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1. WSTEP

Dokumentacja ta zawiera projekt oprogramowania
mikroprocesorowego systemu sterowania zwrotnicami 1 hamulcami
odstepowymi w strefie podziatowej gdérki ( tzw. system ZWH )
bedacego systemem podrzednym Automatycznego Systemu Rozrzadzania
( ASR ) na stacji Lublin - Tatary.

System ZWH zostat zaprojektowany \ oparciu e}
mikroprocesorowy zestaw urzadzenn INTELDIGIT PROWAY ( pracujacych
na bazie Jjednostki centralnej 2z mikroprocesorem INTEL 8086 )
produkcji MERA — ZAP w Ostrowie Wielkopolskim.

Oprogramowanie uzytkowe ( sterujace ) systemu ZWH bedzie
pracowato pod kontrola systemu operacyjnego czasu rzeczywistego,
ktdrego opis wraz z instrukcja obstugi znajduje sie w dokumentacjii
NR Rej. 6164.

Opracowany projekt oprogramowania uzytkowego spet nia
wymagania funkcﬁonalne systemu ZWH, ktdére =zostaty okreslone w
dokumentacji MERA _ PIAP nr rej. 6033 pt.:" Automatyczny OSystem
Roérzadzania na stacji Lublin - Tatary. Etap 1. Specyfikacja
wymagan systemu ASR



il

2. Konfiguracja sprzetowa systemu ZWH.

System ZWH zostat zaprojektowany jako autonomiczny sterownik
( pierwsza kaseta ) dwukasetowego zestawu INTELDIGIT - PROWAY w

oparciu o nastepujace moduty m;kroprocesorowe

g

16 jednostka centralna 16-bitowa wraz z pamiecia PROM 32
kB i RAM 8 kB
ML - 16 pamied¢ RAM ( rozszerzenie o 256 kB )
MI - 06 interfejs szeregowy ( 6 portdw )
M¥ - 32 kontrola zasilan
oraz moduty sprzezenia z oblektem

MC - 02 16 wejsé statyczno — przerywajacych

MC - 42 16 wejd¢ i 16 wyjis¢ dwustanowych statycznych

MA - 01 8 wejsciowy komutator

MA - 11 przetwornik A / C
Sposoby podtaczania poszczegdlnych rodzajéw sygnaidw obiektowych
do odpowiednich typéw moduréw sprzegajacych sterownika ZWH zostaty
pékazane na rys. 1 - 8.
Konfiguracja kasety systemu ZWH oraz rozmieszczenie sygnatow
obiektowych na ©poszczegdlne numery wejsc i wyji$é moduldw
przedstawiono w tablicy 1.
Podiaczenie sygnatdéw z obiektu do sterownika ZWH bedzie wykonane
na listwach zaciskowych znajdujacych sie poza =zestawem ( tzw.
tacznica ). |

Sterownik ZWH zostanie dodatkowo wyposazony w drukarkse D160

i monitor ekranowy MERA 7952N z Klawiatura alfanumeryczna, Kktdére
beda mogty by¢ wykorzystywane poza normalna praca systemu ZWH np.
do testowania modutldw, awaryjnego rozkodowania zawartosci

"czarnej skrzynki" oraz do uruchamiania oprogramcwania uzytkowego.
3. Ogélna konfiguracja oprogramowania.

Oprogramowanie systemu ZWH beda, stanowity: monitor
operatorski V.3.04, system operacyjny czasu rzeczywistego SIRTOS
oraz oprogramowanie ufytkowe ( aplikacyjine )} ZWH, sterujace
procesem rozrzadzania.

Rozmieszczenie poszczegdlnych modutdéw oprogramowania w pamieci

sterownika ZWH obrazuje mapa pamieci ( rys. 9 ).
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OO0O0OOH wektory przerwan monitora operator. RAM MM 16

O03FFH i systemu SIRTOS
O1FFFH pole robocze monitora operatorskiego 8 kB
02000H

dane zainic jowane
systemowe 1 uzytkowe

stosy =zadann ZWH

dane niezainicjowane
systemowe i uzytkowe RAM ML 16

256 kB

42000H
42001 H
dadro systemuu SIRTOS
ROM MM 16
kod =zadan uzytkowych ZWH
32 kB
kopia danych =zainicjowanych
adresy moduldw zestawu 2ZWH

FFFFFH kod monitora - operatorskiego

Rys. 9 Mapa pamisci sterownika ZWH

Program MONITOR V 3.04 zawarty w pami®ci typu EPROM umoZliwia
testowanie zestawu PROWAY oraz uruchamianie oprogramowania. Pamiec
programu jest umieszczona w przestrzeni adresowej komputera od
F800QH do FFFFFH.

Program MONITOR wymaga pamigci typu RAM umieszczonej w przestrzeni
adresowej Xkomputera od adresu 00000H. Komendy monitora sa

jednoliterowe, z opcjonalnym ciagiem parametrdéw.

A6



System Operacyjny Czasu Rzeczywistego — SIRTOS zawiera:

- koordynator zadan uzytkowych
- monitor wielopoziomowej obstugi przerwan
- gzestaw funkcji systemowych przeznaczonych do uruchamiania,
synchronizacji i wymiany informacji miedzy zadaniami
— procedury obstugi przerwania =zegarowego czasu rzeczywistego
wraz z datownikiem
- uniwersalne =zadania uZytkowe obstugujace terminale
( klawiatura, ekran monitora ) oraz testujace pamie< RAM.
System operacyiny SIRTOS umoZliwia priorytetowa obstuge zadan
uzytkowych, kontrole przekroczenia stosu zadania oraz mozliwosc
jego rozszerzenia oraz realizacje systemu ZWH w Jjezyku C.
System SIRTOS zawiera jedno zadanie systemowe ( S5YS ) dokonujace
inicjacji catej konfiguracji oprogramowania uzytkowego ZWH.

