie
wprowadzana w ograniczonym wymiarze — wylacznie w postaci numerdw
toréw kierunkowych - : System -ZWH nie
prowadzi wtedy ‘kontroli poprawnoéci- rozpinania odprzegdéw.
Nastepuie jedynie identyfikacja odprzegdw co do rodzaiju wagondw i
liczby osi.

Trzeci +tryb pracy ré#ni sie Jjedynie tym od drugiego, 2zZe
operator pulpitu zintegrowanego, rozpoczynaijac rozrzadzanie, nie
wprowadzit karty. Identyfikowane odprzegi nie maija adresow w
thwili mijania -zwrotnicy 341, a wiec nie moZze by¢ realizowane
sampczynne nastawianie zwrotnic.

Nalezy zwrdcid uwage , Ze - kazdy odprzeg zwalniajacy
identyfikator nie podltega juz korekcie osi przez operatora
pulpitu zintegrowanego. ~~‘Kazde wodchylenie od 2adanei karty
rozrzadowej Jjest -oznaczane wskaznikiem modyfikacii odprzegu w
karcie wynikowei. Korekta esi w karcie vozrzadowej moze byd
dokonana przez operatora w okresie niezajetofci identyfikatora z
wyprzedzeniem dla najblizszego staczanego odprzegu.

Program identyfikacii ~odprzegéw w systemie ZWH realizuje
ponadto kilka dodatkowych funkcii:

~ okre¢lenie momentu rzeczywistego rozpoczecia rozrzadza-—
nia — "pierwszy odprzeg zaimuje identyfikator",

- kontrole liczby staczanych odprzegéw (nie przewiduie sie
przekraczania liczby &3 odprzegéw w rozrzadzanym skia-
dzie),

- wyéwietlenie danych o odprzegach w rejonie zwrotnic 341
‘i 340 na ekranie monitora ekranowego systemu LTB,

- kontrole poprawnoéci pracy rtzujnikéw. ID11,..,1ID24 (patrz
rys.3) wraz z-samoczynnym “kasowaniem identyfikatora® i
przekazaniem funkcji rozpoznawania odprzegéw -do pierw—

szeiy zwrotnicy,

—~ udzial w tworzeniu karty wynikoweji,

-~ opkretlenie -momentu pojawienia sie ostatniego odprzegu w
‘celu-przygotowania stanu STOP systemu ZWH,

4
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— inicjowanie samoczynnego prrzestawiania zwrotnic (“"drogi
przebiegu") dla odprzegdw skorygowanych.

&.2. Podsystem nastawiania zwrotnic.

Wymagania ninieidisze sz zgodne -z - "Wymaganiami techniczno-
~eksploatacyinymi dla mikrokomputerowego systemu - sterowania zwro—
tnicami i hamulcami-odstepowymi", styczen 1987 r.

Samoczynne nastawianie zwrotnic polega na wysytaniu -polecen
ustawienia poszczegdlnych -zwrotnic w odpowiwdnie polozenie,
przewidziane w kafTie rozrzadowei, w oparciu o informacie o
stanie poszczegdlnych obhiektdéw i o samych odprzegach.

1. Sygnalami wejsciowymi wod urzadzert zewnetrznych gdérki
- rozrzadowei sa:

— zwrotnicowe odcinki-oddzialyﬁania,
— obwody kontroli-poloZzenia zwrotnicy,
- czujniki zwrotnicowe.

Zwrotnicowym odcinkiem oddziatywania jest
zwrotnicowy odcinek izolowany Iz I, Iz II. Zwrotnicowe
odcinki oddziatywania, =z wyjatkiem zwrotnic ostatniej
strefy podzialowej gérki, sa wyposazone w trzy czuiniki
torowe ~ jeden wiazdowy i dwa wyiazdowe (obu kierunkow).
Zwrotnice oustatmiej strefy posiadaija tylko czuiniki
wiazdowe. Lokalizacja czuinikdw nie powinna wykraczad
poza zwrotnicowy odcinek oddzialywania. Obwody -kontroli
poloZzenia zwrotnicy powinny rejestrowad zmiany potoZzenia
napedu.

2. Podstawowym ‘obiektem sterowanym Jest obwédd napedu
zwrotnicowego. Polecenie -automatycznego systemowego
ustawienia zwrotnicy powinno by¢ realizoware w obwodzie,
w ktérym przyciskiem zwrotnicowym moZna przerwad dostep
systemu do zwrotnicy. ‘Obwdd realizuiacy polecenie
systemowe powinien zawieraé uzaleznienia od  stanu

zwrotnicowego odcinka ‘oddziat ywania, zamkniecia
zwrotnicy i potoZzenia  AUTO przetacznika ~trybu pracy
gorki.

. Realizacja ustawiania zwrotnic.
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a. MNastawianie drdg -przebiegu powinno odbywad sie w
‘koleinodci--rejestrowania. adprzegdw.

b. Dla ‘kazdego odprzegu powinna byd¢. realizowana
mozliwie calkowita droga przebiegu, tj. ograniczona
tylko nastepstwem przemieszczajacych sie koleinych
odprzegdéw. Nalery brad przy tym pod uwage nastepulia-—
ce zalecenia:

-~ mniedozwolone -djest, aby wiecei niz 3 napedy
zwrotnicowe rownoczedénie znaidowalty sie w ruchu
- wtym najwyzei jeden w rozruchu,

— kazda nastegpna zwrotnica w drodze przebiegu
-odprzegu powinna by¢ - ustawiona po-osiagnieciu
potozenia krafhcowego, w odpowiednim ‘kierunku
wszystkich ~poprzednich zwrotnic dla zatoZzonego
adresu pdprzegu. Oznacza to, Ze np.

- przestawianie reczne jednei Jjuz ustawione]
-zwrotnicy wstrzyma, na okres jej przestawienia
{(niezgodnego 'z adresem odprzegu), dalsze usta-
wianie drogi przebiegu,

- w przypadku komiecrznos$ci réwnoczesnego przesta-—

wiania wiecei niz jednego napedu sa one koleino
uruchami ane.

4. System inicjuie przestawienie zwrotnicy przy lacznym
spelnieniu nastepuijacych warunkdéw:

- wystem znajiduje sie w stanie “automatyka®,

- -zwrotnice znajidujace sie w-drodze przebiegu odprzegu
nie sa wylaczone ze sterowania automatycznego,

-~ zwrotnica nie jest ‘wykaczona indywidualnie =z
automatyki lub zamknieta,

— ‘zwrotnica wymaga przestawienia dla zblizZzajacego sie
odprzegu,

—~ odprzeg nie jest mylnikiem i posiada aktualny adres
docelowy toru kierunkowego,-

— gdcinek oddziatywania zwrotnicy jest niezajety przez
odprzegi,

- odprzeqg, dla #%térego ma byd przestawiona .-zwrotnica

A6
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5.

6-

jest najblizszym odprzegiem, ktdéry bedzie przeijez-—
‘dzalr przez te zwrotnice,

— zwrotnica nie zostal-a przestawiona recznie z pulpitu
zintegrowanego dla zbliZajacego sie odprzegu w poio-—
Zenie niezgodne z jego adresem.

Nastawianie reczne zwrotnicy ma priorytet nad ustawia-
niem systemowym, przy czym:

- po wyskaniu polecenia systemowego, uzycie przycisku
zwrotnicowego do ustawienia zwrotnicy w przeciwne
poltozenie powoduje, 2ze zwrotnica. nie moze byd
ponownie ustawiana systemowo dla najblizszego
odprzegu,

- zwrotnice, ktére w danei chwili ctzasowej nie wchodza
przez system droga przebiegu, moga by¢ dowolnie
przestawiane recznie, bez wpliywu na pdZniejsze
sterowanie systemowe.

‘Iwolnienie-zwrotnicy moZze nastapid po ixcznym spelnieniu
nastepujacych warunkdw:

- zliczaniu, odpowiedniej dla danego-odprzegu, liczby
osi na czujniku wiazdowym,

- zliczaniu tej samej liczby osi na czuiniku
wyjazdowym lub =zgioszenia zwolnienia zwrotnicowego
oadcinka izolowanego (Iz I, Iz TI), a liczba zgtoszo—
nych o0si na czujniku wyiazdowym Jjest smniejsza, od
zatoZzonei ilosci osi odprzegu, o jeden.

Dla zwrotnic -ostatniej strefy podziatoweld zwolnienie
zwrotnicy moze nastapié po zliczeniu, odpowiedniei dla
danego odprzegu, liczby wosi na czujniku wjazdowym i
zwolnieniu izolowanego odcinka zwrotnicowego.

Stwierdzenie awarii czujnika wiazdowego lub
"niedoliczenie" przez czuinik wyljazdowy wiecei niz2
jednei -osi ‘powoduje wylaczenie zwrotnicy z automatyki
ustawiania.

Przy --wiezdzie * odprzegu na nastepna zwrotnice (gdy taka
istnieie), w ' przypadku prawiditowego zliczania osi,
potwierdzaijacego wadciws ilosé osi odprzegu, uprzednio
wylaczona  z automatyki zwrotnica moze by¢é do nield
przywrdcona, o ile; w przypadku zbliZajacego sie do niej
nastepnego odprzegu, beda moZliwe do sprawdzenia inne

A
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16,

i1.

12.

13.

kryteria jej niezaietosci.

Utrata kontroli ilo$ci osi dla odprzegu (odprzegdéw) na

‘dwdch ‘koleinych, nastepuiacych po sobie zwrotnicach,

powoduije wytaczenie calej grupy zwrotnic, tzn. wiazki
obejmuiacei zwrotnice, na ktérei utracono kontrole nad

odprzegiem, az do rozwiniecia zwrotnic ostatniej strety.

W trakcie trwania rozrzadu S3, kontrol owane i
sygnalizowane operatorowi systemu nastepuijace zdarzenia:

-~ miejsce znajdowania sie poszczegdlnych odprzegdw,

—~ powstanie mylnika,

—~ awarie czuinikdw zwrotnicowych,

-— wadliwe dzialanie obwodu kontroli napedu zwrotnico-
wego, W tym poitoZenie nieustalone zwrotnicy lub brak
mozliwo$ci jej przestawiania,

~ przekroczenie czasu przestawiania zwrotnicy,

— wadliwe driatanie samych obwoddw weijsciowych lub
wyisciowych sygnatdéw od i do obiektow.

AN

W przypadku niemoznofci automatycznego przestawienia

zwrotnicy przywracany Jjest iJei stan poczatkowy (pod

warunkiem jei niezajetogci), co jest odpowiednio sygna-—
lizowane. ’

Gdy, po wystaniu polecenia systemowego przestawienia
zwrotnicy, naped zwrotnicowy w odpowiednim czasie nie
zostanie uruchomiony, zwrotnica zostaie wylaczona ze
sterowania.

W przypadku stwierdzenia mylnika nie jest ustawiana dia
niego dalsza droga przebiegu.

28
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~

6.3, Podsystem sterowania hamulcami odstepowymi.

Zadaniem podsystemu sterowania hamulcami odstepowymi jest
takie regulowanie predkogci staczanych wagondw, aby nie nastapito
ich wzajemne dobieganie w strefie zwrotnic, oraz aby wjiezdzaty na
hamulec docelowy z predkosciac

4.8 < v<5.5 a/s

Informacie, konieczne do sterowania hamulcami odstepowymi, sa3
zbierane za pomoca czuinikdéw zwrotnicowych ELS-7 i czuinikdw
hamulcowych CTI, poczynaiac -od ctzuinikéw wyjazdowych zwrotnicy
"340", a koficzac na czuinikach wiazdowych pierwszych zwrotnic za
hamulcami odstepowymi.

Bezposrednio, sterowanie-hamulcami odstepowymi (typu ETH-11),
odbywa sie za pomoca systemu SHT-11, ktdéry dziata tu jak
dwupot cZzeniowy regulator predkos$ci odprzegu na hamulcu. Wartosd
Zadana dla tego regulatora Jjest wybierana z tablicy predkosci
2adanych przez ‘podsystem sterowania hamulcami odstepowymi, zas
wartosd mierzona pochodzi z radarowego miernika predkogci.

Podsystem sterowania hamulcami odstepowymi pelni nastepuiace
funkcje: .

1. Wyznaczenie predkogci wyjazdowej odprzegu z hamulca jako
2Q»Maf wartofci Zadanej dla SHT.

2. Kontrola poprawno$ci dziatania SHT i skuterznodici hamo—
wania. '

3. Bie2aca diagnostyka czuinikdéw zmaijduiacych sie w otocze—
niu hamulca.

4. Identyfikacia odprzegdw.

5. Komunikacja z systemem nadrzednym ASR oraz pulpitem ope—
ratorskim.

6. Rejestracja zdarzert podsystemu sterowania- hamulcami
odstepowymi.
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b.3.1. Wyznaczanie predkofci wyjazdowei odprzegu z
hamulca.

Do wyznaczania predkodci wyjazdowei 2z hamulca odstepowego
stuza pomiary czaséw Ti i T2 {patrz rysunki 2 i 3). Mierzone. s3
czasy wprzejazdu przez odcinki toru ograniczone czuinikami QP i

KP. Wiazd pierwszej osi odprzegu na czuinik B8F powoduie
rozpoczecie pomi aru, ‘za$ wiechanie na czujnik KP - jego
zakonhczenie.

Odpowiedni dobdér diugodéci odcinkdéw @GP - KP oraz miejsce

zamontowania czujnikéw, pozwala na pos$rednie okredlenie wlasnodci
kinematycznych odprzegu. #Wasna$ci te w dogodny sposdb okredla
uporzadkowana para (T1 i T2).

Na podstawie wartosci czaséw Tl i T2 (a.wiec dla odprzegu o
okreslone]j bezwt adnosci, opoarach ruchu ° itd.), z tablicy
umieszczonei w pamieci ‘staleij, odczytywana jest predkos$c wyliazdu
odprzegu 2z hamulca. Predko$< ta Jest przesylana do systemu SHT
Jdako wartoéd¢ zadana. ’

W przypadku otrzymania biednych wartosci Ti1 i/lub T2, albo gdy
nagta awaria czujnikéw nie pozwoli na dokonapie pomiaru tych
czaséw, do SHT Jjest preesylana bezpieczna warto$¢ predkosci
wyjazdowei.