Oprogramowanie ZWH bedzie =zrealizowane w tzw. matym modelu
pamieci ", tzn. 64kB kodu programu i 64kB danych.

Przygotowanie oprogramowania uiytkowégo polega na inicjacji w
odpowiednich zbiorach systemu SIRTOS nastepujacych danych:

liczby =zadah, dtugosci obszaréw stosdw zadah, parametrdéw
wewnetrznych uktaddéw we/wy, wektordw przerwart, adresdw startowych
zadan.

Instrukcja obstugi systemu SIRTOS ( dokumentacja MERA -~ PIAP
nr rej. 6164 ) zawiera szczegdtowy opis definiowania, instalowania
oraz inicjacji zadanh uzytkowych, monitora przerwan,
programowalnych czasomierzy odcinkowych ( licznikdéw ) oraz

interfejséw szeregowych.
3.1 Zadania uzybtkowe.

Z punktu widzenia systemu operacyjnego SIRTOS =zadaniami
uzytkowymi systemu ZWH sa programy napisane w Jezyku C 1
umieszczone we wtasnych zbiorach. ‘
Program zadania nie jest funkcja " main " lecz funkcja typd "void"
o nazwie umieszczonej w systemowej tablicy wejs¢ do zadan -

“ tentry "— na pozycji wynikajacej =z nadanego temu zadaniu

priorytetu. Numer =zadania jest réwnowazZny przyznanemu priorytetowi
i stanowi identyfikator w systemie. Numer 0 zarezerwowany jest dla
zadania systemowego S5YS.

Priorytet zadania maleje wraz =ze wzrostem numeru, =z wy jatkiem

zadania SYS, ktére ma najwyzszy priorytet. Zadanie SYS wykonywane

A+
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jest w czasie

inicjacji systemu ZWH oraz

uzytkowych nie jest gotowe do aktywacji.

gdy Zadne 2z zada’

7 uwagi na wymagania funkcjonalne systemu ZWH zaprojektowano

siedem zadah uzytkowych, ktére sa zdefiniowane w tablicy nr 2.

ZADANTIA

SYSTEMU ZVWH

Tablica nr 2

Nr =zad. identy- Nazwa
C(prio- Opis zadania fikator funkc ji
rytetd zadania we jsdé.
0 zadanie systemowe SYS main
1 tryb pracy gdérki TRYDB ZTRYB
2 identyfikac ja odprzegdéw I DEN ZIDEN
3 hamowanie odstepowe HAMDO ZHAMO
4 samoczynne nastawianie SNZW ZSNZW
zwrotnic
5 kontrolowanie obiektowych C ¥YK.L ZCYKL
urzadzen wykonawczych
6 komunikac ja = systemem ALTHB ZALTB
LTB
7 rejestracja zdarzen AREIJ ZAREJ
* ¢zarna skrzynka *

A8



Zadaniom uZzytkowym zostanie przydzielona odpowiednia pula pamigci
RAM na stosy.

Dla =zatozonego matego modelu pamieci danych oprogramowanie
uzytkowe ma do dyspozycii 64 kwanty pamieci ( Jjeden kwant to 32
bajty ) — tacznie 2 kB pamieci RAM na stosy zadan ( w tym zadanie
SYS co najmniej dwa kwanty.

Po uruchomieniu wszystkich zadar uzytkowych =zostanie
przeprowadzona ocena wielkosci stosu potrzebnego poszczegdlnym
zadaniom.

Stosy zadah utozone sa W kolejnosci rosnacego priorytetu =z
wyjatkiem zadania SYS znajdujacego sie na koficu obszaru.

w trakcie przetaczania zadan system SIRTOS kontroluje
przekroczenia puli pamieci przeznaczonej na stos aktywowanego
zadania.

Wszystkie =zadania uZzytkowe systemu ZWH =zostana =zainicjowane
funkcja instalujaca w zadaniu systemowym SYS5 i beda nastepnie
aktywowane i reaktywowane =za pomoca funkcji START, STARTC lub
PERIOD zgodnie z ich algorytmami dziatania.

3.2 Obstuga przerwan sprzetowych

Modut jednostki centralnej MM 16 sterownika ZWH posiada dwa
programowalne sterowniki przerwan typu 8259A, ktdére beda pracowaty
w trybie master - slave. Takie podiaczenie sterownikdw przerwan
umozliwia organizacje wielopoziomowej obstugi przerwan tzn.
przerwania o niZzszym priorytecie moga by¢ przerywane PpPrzez
przerwania o wyZzszym priorytecie.

Ponadto system operacyjny SIRTOS umozliwia okresowa Dblokade
wybranych Zrédet przerwan lub cat ego ukt adu przerwan

mikroprocesora. .
W systemie ZWH istnieja dwie grupy sprzetowych sygnatow
przerwaniowych, Zrodiem ktérych sa:

—  wewnetrzne vuktady ‘wejscia / wyjscia sterownika @ tzn.
programowalne sterowniki przerwah, programowalne liczniki,
ukt ady interfejsdw szeregowych i interfejsu rdwnolegitego

— moduty MC - 02 i MA - 11, do ktérych dotaczone sa sygnaty

obiektowe
Spossb podiaczenia Zzrdédet sygnatdw przerwaniowych do odpowiednich

numersw we jé¢ sterownikoéw MASTER i SLAVE =zostatr przedstawiony w
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tablicy nr 3. Priorytet przerwania maleje wraz ze wzrostem numeru
przerwania.

W systemie SIRTOS wyrdznia sie dwie furikcje obstugujace
przerwania:

— zewnetrzna do zdefiniowania wektora przerwan, okreslajacego
priorytety przerwan
— wewnetrzna wykonujaca wtasciwa obstuge przerwania.

Programy obstugi przerwal systemowychH  ( wewnetrznych
sterownika ) sz czescia oprogramowania systemu SIRTOS i zostaty
opisane w instrukcji Jjego obstugi. Natomiast algorytmy obstugi
przerwart pochodzacych od sygnaidw obiektowych przedstawione sa w
opisie odpowiadajacych im zadath uwzytkowych. systemu ZWH.

TABLICA NR 3
PRZERWANIA SPRZETOWE SYSTEMU ZWH

Numer Numer Zewnetrzna
przer | wejscia funkc ja Zrédio przerwania sprzetowego
wanialsterownika obstugi
przerwania
o M 0 TIM1 przerwanie zegarowe 100 ms
s
1 T 1 BTMO przekroczenie adresu pamieci
E -
e R 2 SLAVEZ poditaczenie sterownika SLAVE
3 0 MC15 STOP,RECZ, AUTO,LMAN, ID11-1ID24
4 1 MC14 MCo2/14 - QP, KP, ZW
5 s 2 MC13 MC02/13 — Z340-2Z2333
L
6 A 3 MC12 MC@2/12 — CWR1-CWR4, Z311-Z325
v
7 E 4 MC11 MC@2/11 — CZ81- CZ8F
8 5 MC10 MCe2/10 — CZ02-CZ07, CZ294-CZ9B
a 6 MCO0Q MC02/09 — CZ08-CZ1B
10 7 MAL6 MAl11/16 - RAD1-RAD4, ZAD1-ZAD4
e e e e e e D IR
11 3 VLTB MI06/18 - porty V24:1(F), 4(L)
M
i2 A 4
s
13 T 5 RxRDY port V24 na MM16 - sygnat RxRDY
E 5
14 R 6 TxRDY port V24 na MM16 - sygnat TxRDY
15 7 INTB port réwnolegty na MM16

7 Ky
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4. Tablica danych o odprzegach.

W systemie ZWH podstawowym Zrédtem informacji o procesie
rozrzadzania odprzegdw jest tablica KARTA, ktdra zawiera wszystkie
niezbedne informacje o przebiegu rozrzadzania umieszczane w niej
przez zadania uzytkowe w trakcie trwania procesu rozrzadzania.
Tablica ta zawiera nastepujace informacje:

- o kazdym odprzegu z karty rozrzadowej przestanej z SKPS-u

- o modyfikacjach karty dokonanych przez operatora pulpitu lub

zadanie ZIDEN.

- o przebiegu nastawiania zwrotnic wpisywane przez zadanie
ZSNZW
o0 przebiegu hamowania odstepowego wpisywane przez =zadanie
ZHAMO
- o usterkach kasety PROWAY systemu ZWH wykrytych w czasie

wykonywania sie poszczegdlnych zadan.

Po zakokczeniu rozrzadzania w  tablicy  KARTA jest petna
informacja potrzebna do rejestracji oraz utworzenia wynikowej
karty rozrzadowej.

7e wzgledu na mozliwofdci Jjezyka C tablica KARTA Jjest
zdefiniowana jako tablica struktur, ktéra umozliwia organizacie
skomplikowanych danych o przebiegu rozrzadzania. Strukturom
tablicy KARTA zostaje -nadana etykieta ODPRZEG. Pojedyncza
struktura ODPRZEG grupuje dane dotyczace pojedynczego odprzegu od
momentu zajecia identyfikatora az do osiagnigcia toru docelowego.
Tablica KARTA zostata przewidziana maksymalnie dla 63 odprzegdw
( w tym odprzegi skasowane ).
Elementami struktury ODPRZEG sa nastepujace sktadowe (niektdre z
nich bedace réwniez strukturami ):

1

1) < numer odprzegu > < 2-cyfrowa liczba dziesietna >
< 16 znakdw ASCII >

¢ 2-cyfrowa liczba dziesigetna >

I

2) <oznaczniki wagondw >

3) < tor docelowy >
4) <
5) < lokalizacja w I strefie podziatowej > := < struktura LOKAl >
6) < lokalizacja w II strefie podziatowej > := < struktura LOKAZ >
<
<

liczba osi »> < 3-cyfrowa liczba dziesietna >

7)
8) lokalizacja w IV strefie podziatowej > := < struktura LOKA4 >
9) <lokalizacja w V strefie podziatowej > := < struktura LOKAS >
18) < wskazniki > < struktura WSKA >
11) < hamowanie > < struktura HAMO >

lokalizacja w III strefie podziatowej > := < struktura LOKA3>

i

!
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12) < uster@i modutsdw > := < struktura PROWAY >