W momencie wiaczenia automatycznego rozrzadzania, do systemu
SHT przesytana Jjest bezpieczna wartogé 4.5 m/s dla-wszystkich
hamulcow. Dziatanie to jest podiete na wypadek, gdyby w trakcie
rozrzadzania, z powodu-awarii, nie zostata zadana do SHT predkos$d
okredlona na podstawie T1 1 T2.

6.3.2. Kontrola poprawnogci dzialania systemu SHT i
skutecznodci hamowania.

6 Swnymi -@lementami ukl addw bezpoérednio zwiazanych ze
sterowaniem hamulcami ETH-11 sa:

— radarowy miernik predkodéci odprzegu na hamulcu,
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- tzujnik ELS-3,wtaczajacy radarowy miernik predkodci,

- welektroniczny ‘uk¥ad steruiacy, ktéry z Jednej strony
przyimuje warto$é zadans predkodci odprzegu, a z drugiej
‘zarzadza maszynownia hamulcdw,

— maszynownia hamulcdw ETH-11.

!
Sygnaty zwigzane 2z systemem SHT i wmaszynownia hamulcdw
przedstawiono w tabeli 1. W wiekszofci sygnaty te sa juz
wykorzystywane w dotychczasowym systemie. Dotyczy to sygnaiodw
OLW3, OLN3 i MAS3, ktSre sa kontrolowane cyklicznie, oraz UNHi
oraz RADi. Stwierdzenie awarii jest rejestrowane 1 powoduje

wypisanie odpowiedniej uwagi dla operatora.

Ponadto, proponujemy wprowadzenie dodatkowych sygnat dw,
umozliwiajacych <cidlejsza kontrole pracy SHT. NaiwaZnieijsze
wydaje sie doprowadzenie do zestawu mi kroprocesoroweqgo
analogowego, napieciowego sygnatu o przyjetei przez SHT wartosci
predkoéci zadanej. Dotychczasowe dodwiadczenia eksploatacyjne
méwia © czestych zanikach wartodci -—zadanei do SHT. Cykliczna
kontroYa proponowanego tu ‘sygnatu-zwrotnego pozwalad bedzie na
odtwarzanie zadaneij wartosci predko§c1 przez podsystem sterowania
hamulcami odstepowymi.

Podltaczenie do zestawus mikroprocesorowego sygnatu TCTWRiI =z
czuinika ELS-3, wlaczajacego radarowy miernik predkodci, pozwoli
na kontrole wspétpracy -systemu SHT z' radarem. Poza tym sygna:t ten -
bedzie wykorzystywany przy lokalizacjii i identyfikacii odprzegdw.

Oczywidcie, najwaZniejszym kryterium poprawnosci dziatania
systemu SHT Jjest skuteczno$¢ hamowania odprzegu do 2Zadanej
predkosci. Kryterium to Jjest sprawdzane przez radarowy pomiar
(sygnat RAD1) predkodci ‘wyijazdu odprzegu z hamulca. Za predkasc
waazduw%lz hamulca przyimuje sie odczytana przez radar predkosd,
ktéras

a. pozostaje ustalona przez czas 71, lub:

b. Jest ostatnim pomiarem przed zmians- pochodnej odczytywa-
nych wartofci predkosci ponizei granicznej wartosci 61,
lub:

c. Jjest ostatnim pomiarem przed uplywem czasu t2.

Parametry 1, 72 i 61 zostana okreslone na obiekcie. ‘Przypadek a)

34
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zachodzi wtedy, gdy wyhamowanie odprzegu nastapi zanim zniknie on
z pola widzenia radaru. W przypadku b) podsystem prébuie uchwycid
ostatnia warto$é¢ predkodci zanim odprzeg zniknie z pola widzenia.
Frzypadek c) dotyczy sytuacii, gdy za predkosc wyiazdowa
przyjimuje sie -ostatnia wartog$d wodczytana przed wylaczeniem
radarowego miernika predkosci. Najkorzystnieiszy jest przypadek
a). Przypadek c) sSwiadczy o mato skutecznym dziataniu hamulca.

W przypadku stwierdzenia zaniku =zasilania {(sygnat ZNRA)
systemu SHT, przewiduje sie hamowanie interwencyine. Polega ono
na bezposSrednim wysterowaniu hamulca ETH-11 z zestawu
Mikroprocesorowego. '

6.3.3. Diagnostyka czuinikdw znaijdujacych sie w
otoczeniu hamulca.

~

Sygnaly dwustanowe z czujnikdéw TTI i ELS-7 sa sprawdzane juz w
momencie wtaczania automatyki. Pakiety nie moga mied standw

niezerowych, gdyz zakt ada sie, ze w chwili wtaczenia
automatycznego rozrzadzania z2Zaden odprzeg nie znajduije sie w
-otoczeniu hamulca. Sytuacia awaryina jest rejestrowana i

sygnalizowana odpowiednim komunikatem.

Bie2aca diagnostyka sygnatéw dwustanowych (Zrddiem sygnaldw sa
czujniki torowe) polega na zliczaniu osi, ktére ~spowodowat y
zadziatanie danego czujnika torowego i bilansowaniu ich z danymi
‘pochodzacymi 2z karty rozrzadowej. I drugiei strony informacie o
poprawnosci dzialtania sygnatdéw dwustanowych beda napiywaty w
momencie identyfikowania-odprzegdéw w otoczeniu hamulca.

W zaleznodci od poprawnosci -dziatania danego sygnatu
-dwustanoweqo, moZe on by¢ oznaczony jako watpliwy lub niesprawny.
Sytuacie te beds odpowiednio sygnalizowane, zas$ podsystem
sterowania - hamulcami odstepowymi bedzie uwwzgledniat ‘“stopient
zaufania®™ 'do danego sygnalu w swoich algorytmach. W Zzadnym
wypadku powaZna awaria czuinikéw nie spowoduie upadku podsystemu
hamowania odstepowego. Przyimuije sie, Z2e awaria nawet dwdch
koleinych czuinikdw nie - spowoduje powaznieliszych zeian w
sterowaniu. ‘W sytuaciji krytycznei awarii wszystkich czuinikdw, do
‘SBHT bedzie zadawana bezpieczna wartofé predkodci wyjazdu odprzegu
z hamulca.
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6.3.4. Identyfikacja i lokalizacia odprzegdéw. 7 -

Lokalizacija odprzegéw polega na okre€leniu polaZenia odprzegu
w otoczeniu hamulca, za$ identyfikacja jest to okreé$lenie*numeru
tego odprzegu =z karty rozrzadowei, ktéry przejezdia pézéz?dﬁnxﬁ
czuinik. i

Lokalizacia Jjest prowadzona metoda przekazywania ndpﬂﬁ”f?’
czuinika do czujnika, w miare jak pierwsza o$ odprzegu d%zesuwa
sie w dé&k gérki. PoniewaZz podprogram obstugi czuinika, ktdry
generowat dane przerwanie, bedzie siegal po informacje” ﬂotyczace-“
odprzegu do poprzedniego czuinika, to brak tych informaciiidp
od razu sygnalizowat awarie poprzedniego czujnika.