Skt adowe struktur LOKAL,...,LOKAS5S:
1) < numer zwrotnicy >:<numer toru > := < 3-cyfrowa liczba 10-tna>
i< 2—-cyfrowa liczba 1@0-tna >
2) < usterki nastawiania zwrotnic > := <bajt >
< 1 bit > :=< Z > := < uzycie przycisku >
< 2 bit > :=( > := < awaria Kn >
¢ 3 bit > := < T > := < przekroczenie czasu 0.5s przestawiania >
< 4 bit > := < N > := < wysterowany naped nie startuje po 0.1s >
{ 5 bit > := < C > := < usterka czujnika Els7 >
¢ 6 bit > := < W > := < wyltaczenie zwrotnicy >
< 7 bit > := < R >!< A > := < nastawianie reczne >i

‘¢ nastawianie automatyczne >

Skt adowe struktury WSKA:

1) < W 2>
2) < M>
3) <R >
4) < E >
5) < 17>
6) <D >
7) < 8>

AN N NN

{ odprzeg wstawiony =zleceniem >

< nr toru przed modyfikacia >:

'¢ liczba osi po modyfikacii >

wprowadzony interwencyjnie z klawiatury >
mylnik >

odprzeg przed zwolnieniem identyfikatora >
skasowany identyfikator >

odprzeg skasowany >

Skt adowe struktury HAMO:

1) < hamowanie reczne lub automatyczne > := < R >:< A >

2) < stowo stanu hamulca > := < 1 bajt >

3) ¢ czas Tl > := < 5—cyfrowa liczba dziesietna >

4) < czas T2 > := < 5-cyfrowa liczba dziesietna >

5) < predkosd zadana > := ¢ 2-cyfrowa liczba dziesietna >

6) < predkosé wejsciowa > := < 3—cyfrowa liczba dziesietna >
7) ¢ predkofé wyjéciowa > := < 3—cyfrowa liczba dziesietna >

Skt adowe struktury PROWAY:

1) < adres modutdéw mikroprocesorowych > :=

2) < adres modutdéw

= £ 2—cyfrowa liczba dziesietna >

zadarh: ZTRYB, ZDIDE, ZHAMO > :=

= ¢ 2—cyfrowa liczba dziesietna >

9 2
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3) < adres modutdéw zadania ZSNZ, ZCYKL > :=
:= ¢ 2-cyfrowa liczba dziesietna >

Zdefiniowana w ten sposdb tablica struktur K.ARTA ( dla
zat ozonych maksymalnie 63 odprzegdw ) =zajmuje obszar okoto 4kB
pamieci typu RAM =z podtrzymaniem bateryjnym. Inaczej mdwiac na
strukture ODPRZEG ( dane o jednym odprzegu ) rezerwuje sie 64
bajty.

Tak zadeklarowana tablica danych o rozrzadzanych odprzegach
umoz liwia rejestracje zd/arzeﬁ po =zakohczeniu rozrzadzania danego
skt adu, a nie w trakcie procesu rozrzadzania co w znacznym stopniu
odciazy mikroprocesor i usprawni obstuge =zadat sterujacych. W
przypadku awarii =zasilania przed zakoficzeniem rozrzadzania
informacje o przebiegu ostatnio rozrzadzanego skiadu zostana
zapamietane w tablicy KARTA.

Sposdb rejestracji zdarzeh zostat omdwiony w rozdziale 11.

10
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5. Zadanie trybu pracy gdrki ( ZTRYB ).

Zadanie trybu pracy gérki. ZTRYB ma najwyZszy priorytet w
systemie ZWH., Zadanie to jest wprowadzone w stan " u$pienia " w
starcie systemu 1 reaktywowane funkcja STARTC w obstudze
przerwania ( o numerze 3 ) pochodzacego od zmian potozenia
przetacznika ROZRZADZANIE.

Podstawowa, funkcja tego =zadania jest =zarzadzanie pozostatymi
zadaniami uzytkowymi w =zaleznof$ci od wybranego przez operatora
trybu pracy. )

Rodzaj pracy systemu ZWH jest okreflony przez operatora
przetacznikiem ROZRZADZANIE przez  wybdr jednego =z trzech
alternatywnych potozet STOP, RECZ, AUTO:

a) porozenie STOP - Przerwa miedzy kolejnymi rozrzadzaniami
— system ZWH praktycznie nie pobiera 2Zadnych informacji =z
obiektu 1 nie steruje zwrotnicami, hamulcami oraz nie
przesyta komunikatdw do wizualizacji.
— wszystkie przerwania od sygnatéw obiektowych sa zablokowane
tzn. przerwania o numerach od 4 - 10

- wszystkie =zadania sa w stanie uspienia " 2z wyjatkiem
zadania ZALTB, ktdére oczekuje na komunikaty i Zadania systemu
LTB ’

— system ZWH moZze przyja¢ od systemu blok danych z karta
rozrzadowa przestana z SKPS lub wprowadzans przez operatora
zleceniami o ile ostatni odprzeg z poprzedniej karty dojechat
do celu

— tylko w tym stanie moga by¢ przestane =z systemu ZWH na
2adanie systemu LTB Dbloki danych: Z wynikowa  karta
rozrzadowa, 2z wynikiem testu czujnikéw CTI i Els7 oraz
zawartoscia " czarnej skrzynki "

b) przetaczenie ze STOP w RECZ — POCZATEK ROZRZADZANIA

— nastepuje odblokowanie wszystkich przerwan oraz reaktywacja
zadan

- system ZWH bada stan obiektu tzn. stan zwrotnic. czujnikdw,
odcinkéw izolowanych, identyfikatora, kasety PROWAY, napied¢
zasilajacych ukiad SHT, stan maszynowni i poziomdéw cif¢nienia
oleju rejestrujac uwagi o nieprawidtowej pracy urzadzef w
" czarnej skrzynce " i przesyta blok danych o stanie obiektu

do wizualizacji graficznej stanu gdérki.

) Lh
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¢) potozenie RECZ - rozrzadzanie reczne z pulpitu operatora

- system ZWH jest dotaczony do obiektu, ale nie nastawia
zwrotnic. Rejestruje wszystkie uwagi o nieprawid*owe]j pracy
urzadzerh i gromadzi dane o rozrzadzanym sktadzie w tablicy
KARTA. Zadania systemu $ledza ruch staczanych odprzegdw co
pozwala w dowolnej chwili od poczatku rozrzadzania zmienic
sposdb 'rozrzadzania na automatyczny, oraz nadawane Sa
komunikaty do - systemu LTB do wizualizacji przebiegu
rozrzédzania.

- sterowanie hamulcami odstepowymi przejmuje =zadanie ZHAMO o
ile jednoczeénie wcisniete sa przyciski A 1 PA tastatury
hamulcowej w pulpicie. Operator w dowolnej chwili moze
zmienid tryb hamowania odstepowego na pdétautomatyczny
( zwolnienie A ) lub reczny ( zwolnienie A i PA ).

— awaryjne przejazdy lokomotywy manewrowej przez strefe
podziat owa gérki musza by prowadzone po uprzednim wci€nieciu
przycisku LMAN ( STOP WARUNKOWY ). Zabezpieczy to system ZWH
przed przek&émanimn danych w tablicy KARTA i po zwolnieniu
przycisku LMAN =zostanie wykonana procedura  INICJACJI
ROZRZADZANIA pozostatych odprzegdw.

d) potozenie AUTO - samoczynne nastawianie zwrotnic.

— gystem ZWH jest dotaczony do obiektu i realizuje samoczynne
nastawianie zwrotnic. '

— stan zadan i wektora przerwan jak w potozeniu RECZ.

e) przetaczenie z RECZ w STOP - KONIEC ROZRZADZANIA

- nastepuje odisczenie systemu ZWH od obiektu przez
zablokowanie przerwa’h o numerach 4 — 10 oraz wprowadzenie w
stan " ufépienia ' wszystkich zadat z wyjatkiem zadania ZALTB
oraz =zadania ZAREJ pod warunkiem, Ze wszystkie odprzegil
dojechaty do celu. O ile ten warunek nie bedzie speiniony
system 2ZWH bedzie realizowal swoje funkcje tak Jjak w
pot ozeniu RECZ mimo faktycznego potozenia STOP.

— informacje o odprzegach nagromadzone w tablicy KARTA zostana
przepisane do " czarnej skrzynki."

- zostanie przygotowana wynikowa karta rozrzadowa

— do systemu LTB zostanie wystany komunikat o =zakoniczeniu
rozrzadzania

Zmiany trybu pracy ( potozenie przetacznika ROZRZADZANIE )
beda, rejestrowane w " czarnej skrzynce " z podaniem daty i czasu z
dokt adnoscia do 1 s. - )
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6. Identyfikacja odprzegséw ( ZIDEN )

Identyfikacja polega na rozpoznawaniu odprzegdéw wieZdZajacych w
strefe oddziatywania automatycznego systemu rozrzadowego ( LTB +
ZWH + HAD ), tuz =za szczytem gdérki przed pierwsza zwrotnica
podzial owa,.

Funkcje identyfikacji powierzono 'w oprogramowaniu ZWH
zadaniu ZIDEN, ktére realizuje rozpoznawanie odprzegdéw w oparciu o
zgt oszenia 8 czujnikéw Els — 7 ( sygnaty ID11-14, 1ID21-24 ). poO
cztery dla dwsch identyfikatoréw ulokowanych na koficu tordw
grzbietowych zbiegajacych sie we wspSlny rozjazd 341.

W danej chwili moZzliwa jest praca tylko tej grupy czujnikow, na
ktérej znajduje sie sktad pociagowy napychany na gorke. Czujniki
rozmieszczono, patrzac od 'szczytu gérki, w nastepujacycych
odlegtosciach
— ID11 pocz tek identyfikatora
— ID12 w odlegtogci 2.2m od ID11l
- ID13 w'odlegtosci 6.8m od ID12
- ID14 umocowanych na wspdlnej podstawie z ID13
Takie rozstawienie czujnikdw umoZliwia rozpoznawanie prawie
wszystkich wagondw towarowych rozrzadzanych na stacjach PKP
- wagondw na dwdch wdzkach 2—, 3—, lub 4-osiowych o
rozstawie k&t wewnetrznych w wézku mniejszym od
2.2 m,
- wagondw dwuosiowych o rozstawie k&t od 2.2 m do
9.0 m
Powazne problemy stwarzaé¢ moga wagony dwuosiowe o 'bardzo duZzym
rozstawie k&t i wagony trzyosiowe ( np. do przewozu samochoddw ).
Algorytm prawidtowo rozpoznajacy wagony dwuosiowe z rozstawem
przekraczajacym 9 m, bedzie btednie rejestrowat wagony trzyosiowe.
I na odwrét, algorytm poprawnej identyfikacji wagondw trzyosiowych
bedzie mylnie rozpoznawa: wagony dwuosiowe diugie. Przedstawionych
tu kryteridw rozstawu osi nie spetniaja réwnieZz wagony pasaZerskie
i jesli pojawia sie na gdrce, moga zakidcié proces identyfikacji.