Po przeijechaniu caltego odprzegu przez dany czu3n1:
sprawdzana prawidiowos< drogi tego odprzegu.
rozrzadowei wynika, Ze odprzeg nie powinien prze;ecbai; 23
czuijnik, to zostanie oznaczony jako "mylnik", nastapi rejestFacia

tego przypadku, a operator bedzie poinformowany odpowiednias
komunikatem.

6.3.5. Komunikacija z systemem nadrzednygp LTB i pulpitem
operatora.

Komunikacja z LTB bedzie odbywat a sie taczem szeregowym eysees
systemu ZWH. Informacje, wysytane przez podsystem, beda przekazy-—
wane procedury zleceft i dotyczar

— predkogci zadanej do SHT,
- awarii czuinikéw CTI i ELS-3,

zmiany stanu sygnaidéw o pracy maszynowni hydraulicznej i
systemu SHT.

Informacje te beda przekazywane do graficznej prezentacii procesu
rozrzadzania.
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Komunikacja z pulpitem operatora dotyczy sygnalu weisciowego:
> STOP
PHI -2 RECZ
- AUTO

oraz sygnatdw LAHiI, steruiacych lampkami zajetofci hamulca na
pulpicie.

Ponizeli przedstawiono dziatanie podsystemu hamowania
_odstepowego w zaleznodci od wartosci sygnatu PHi:

x 4 X
: PHi | dziatanie podsystemu H
i STOP | nic H
H + i
i ! $ledzenie procesu rozrzadzania,
! RECZ | podsystem gotowy jest w kazdeij |
H i chwili przejac sterowanie H
it AUTO | podsystem prowadzi rozrzadzenie |
X X 4

Lampki LAHiI s3 =zapalane, gdy odpowiedni hamulec jest zajety i
prowadzony Jjest radarowy pomiar predkos$ci. W przypadku wykrycia
awarii SHT lub maszynowni hamulcdw lampka miga.

b.3.6. Rejestracia zdarzen podsystemu sterowania
hamulcami odstepowymi.

‘Do  procedury rejestracii systemu ZWH, opisanei w rozdziale 8,
podsystem sterowania hamulcami odstepowymi przekazuje nastepuiace
informacie:

1. Awarie czujnikdw CTI i ELS.

2. Imiany standw sygnaldw alarmowych o pracy SHT (ZNRA) i~
maszynowni hamulcédw (MAS3S, OLNIF, OLW3).

3. Informacie v procesie hamowania (kazdy -odprzeg):
— tryb hamowania (RECZ, AUTO),

— numer odprzegu z karty rozrzadowej,
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—- liczba osi,

- czasy T1 i T2,

- wartosé predkofci zadanei do SHT,
- predkosc wiazdowa na hamulec,

— predkodc wyjazdowa z hamulca.
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34. WYMAGANIA DLA SYSTEMU NADRZEDNEGO ASR

7. WYMAGANIA FUNKCJONALNE DLA SYSTEMU HAD.

Mikroprocesorowy- system automatycznego hamowania docelowego
(HAD) realizuje sterowanie hamulcami docelowymi ETH-18 w
koncepcii "strzat do celu". Koncepcia ta polega na takim Zadaniu
predkosci wyijazdu odprzegu z hamulca, azeby dojechat do
ostatniego stojacego ‘wagonu na torze kierunkowym z predkoscia
1.5 m/s. Sterowanie to odbywa sie w oparciu o kryterium wolnej
dtugodci toru kierunkowego oraz - pomiar parametréw biegowych
odprzegu.

System HAD realizuije nastepuijace podstawowe funkcje:

— ustalenie rodzaiu sterowania -hamul cami {pStauntomatycz—
nie, auvtomatycznie),

— identyfikacja i pomiar parametréw biegowych odprzegdw
zblizZzajacych sie do hamulcéw docelowych,

~ wyznaczenie predkosci -‘zadanej i wysterowanie hamulcdw
-docelowych za paofrednictwem uk®adu SHT-160,

- kontrola hamowania i obstuga lampek kontrolnych w
tastaturze hamulcdw w pulpicie,

—~ wspdlpraca z ‘systemem ‘-pomiaru wolnei diugosci tordw
kiterunkowych SKT-2,

— komunikacrja z systemem nadrzednym LTB.
Zasady komunikacii - systemu HAD 2z -systemem nadrzednym LTB
zostaly opisane w rozdziale 4.1. Pozostate wymagania funkcionalne

systemu HAD zostana przedstawione w +koleinych punktach tego.
rozdzialu.
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7.1. Metoda wyznaczania predkosci zadanej.

System HAD realizuje drugs pozycie hamowania odprzegdw,
opierajac sie na ‘tym, - ze predkofc wiazdu na hamulec docelowy
wynosi 4-5.5 m/s {(w wyniku hamowania odstepowego). Sterowanie
hamulcem docelowym odbywa sie wediug kryterium dopuszczalnel
predkogci zderzenia =z naiblizej stoiacym wagonem, tzn. 1.5 m/s.
Sterowanie to polega na zadaniu do radarowego systemu SHT-19
Zzadanej predkosci (Vz) wyjazdu z hamulca docelowego. W algorytmie
systemu HAD zaktada sie, ze zadana predkofc wyjazdu jJjest
dyskretng, zioZzona +unkcia o nastepuiacej postaci:

Vz = £ [WDL, g(T3,AT)1],
gdzie:

WDL. — warto$d¢ wolnej diugofci toru kierunkoweqgo mierzona
- w metrach,

AT = T4-T3 ~ miara opordw ruchu dla danego rodzaju
- gdprzegdw [msl,

T3 ~ czas przejazdu przez odcinek toru o diugodci 18
metréw pomiedzy czuinikami B i &K L[ms],

T4 — <xzas przejazdu przez odcinek toru o diugodci 16
metréw pomiedzy czuinikami GK i K [msd,

Vz — zadana predkosc wyjazdu, okreflona w m/s.
Funkcija Vz zostala stablicowana w postaci dwdch tablid:
TRWAG = gi{T3,AT) — tablica rodzaju odprzegdw, przy czym:

1568ms < T3 < 330Pms co 199 ms,
@ =< AT £ 194ms co 4 ms.

TWDL = fLWDL,TRWAG] — tablica predkodci wyiazdu z hamul-
ca odstepowego w m/s8, przy czym:

20m < WDL < &9Pm co 20 m.
Tablice wyboru rodzaju odprzegu TRWAB oraz predkosc wyijazdu TWDLV

okreglono na podstawie badan symulacyinych i eksploatacyinych na
stacji Lublin-Tatary.

¥



36. WYMAGANIA DLA SYSTEMU NADRZEDNEGO ASR

Z powyzszego wynika,; 2Ze, aby wyznaczyd¢ predkosd wyjazdowa z
hamulca docelowego, nalezy ‘bomierzyé czasy przejazdu T3 i T4 =z
dokladnogcia do 1 as -oraz wolne diugogci tordw kierunkowych z
dokt adnogécia do 19 metrdw.

7.2. Komunikacia z systemem SKT-2.

‘Wartogci wolnych diugogci tordw kierunkowych dostarczane s do
systemu HAD za pomoca tacza HADK—->SKT-2 transmisjii szeregowei
pracujacego w petli pradowei (tacze nr 5° lub 5" na rysunku 1).
Informacije o wolnej dtugodci wszystkich 24 tordw kierunkowych
przesyt ane s3, z systemu SKT-2 na z2zadanie systemu HAD,
bezpoérednio po Jego wuruchomieniu lub po przywréceniu do pracy
systemu SKT-2. Natomiast bieZace zmiany wolnych diugosci na
poszczegsdlnych -torach, przesylane s3 -samoczynnie (bez Zadania
systemu HAD) przez system SKT-2. Inaczei mdwiac, pomiary wolnych
diugogci tordw sa uaktualniane na biezaco w systemie HAD,
niezaleznie od trybu pracy gérki (8TOP, RECZ, AUTA). Niezawodnosd
pracy systemu SKT-2 oraz tacza HAD{—>8KT-2 jest bardzo istotna,
poniewaz wolne dt ugosci tordw =53, podstawowym kryterium
wyznaczania zadanej predkofci wyijazdu z- hamulta docelowego.

7.3, Pomiar parametréw biegowych odprzegdw.

‘Parametry -biegowe+ staczanych odprzegdw sa to czasy przeiazdu
T3 i T4, amierzone wprzed hamulcem docelowym na dwdch odcinkach
toru o diugodci 19 metréw kazdy, ograniczonych trzema czuinikami
szynowymi @, GK i K (patrz rysunki 2 i 3). Zasada pomiaru czasdw
‘T3 i T4  polega na odczycie stanu zegara (z licznikiem 1 ms) w
chwilach pojawienia sie -pierwszei osi odprzegu na czuiniku 8
(start pomiaru T3 i start pomiaru T4) i K (stop pomiaru T4). W
celu wyznaczenia oporéw toczenia badanego odprzegu ocbliczana Jjest
réznica pomierzonych czasédw T3 i T4, na podstawie ktdrej moZna
okre€lic ~ rodzaj staczanego odprzegu z tablicy TRWAG, a nastepnie
predko$é¢ zadana dla tego rodzaiju odprzegu, w zaleznofci od wolnel.
di¥ugosci toru, z tablicy TWDLV. Wyznaczona w tén sposdb predkodc
wyijazdu Jjest wartos$cia zadang dla radarowego ukitadu regulacii
predkosci SHT-18. Zadawana jest ona w postaci binarnej (8 bitow)
wraz z adresem odpowiedniego modutu w uktadzie GSHT-16 dla
sterowanego hamulca.
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W projektowanei wersii systemu wartosd¢ predkodci zadanej do
SHT-10 bedzie kontrolowana cyklicznie przez system HAD, na
podstawie odczytu analogowego sygnatu zwrotnego, proporcionalnego
do wartosci zadaneij.

Pomiar oapordéw ruchu-uzalezniony jest od sprawnie dziatajacych
czuinikéw ©CTI, ktére sa zrodiem sygnatdw™~Q, GK 1 K. W przypadku
braku zgltoszen jednego z nich, predkosé ‘zadana bedzie wyznaczona
tylko na podstawie wartosci wolnej diugosci toru (z tablicy
TWDLYV) .

7.4. Automatyczne sterowanie praca hamulcdw.

System HAD podejimuje decyzie o mozliwosci automatycznego
sterowania  praca wybieranych hamulcéw docelaowych-po uprzedniel
analizie, dostepnych w systemie, weisdciowych ~sygnatdw
statycznych. Przejs$cie do pracy automatycznei wymaga spelnienia
nastepuiacych warunkow:

— poprawnej pracy odpowiedniei maszynowni hydraulicznej
{(zataczenie, prawidlowy poziom cisnienia oleju),
zatgrzenia systemu SHT—18, dziatania systemu SKT-2,

-~ zalaczenia przyciskéw A i PA w tastaturze hamulcéw przez

- operatora pulpitu,

- niezajeteij -strefy hamulcdw docelowych (od czujnika 8 do
W), ' -

— hamulce ‘musza, znajdowad sie w stanie spoczynku,

—~ przelacznik trybu pracy gérki powinien znaidowad sie w
potozeniu RECZ lub AUTO.

Potwierdzeniem przyjecia hamulcéw do sterowania asutomatycznego
jest podéwietlenie nmna okres 16 sekund lampki podswietlaiacel
przycisk A w pulpicie; oraz wyswietlenie wartodci -bezpiecznel
1.5 m/s na monitorze systemu LTB, znaijduiacego sie przy pulpicie
‘operatora. Niezapalenie sie lampki w przypadku uZzycia przyciskéow
A i PA ~oznacza brak gotowofci systemu HAD lub obiektu do pracy
- actomatycznej. Przyczyna braku gotowosci bedzie sygnalizowana
-aodpowiednim komunikatem na monitorze. Jezeli przyciski A i PA nie
zostana zataczone, to dziatanie systemu HAD sprowadzi sie tylko i
wytacznie do abserwacji procesu hamowania docelowego,:
aktualizacii tablic i wskaznikdw systemowych oraz wizualizacji
przebiegu hamowania. System HAD dopuszcza przydzielenie hamulca
docelowego do pracy automatycznei (zataczenie A i PA) w dowolnel
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38. WYMAGANIA DLA SYSTEMU ‘NADRZEDNEGO ASR

chwili ‘od poczatku rozrzadzania, pod warunkiem, ze pierwsza o$
odprzegu nie mineta czuinika Q.

Podczas automatycznego ‘sterowania praca hamulcéw w systemie
HAD realizowana jest ocena skutecznofci bhamowania poprzez
cykliczny pomiar predkoéci odprzegu na hamulcu docelowym, tzn. od
chwili gdy pierwsza o wminie czuinik CR zalaczajacy antene
radarowa, a* do wmomentu, gdy ostatnia of minie czuinik IW za
hamulcem. Zajetosd hamulca docel owego sygnalizowana Jjest
éwieceniem lampki A w pulpicie. Stwierdzenie braku dostateczne]
- skutecznodci hamowania (poprzez pordéwnanie rzeczywistei predkosci
wyjazdu z hamulca =z predko$écia zadana do SHT-18) lub awarii
urzadzenia SHT-19 (zerowy odczyt predkosci) bedzie sygnalizowane
miganiem lampki w pulpicie oraz odpowiednim kemunikatem na
ekranie monitora systemu LTB. :

System HAD zapewnia, podobnie jak system ZWH, reijestracie
wszystkich zdarzent -zachodzacych podczas -hamowania docelawego
(patrz- rozdzial 8), w szczegdlnosci sa rejestrowane wyniki

" hamowania poszczegélnych odprzegdw.

Parametry wynikowe hamowania to:

— znacznik trybu pracy (hamowanie reczne, hamowanie
automatyczne),

- numer odprzegu,

- liczba osi,

— numer toru kierunkowego,

— pomierzone czasy T3 1 T4 w ms,

~ predko$d¢ wiazdu na hamulec w m/s,

-~ predko4d¢ zadana do SHT Q m/s,

~ predkodé wyiazdu z hamulca w m/s,

~ doktadny czas uzycia tastatury hamulcowei przez opera-

tora (przyciski A, PA, H, L).