Duzs POIMOCS, w rozpoznawaniu wagondw jest poprawnie
sporzadzona karta rozrzadowa, ktéra system ZWH otrzymuje z SKPS
( via LTB ). Procedura identyfikacji bezbiednie zinterpretulje
opisane tu przypadki nietypowych wagontw, jesli w karcie
rozrzadowej =zostanie umieszczona dla tych wagondw prawid}* owa

liczba osi.
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Zakt ada sie, Ze odprzegi nie mogs dogonié¢ sie na dtugosci
odcinka identyfikujacego, miedzy czujnikami ID11, ID14, a brak osi
na identyfikatorze, przy spetnionym warunku parzystogci wdzkdw i
parzystosci osi odprzegu w Xkarcie, ozn&cza przerwe miedzy
staczanymi odprzegami. )

Koleinym istotnym =zatoZeniem jest przyjecie moZzliwosci
innego rozpiecia, sktadu pociagowego niz wskazuje na to karta
rozrzadowa jako przypadku bardziej prawdopodobnego od przektamania
liczby o0s8i w karcie sporzadzanej przez SKPS. Brak reakcji
operatora na alarm niezgodnogci osi jest odbierany przez =zadanie
ZIDEN jako potwierdzenie innego rozpiecia wagondw niz przewidywata
to karta rozrzazdowa. ZIDEN zaczyna w tym momencie mody f ikowad
pamietana karte rozrzadowa:

— wstawia rzeczywista, zliczona liczbe osi w strukture odprzegu
zwalniajacego identyfikator,

— poréwnuje rzeczywists, zliczona ‘liczbe osi z liczba osi w

karcie przewidziana dla tego odprzegu; jesli " pojechato "
zbyt wiele o0si - mieli$my do czynienia z nieodpiec¢iem dwdch
odprzegdw, Jesli natomiast " pojechato " zbyt mato osi -

mielismy do czynienia z podzieleniem jednego odprzegu na dwie
czesci.

— analizuje dalsza czesé Kkarty rozrzadowej, sygnalizujac
mylnik, jefli dalszy fragment sktadu pociagowego, omytkowo
nie odpiety od jadacego odprzegu, miat by¢ skierowany na inny
tor kierunkowy.

— ustala numer kolejnego odprzegu w karcie rozrzadowej, ktéry
wiedzie za chwile na identyfikator.

Zdarzy¢ sie moze, Ze oczekiwany jest dalszy ciag tego samego
odprzegu o liczbie osi bedacej rd&Zznica liczby osi z karty a
iloscia osi =zliczona w pierwszej czesci tego odprzegu, jesli
uprzednio wykryte zostato niepotrzebne rozpiecie sktadu wagondw. W
przypadku nieodpigcia oczekiwany jest nastepny odprzeg, jesli =z
kilku wagondw jeden lub dwa omy:kowo pojechaty 2z poprzednim
odprzegiem, lub oczekiwany moZe byé trzeci 1lub czwarty z kolei
odprzeg, jesli omytkowo drugi nie zostat odpigety od grupy wagondw
przed chwila przejezdZajacych przez identyfikator. '
Interwencja operatora po wystapieniu alarmu niezgodnosci osi
wstrzymuje opisane tu dziatania obstugi btednych rozpied i
wprowadza Kkorekte osi w odprzegu, ktdry przed momentem zwolnit

identyfikator, bez wprowadzania zmian w ;apisach 0si dla kolejnych
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odprzegdw znajdujacych sie jeszcze przed szczytem gérki. Operator
pulpitu zintegrowanego ma bardzo mato czasu na podjecie decyzji, o
ktéry btad chodzi - pomytke w karcie czy inny podziat skiadu
wagondéw na odprzegi. Brad w karcie moze by¢ skorygowany wytacznie
w okresie niezajetofci identyfikatora miedzy kolejnymi odprzegami.

Nalezy wiec wykluczyé¢ mozliwosé wprowadzania btednych danych
do karty rozrzadowej na etapie spisywania pociagu na grupie tordw
przyjazdowych: np. zamiast wagonu dwuosiowego ( / lub @ ) wpisania
czteroosiowego ( X lub V ).

Operator pulpitu =zintegrowanego bedzie ponadto dysponowat
moz liwoscia skasowania lub wstawiania odprzegu w  trybie
interwencyjnym w trakcie trwania rozrzadzania. Opcja taka moZe by<
przydatna w omytkowym podzieleniu lub potaczeniu odprzegdw przez
zadanie ZIDEN. Pojawienie sie bardzo nie typowego wagonu moZe
spowodowad niepoprawns modyfikacje karty rozrzadowej ( np. w CNTK
znajduje sie prototypowy przegubowy wagon platforma na trzech
wSzkach dwuosiowych, wagony pasazerski pietrowe Bipa, Kktdre
pojawity sie na stacji Katowice Muchowiec podczas pierwszych prob
identyfikatora — n.b. oba przyktady objete sa =zakazem staczania
przez gérke ).

Btedna praca czujnikéw identyfikatora, wuniemoZliwiajaca
rozpoznawanie wagondw przez zadanie ZIDEN, spowoduje samoistne
zawieszenie sie zadania ZIDEN — tzw. " skasowanie identyfikatora "
— a funkcje identyfikacji odprzegdéw przejmie pierwsza zwrotnica
podziatowa ( zwr. nr 340 obstugiwana w zadaniu ZSNZW ).
Mankamentem identyfikacji odprzegdéw na pierwszej zwrotnicy Jjest
wieksza podatnogé uktadu na btedy czujnikéw i odcinkéw izolowanych
oraz brak moZzliwofci wykrywania wagondw, ktdérych rozstaw osi

wewnetrznych jest wigkszy od dlugoéci'odcinka zwrotnicowego.