W systemie HAD prowadzona jest ponadto kontrola poprawnosci
pracy sterownika mikroprocesorowego. Wszelkie nieprawidiowoéci
beda sygnalizowan® na monitorze systemu LTB i zapamietywane w
“czarne)j skrzynce".



B. REJESTRACJA ZDARZEN W SYSTEMACH HAD I ZWH. s

Systemy podrzedne HAD 1 ZWH realizowane sa na sprzecie”
INTELDIGIT-PROWAY, wyposaZonym w pakiety pamieci gypu«EMDS%RAM;‘i
bateryinym podtrzymywaniem =zasilania, o pojemnosci-«ipo 256KB. e
Idarzenia zachodzijce w kaZdym z systemw b2dz rejestrowane w tych
pamieciach niezaleznie od siebie (oscbno dla HAD 1 ZWH) w formie
zakodowanei (“czarna skrzynka"). Pamiec bedzie zapisywana "na
okragto®, a stopnien Jei zapeltnienia bedzie kontrolowany.
Pojemnao$é pamieci umazliwi przechowywanie zdarzet dotyczacych ca
najimnieji 186 sktadéw (po 48 odprzegdw kazdy), co przy aktualnej
przepustowcgci zapewni rejestracije przez 48 godzin, bez obawy
przepeinienia pamieci.

Dostep do zarejestrowanych informacii bedzie moZliwy zardéwno =z
systemu SKPS Jjak i =z LTB za pofrednictwem tacz 1, 2, 3 (patrz
rysunek 1) oraz bezpofrednio z systemdw ZWH 1 HAD. Zostana
zapewnione nastepuiace sposoby dostepu do zapamietanych informa-—
informacii:

1. Na 2zadanie <ARCH> ze strony systemu SKPS zostanag do
niego przesitane, za posrednictwem systemu LTB, zdarzenia
zarejestrowane w systemach HAD i ZWH w postaci
zakodowanej w celu archiwizacji. Z uwagi na zapewnienie
ciagtosci archiwizaciji, system SKPS bedzie otrzymywal ze
strony ASR komunikat <ROST»>», sygnalizuiacy zapetnienie
“"czarnei skrzynki" (zajetoss 754 pamieci CHMOS-RAM
systemu HAD lub ZWH). W odpowiedzi na ten komunikat SKPS
powinien wystad Zadanie <ARCH> w celu odebrania
niearchiwizowanych informaciji. W przypadku, gdy Zadanie
to nie zostanie wystane, zawartosd “"czarnej skrzynki®
ulegnie skasowaniu .

2. Na zadanie operatora pulpitu zleceniem CZARNA SKRZYNKA,
w wyniku ktdérego zdarzenia przechowywane w pamieciach
CMOS—-RAM systemu HAD 1 ZWH zostana przestane do systemu
LTB i zapisane na dyskietce w postaci rozkodowanej (do
wydrukul). Zawartosé¢ tej dyskietki (o poiemnosci 368kB)
moze byd¢ odczytana na dowolnym komputerze typu IBM PC.

3. W przypadku braku komunikacii systemdw HAD lub ZWH z LTB
lub uszkodzeniu LTB, stwarza sie moZzliwodd wydrukowania
zawartosci pamieci CMOS5-RAM ("czarnei skrzynki®) na
poziomie systemdw podrzednych HAD lub ZWH.

Zdarzenia zachodzace w HAD 1 ZWH beds rejestrowane katde w
miejiscu Jego wystapienia i w kolejnoSci ich wystepowania.
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Dodatkowo, co minute bedzie rejestrowany czas astronomiczny.
Ogdlnie rejestracii beda podlega¢ uwagi o pracy urzadzef 'systemu
ASR, komunikaty o przebiegu rozrzadzania, wyniki hamowania
lokalizaclia odprzegéw 2z numerem odprzegu, karta rozrzadowa
przystana z SKPS oraz karta wynikowa po reozrzadzie, wolne
-diugosci toréw na poczatku rozrzadzania, przydzielenie hamulcdéw
do automatyki, ‘uiycie przyciskéw zwrotnicowych.w trybie pracy
automatyczneli.

W systemie ZWH beda rejestrowane nastepuiace zdarzenia zacho-
draces

a. na poczatku rozrzadzania:
-~ data i czas astronomiczny,
— karta rozrzadowa z - numerem toru-i pociagu,
— -stan urzadzent obiektowych np. ZAJETA 344,
TOR ZAPASOWY 135.
b. w trakcie rozrzadzania:s

— lokalizacia strefowa odprzegéw w postaci: numer
odprzegu i numer odcinka izolowanego,

- wyniki hamowania' odstepowego (tryb sterowania,
liczba osi, ‘pomierzone czasy Ti 1 T2, predkosc
wiazdowa i wyijazdowa z hamulca, predko$c zadana)l,

- wyniki 1 komunikaty o pracy uwvrzadze’ automatyki np.
NAFED 318, PRZYCISK 328, ZANIK MAS1, USTERKA W81,

—~ stany awaryine zestawn INTELDIGIT-PROWAY,
— zmiany polodenia przetacznika &rybu pracy (RECZ,
AUTO) z doktadnym czasem przetaczania.
c. na koficu rozrzadzania:s
- wynikowa karta rozrzadzania, w ktédrei beda edpowied—
nio oznaczone odprzegi zmodyfikowane w stosunku do

karty otrzymanei 2z SKPS-u, mylniki oraz odprzeqgi
skasowane.

W systemie HAD beda rejestrowane nastepuiace zdarzenia zacho-
dzace:
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a. na poczatku rozrZadzania:s
- data i czas astronomiczny,

- stan urzadzen obiektowych nps ZANIK MAS22,.
ZANIK BUD1,

y

- wartodci wolnych diugos$ci torédw kierunkoewych,

- numery hamulcdéw docelowych, przydzielonych do auto—-
matyki.

b. w trakcie rozrzadzania:s

- wyniki hamowania docelowego (informacie takie same
jak dla” hamowania odstepowego oraz wartosé wolnej
diugotci, dla ktdrei wybrano predkasc zadana)l,

— awarie czuinikéw CTI,

—~ awarvine stany pracy maszynowni hydraulicznych (MAS,
oLZ, OLW)Y, systemu SHL—18, zestawu INTELDIGIT-
—-PROWAY,

- oddzielenie/przydzielenie przezZ operatorahamuleca do-
hamowania w +trybie pracy automatyczwmei z dokiadnym
czasem.

c. na koficu rozrzadzania:s

-~ odprzegi, ktére zajmuia hamulce docelowe.

Podsumowuiac, w “czarnych skrzynkach" systemdéws-HAD 1 ZWH
rejestrowane s3 wszystkie istotne informacie dotyczace przebiegu
rozrzadznia oraz pracy urzadze’ systemu ASR. Rejestracja obeimuie
48 godzin. Zapamietane informacie dostepne sa ze wzystkich trzech
pozioméw systemu (SKPS, LTB, HAD lub ZWH, patrz rysunek 1).
Odczytanie informaciji z dyskietki zapisanej w LTB moZliwe jest na
dowolnym komputerze -typu IBM PC. Archiwizacja rejestrowanych
zdarzenh dokonywana jest przez SKPS.
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F. TESTY CZUJNIKOW SYSTEMOW ZWH I HAD.