Zadanie ZIDEN wykonywane jest w dwdch fazach:

1. analiza przerwan czujnikéw ID11,:..,ID14 w celu wygenerowania
kryterium ZAJECIE lub ZWOLNIENIE identyfikatora,

2. uruchomienie przetwarzania danych zwiazanych z
identyfikowanym odprzegiem, jesli zostato wygenerowane

kryterium ZAJECIA lub ZWOLNIENIA identyfikatora.
Ponadto zadanie ZIDEN realizuje dodatkowe funkcje:
— przesuwanie kolejki odprzegdw sprzed identyfikatora na plan
graficzny g6rki na monitorze ekranowym w momencie ZAJECIA,

— obstuga zlecen: korekty osi w karcie, skasowania i wstawiania

— - 15 Zg
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odprzegu =z klawiatury alfanumerycznej umieszczonej Przy
pulpicie zintegrowanym ( ZWH otrzymuje takie zlecenia =z
zestawu LTB ),

- Xkontrola 1liczby rozrzadzanych odprzegéw ( w wymaganiach
przyjeto,Ze nie moze pojawié¢ sie wiecej jak 63 odprzegi )

— rejestracja danych w tablicy struktur KARTA, gdzie pamietane
sa. wszystkie dane zwiszane z rozrzadzanym sk:adem pociagowym;
zadanie ZIDEN obstuguje kilka istotnych skiadowych struktury
odprzegu:

LOSI - rzeczywista liczba osi staczanego odprzegu
OZNW - oznacznik wagondw w odprzegu ( 0, V, /, X, )
WSKA: M - odprzeg zmodyfikowany ( tory, osie ),

W - odprzeg wstawiony,

S - odprzeg skasowany,

E - mylnik,

I - odprzeg znajdujacy sie przed szczytem

gérki ( przed identyfikatorem ),

D - identyfikator skasowany dla danego
odprzegu
PROWAY - usterki modutdw zwiazanych =z obsiuga
identyfikatora,
System operacyjny SIRTOS aktywuje =zadanie ZIDEN funkcja
"intPUTBUF " po wystapieniu przerwania od Jjednego z czujnikéw

jdentyfikacji odprzegéw ID11..1D14. W przypadku pojawienia sie
zlecenia skasowania ( wstawienia ) modyfikacji osi odprzegu,
zlecenia bedacego wynikiem interwenciji operatora pulpitu
zintegrowanego, =zadanie ZIDEN aktywowane jest funkcja " int
PUTBUF " w zadaniu ZALTB.
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7. PODSYSTEM STEROWANIA HAMULCAMI ODSTEPOWYMI
7.1. Wstep

Zasadniczym zadaniem podsystemu sterowania hamulcami
odstepowymi jest takie regulowanie predkosci staczanych
wagondw, aby nie nastapito ich wzajemne dobieganie w strefie
zwrotnic, oraz aby wjezdZaty one na hamulec odstepowy =z
predkoscia nie wieksza niz 5.5 m/s i nie mniejsza niZz 4.0 m/s.
Zadanie to mozna rozbi¢ na szczegdtowe funkcje petnione przez
system:

1. Wyznaczanie predkosci wyjazdowej odprzegu z hamulca
2.Kontrola poprawnosci dziatania systemu SHT i
maszynowni
3. Diagnostyka czujnikdw znajdujacych sie w otoczeniu
hamulca
4. Identyfikacja i lokalizacja odprzegdw w otoczeniu
hamulca
5. Komunikacja z systemem nadrzednym LTB i pulpitem
operatora
6. Rejestracja zdarzen
7.Inicjalizacja sprzetu i oprogramowania przed
rozpoczeciem rozrzadzania

Cat o8¢ informacji o otoczeniu hamulcdw odstepowych znajduje
sie w bazie danych, ktétej rekordy potnia funkcje zmiennych
procesu. W .rekordach tych znajduja sie nie tylko dane
opisujace stan gorki, ale takze wskazniki do procedur, ktdérych
zadaniem jest obstuga zmiennych procesu.

Programowo podsystem sterowania hamulcami odstepowymi, poza
procedurami w warstwie obstugi przerwan opiera sie na dwdch
zadaniach: ZHAMO i ZCYKL.

W zadaniu ZHAMO obstugiwane sa wszystkie zmienne dwustanowe
przerywajace wejsciowe i dwustanowe wyjsSciowe.

Zadanie ZCYKL jest zadaniem cyklicznym, w  ktdérym
obstugiwane sa zmienne dwustanowe statyczne 1 analogowe.

Podsystem sterowania hamulcami odstepowymi Jjest opisany w
nastepujacy sposdb:

— w punktach 7.2, 7.3 i 9. opisano strukture programowa
zadarn ZHAMO i ZCYKL oraz obstuge przerwan
- w punktach 7.3 1 9.1-2 opisano niektdére cechy
funkcijonalne tych zadan .
— w punkcie 7.4 przedstawiono strukture zmiennych procesu

oraz schematy blokowe obstugujacych je procedur.
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7.2. PROCEDURY WARSTWY OBSEUGI PRZERWAN

Sygnaty dwustanowe - przerywajace zgrupowane sa W dwsch
pakietach MC@2 (patrz tabela 1.)