System ZWH zapewnia poprawne sterowanie zwrotnicami i
hamulcami odstepowymi oraz prawidiows lokalizacje i identyfikacje
odprzegéw, pod warunkiem poprawnie dziatajacych czujinikéw ELS-7,
zainstalowanych na izolowanych odcinkach zwrotnicowych 1
identyfikatorze oraz czujnikdéw CTI, zainstalowanych na odcinkach
pomiaru czasu Ti i T2 przed hamulcami odstepowymi. System HAD
zapewnia sterowanie hamulcami docelowymi w mysSl zasady "strzat do
celu", pod warunkiem poprawnie dziatajacych czuinikdédw CTI,
zainstal owanych w otoczeniu tych hamulcow. Stad wykrywanie
wadliwie dziatajacych czuinikdéw i naprawa ma podstawowe znaczenie
dila pracy obu systemow. Lokalizacja w strefie podziatowei gérki
rozrzadowei czuijnikdw CTI i ELS-7, ktdre beda testowane, zostata
przedstawiona na rysunku 3.

Czujiniki sa sprawdzane na bie2aco przez caly czas rozrzadzania
(w trybie RECZ i trybie AUTO), odpowiednio w systemach ZWH i HAD.
Sprawdzenie to polega na zliczaniu =zadziata® paoszczegdlnych
czujinikow. Zliczana w ten sposdb liczba osi, ktére “"widzial™
czuinik, Jjest bilansowana na karcie rozrzadowei. Po zakonczeniu
rozrzadzania, na 2adanie operatora systemdw (zlecenie TEST
CZUJINIKOW), liczby zliczonych osi na poszczegolnych czuinikach sa
prezentowane w postaci graficznej, Jjednoczesnie z zaznaczeniem
czuinikdw dziat ajacych wadliwie.

Oczywiscie, wykrycie biednego dziatania czuinika, np. w
trakcie lokalizacji odprzegéw, niezaleznie od opisanego tutai
testowania, spowoduie wygenerowanie odpowiedniego komunikatu dla
operatora.
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10. UWYMAGANIA NTEFUNKCIONALNE SYSTEMOW ZWH I HAD.

‘Realizacia opisanych wczesniei wymagan funkcionalnych systemdw
"IWH i HAD pociaga za soba koniecznodd zastosowania ‘odpowiedniego
sprzetu mi krokomputerowego oraz oprogramowania--systemowego.
Systemy ZWH i HAD zostana zbudowane w oparciu o mikroprocesorowy
zestaw urzadzen INTELDIBIT-PROWAY, sktadajacy sie z dwdch
autonomicznych sterownikdw, pracuiacych na bazie Jednostki
centralnej -z mikroprocesorem 16-—bitowym INTEL-8884. Zestaw ten,
zaproiektowany w konfiguraciji odpowiedniei dla obiektu na stacji
fublin-Tatary, =zastapi aktualnie eksploatowane mikroprocesorowe:- -
zestawy, tzn. &b—kasetowy i 4-kasetowy INTELDIGIT-PI oraz kasete
MSM-IMPOL.

W koleinych punktach tego rozdzialtu zostana okredlone wymaga—
nia dotyczace sprzetu mikroprocesorowego oraz jego oprogramowania
‘systemowego.

ig.1. Zestaw urzadzeﬁ’iNTELDIBIT—PRDWAY.

Specyfikacia wymagan dla wykonania projektu technicznego
zestawu INTELDIGIT-FPROWAY zostat a opracowana w oparciu o
istniejaca konfiguracje obiektu (liste sygnatldw zawiera tabela 1
i 2) oraz warunki techniczno—eksploatacyine systemdw ZWH i HAD na
stacji Lublin-Tatary.

Wymagania dotyczace konstrukcji mechanicznej i elektryczne)
zestawu sa nastepujace:

1. Montaz zestawu INTELDIGIT--PROWAY w wolnostoigcei szafie,
ktédra bedzie zawierala:

- kasety sterownikdw ZWH ? HAD (kazda kaseta ma 21
stanowisk na pakiety),

-~ oddzielne dla obu stanowisk bloki zasilania, zawie—
rajace zasilacze impulsowe napied wewnetrznych 1 za—
silacze obiektowe +24V,

~ kasete wentylatordw oraz blok filtréw przecizakloce—
niowych.

HE
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2. tUrzadzenia {pakiety) sprzezenia Z -obiektem beds
zapewniaty oddzielenie optoelektroniczne abwoddw-
obiektowych przy obciazalnosci-sygnatdw wejsciowych do
26mA i wyisciowych do 169mA.

3. Listwy =zaciskowe dla podtaczenia sygnatéw obiektowych
beds umieszczone poza zestawem. Wykorzystane zostana
istniejace na obiekcie- w Lublinie szafy z listwami
{(tacznica systemu ZWH i HAD).

4. Kable dla podiaczenia sygnatdw obiektowych od tacznic do
zestawu o diugodci 18 metrdw.

S5. Kable dla ukiaddw transmisii szeregowej o diugodci 20
metréw.

6. Pozostale wymagania dotyczace konstrukcji wechaniczno-
-elektrycznei zgodne ze standardem IEC publ. 297 II.
Wymagania dotyczace konfiguracji sterownika systemu ZWH:
1. Urzadzenia mikroprocesorowe:
— Jjednostka centralna z mikroprocesorem 16=bitowym
8086, interfeisem rdéwnoleglym oraz 64-—-poziomowym.
uki adem “przerwan,

- 3 interfeisy szeregowe V24 o nastepuiacych paramet-—
‘rach transmisiis

szybkodd: 9660, -4804, 2486, 1206 boddw,
diugodd stowa: 5, &, 7, B bitdw,
typ: asynchroniczny lub synchroniczny,

-synchronizacia: zewnetrzna lub wewnetrzna.

- pamie¢ danych RAM 24kB,
~ pamiedé programu PROM 16kB,

-~ pamieé¢ CMOS-RAM 256KB z podtrzymaniem bateryinym..

?. Urzadzenia sprzegaiace z wbiektem:

— 161 sygnaldw weisciowych, dwustanowych, statyczno ~

-
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przerywaiacych,

-

194 sygnaly weijisciowe, dwustanowe, statyczne,

8 wygnatdw weisciowych, raralogowych, statonapiecio-
wych o zakresie <-18V,+18V>, czas przetwarzania od
22ms do 42ms,

97 sygraldw wyidciowych, -dwustanowych, statycznych.

Wymagania dotyczace sterownika systemu HAD:

1. Urzadzenia mikroprocesorowes

jednostka ' centralna z .mikroprocesorem 14—bitowym

8986, ‘-interfejsem réwnolegiym oraz 64—poziomowym

ukt adem przerwan,

S interfeisdw szeregowych V24, o mastepuiacych para-—
metrach transmisii:

szybkosé: 9608, 48049, 2400, 12060 boddw,
dugosd stowa: 3, 6, 7, 8 bitdw,
typ: asynchroniczny lub synchroniczny,

—synchronizacijas zewnetrzna lub wewnetrzna.

pamieé danych RAM 24kB,
pamied praogramu PROM 16kB,

pamied CMOS—-RAM 256kB z podtrzymaniem bateryinym.

2. ‘Urzadzenia sprzegaiace z obiektem:

125 sygnaldw weisdciowych, dwustanowyeh, statyczno -
przerywaiacych, ’

81 sygnatdéw weisciowych, dwustanowych, statycznych,

48 sygnalSw weisciowych, analogowych, statonapiecio—
wych o zakresie <{-186V,+18V>,

87 sygnaidw ufjéciowych, dwustanowych, statycznych.

HY
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Ponadto kazda z kaset zestawu INTELDIGIT-PROWAY powinna mied
zapewniong kontrole zasilania sieciowego, napie¢ zasilania

wewnetrznego,

operacyinego oraz warunkéw w szafie zestawu (wentylatory,
temperatural). W przypadku wykrycia nieprawidtowosci powinien byd
tworzony odpowiedni sygnat przerwanh.

cbiektowych, przekazdéw po magistrali, pracy systemu

Zestaw systemdw ZWH i HAD zostanie wyposazony w drukarke D199
i monitor ekranowy MERA 7953N oraz komplet urzadzen rezerwowych
wraz z dokumentacija techniczna zestawu.

16.2. System operacyliny.

W systemach sterowania ZWH i HAD wymagane jest zastosowanie
operacyinego czasu rzeczywistego, zapewniaiacego
realizacje obstugi i rejestracii sygnatdw obiektowych oraz
sterowania praca obiektu. System ten musi byé¢ dostosowany do
konfiguracji sprzetowej kazdego ze sterownl kdw zestawu
mikroprocesorowego. Z uwagi na wielofunkcyinosé 1 wzajemne
powigzanie poszczegdélnych funkcii systemdw sterowania ZWH i HAD,

oprogramowanie uZytkowe bedzie sie sktadalo z szeregu zadab. W
zwiazku z tym system operacyiny powinien zapewnid:

systemu

prace wielozadaniowa,

uruchamianie i synchronizacje zadan wuwZytkowych wediug
ustalonych priorytetdéw,

wielopoziomo$é obstugi przerwan,

obstuge pakietdw sprzezenia z obiektem,

zawieszenie zadania na okreslony czas lub na warunkuy
komunikacje miedzy zadaniami (np. wymiana danych),

systemows, obstuge (ekstrakody): bufordw, semafordw,
skrzynek pocztowych, standw alarmowych sterownikdw itp.
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Dodatkowo system operacyiny, pod kontrola ktérego bedzie
pracowato oprogramowanie uzZytkowe systemdw ZWH i HAD, powinien
charakteryzowad¢ sie nastepuiacymi cechami:

mata zajetodcia pamieci PROM i RAM przez jadro systemu,

krétkim czasem obsiugi wiasneji (przelaczanie zadan,
wykonywanie ekstrakoddw),

maskowaniem (odmaskowaniem) wybranego zrédia przerwania

-obiektowego {(sprzetowego),

moZzliwoscia okreslenia ekstrakoddw systemu dako przerwan
programowych albo jako nieprzerywalnych funkcii systemu,

elastyczna rozbudows zasobdw synchronizacii i komunika-—
cii miedzy zadaniami w zaleZnodci od potrzeb oprogramo—
wania uzytkowega.
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1. OPROGRAMDWANIE NARZEDZIOWE.

W celu wykonania -oprogramowania uZytkowego systemu ASR
skompletowano i rozpoznano nastepuiace narzedzia:

1. Jdezyk C firmy Microsoft. .

Microsoft C jest naijlepsza istniejaca implementacia tego
jezyka, zgodna z najinowszym standardem ANSI. Biblioteki
programisty 53 bardzo bogate. Kompilator ma trzy
przebiegi, w zwiazku z czym proces kompilacii trwa nieco
diuzej niz w pozostatych wymienionych realizacjach,
gdzie kompilatory sa jednoprzebiegowe. Kompilator firay

. Microsoft ma za to najilepsza diagnostyke i wykrywa
wiecei nieprawidfowosci niz pozostalre, stad sumaryczny
czas uruchamiania programu Jjest w Jjego przypadku
najkrétszy. Ponadto Microsoft € ma najlepszy ze znanych
debugger symboliczny, umozliwiaiacy testowanie programu
przy uZyciu jego Zrodel w jezyku C, a nie w asembler:ze.
Ta implementacija jezyka C powinna by¢ u2yta do tworzenia
oprogramowania w systemie LTB, zaprojektowanym na barzie
komputera IBM PC/AT.

2. Jezyk C firmy Aztec.

Jezyk Aztec C nie jest tak dobrym produktem jak omdwiony
powyzei Microsoft C, gdyZz nie w pelni odpowiada nowym
standardom. Jego kompilator ma gorsza diagnostyke a
debugger Jjest tradycyiny, czyli niezbyt dostosowany do
testowania programdw pisanych w jezyvku wyZszego rzedu.
Naiwieksza zaleta kompilatora Aztec € .dest mozliwosd
tworzenia programdw uzytkowych systemdw
mikroprocesorowych ZWH i HAD, tzn. niepracuiacych w
srodowisku systemu operacyinego MS DOS. Koficowa postacia
takiego ‘programu’ jest zbidér hexadecymalny, wediug
furmatu Firmy Intel. Dzieki tej mozliwod$ci prawie cate
aoprogramowanie sterownikdw mikroprocesorowych
INTELDIGIT-PROWAY (z wyjatkiem obstugi przerwan) moze
by¢ mapisane w Jjezyku C. Do jezyka Aztec C dotaczonych
jest kilka programéw operatorskich, takich jak GREP,.
MAKE i inne, ktére maia stwarzad pozory pracy w
srodowisku systemu operacyinego UNIX i sa przydatne w
codziennej pracy programisty.

3. System Turbo C firmy Borland.
Turbo C jest bardzo dobra implementacia Jjezyvka C, zgodna
ze standardem ANSI. System Turbo €, podobnie jak Turbo
Pascal, sktada sie z programu nadrzednego, steruijacego
edycia, kompilacia, konsolidacia (ang. 1linking) itd.

N
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Dziala on mniezwykle szybko a rezultaty uruchamiania
programu sa widoczne natychmiast. Wada Turbo C jest brak
debuggera takiej klasy jak w produkcie firmy Microsoft.
Zz uwagi na szybkosS¢ dziatania wykorzystywany Jest
szczegdlnie do nauki 1 sprawdzania bardziej zioZonych
konstrukciji Jezvyka.

Macroasembler MASM firmy Microsoft.

Macroasembler MASM przewidywany jest do pisania procedur
obstugi zegara w systemie LTB, programdw obsiugi
przerwan oraz sygnat &w weijisciowych 1 wyisciowych
zestawdw ZWH i HAD. Jako produkt firmy Microsoft jest
wt asciwym narzedziem dla asembleraowych fragmentdw

- oprogramowania pod kompilatorem jezyka Microsoft C.

Debugger FS5D.
Felnoekranowy debugger FSD przewidywany jest do urucha-
miania procedur pisanych w asemblerze B8886.
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