Po pojawieniu sie przerwania stan odpowiedniego pakietu
MCO2 jest rozkodowywany w taki sposdb, aby otrzymad numery
wysterowanych wejs¢ . Numery wej$¢ sa jednoczesnie indeksami do
tablicy, ktéra =zawiera wskazniki do rekorddw odpowiednich
zmiennych procesu. Nastepnie uruchamiane sa procedury warstwy
obstugi przerwahd, do ktérych wskazniki znajduja sie w
rekordach wskazanych zmiennych procesu.

Procedury obstugi przerwall, zwigzane Z poszczegdlnymi
zmiennymi  procesu, sa przedstawione za opisem rekordu
zmiennych w punkcie 6.5.

W zatozeniu procedury warstwy obstugi przerwann powinny by¢, =z
jednej strony, jak najkrétsze, a z drugiej nie powodowad
niepotrzebnego przejécia do koordynatora 1 uruchamiania ZHAMO
bez potrzeby. Stad tak ustawianie CzasuStartuPomiaru jak i

oczekiwanie na TyleOsi odbywa sie w obstudze przerwan.

18
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7.3. ZADANIE ZHAMO

W =zadaniu tym na zlecenie procedur warstwy obstugi
przerwah, obstugiwane sa zmienne dwustanowe przerywajace.
Program zarzadzajacy tym zadaniem wybiera do obstugi te ZP,
ktére maja zaznaczone 2adanie obstugi w polu ObstuzMnie
swojego rekordu.

Wskazniki (adresy) procedur obstugi ZP w tym zadaniu
znajduja sie w rekordzie ZP.

W zadaniu ZHAMO realizowanych jest kilka funkcji .podsystemu
sterowania hamulcami odstepowymi:

— wyznaczanie predkos$ci wyjazdowej odprzegu z hamulca

~ diagnostyka czujnikdéw znajdujacych sie w otoczeniu
hamulca

— identyfikacja i 1lokalizaja odprzegdw w otoczeniu

hamul cow.

7.3.1. Wyznaczanie predkosci wyjazdowej odprzegu 2z hamulca
jako wartosci zadanej dla systemu SHT

Wyznaczanie predkosci - wartogci éadanej dla systemu SHT
odbywa sie na podstawie dwdch pomiaréw czasdéw przejazdu
odprzegu przez odcinki pomiarowe. Czasy te sa nazwane Tl i T2,
za% odcinki pomiarowe sa ograniczone czujnikami:

QPx14 pomiar czasu

KPx14d T1
QPx2 4 pomiar czasu
KPx2 T2

Re jestracja bieZacego czasu "startu'" i '"stopu'" pomiaru odbywa
sie w warstwie procedur obstugi przerwa’d. Pozostate obliczenia
sa, wykonywane w zadaniu ZHAMO.

Na podstawie wartogci czasdw Tl 1 T2 ( a wigc dla odprzegu
o okreslonej bezwtadnoéci, oporach ruchu itd.) =z tablicy
umieszczonej w pamieci statej odczytywana Jjest optymalna
predkosd wyjazdu' odprzegu 2z hamulca. Predkos¢ ta jest
przesytana do SHT jako wartos< zadana.

W przypadku otrzymania btednych wartogci czséw T1 i/lub T2,
albo gdy nagta awaria czujnikéw nie pozwoli na dokonanie
pomiarsw, do SHT przesytana jest bezpieczna wartos¢ predkosci
wy jazdowe]j.

19
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7.3.2. Diagnostyka czujnikéw =znajdujacych sie w otoczeniu
hamulca '

Sygnaty dwustanowe pochodzace z czujnikéw CTI i ELS-7 sa
sprawdzane w momencie wtaczenia automatyki. Pakiety MC42 i
MC@2 powinny mied¢ stany zerowe, gdyz zaktada sie , Ze w chwili
wtaczenia automatycznego rozrzadzania zaden odprzeg nie
znajduje sie w otoczeniu hamulca.

Biezaca diagnostyka polega na zliczaniu osi od momentu
wtaczenia automatycznego rozrzadzanfa a nastepnie bilansowaniu
otrzymanych sum z danymi z karty rozrzadowej. Zliczanie osi od
poczatku rozrzadzania prowadza wszystkie ZP dwustanowe -
przerywajace 2zwiazane =z czujnikami CTI w polu o nazwie
LiczbaOsiWogdle.

7.3.3.1dentyfikacja i lokalizacja odprzegdw w otoczeniu
hamulca

Identyfikacja 1 lokalizacja odprzegdw prowadzone sSa na
biezaco w procedurach obstugi ZP zwiazanych z czujnikami CTI.

Lokalizacja jest prowadzona metoda przekazywania odprzegu
od czujnika do czujnika, w miare jak pierwsza o$ odprzegu
przesuwa sie w dét gérki. )

Identyfikacja polega na zliczaniu liczby osi, ktére powinny
prze jechad¢ nad czujnikiem. W przypadku gdy zliczona liczba osi
bedzie rézZna od oczekiwane] liczby osi, nastapi rejestracja
tego zdarzenia, a operator bedzie powiadomiony odpowiednim

komunikatem.
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7.4. tZMIENNE PROCESU - REKORDY I PROCEDURY OBSEUGI
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Nazwa. ZP: QPx1l, QPx2

Znaczenie zmiennej:

Postac rekordu ZP:
CzasStartPomiaru
LiczbaOsi
LiczbalOsiWogdle

TyleOsi
OdprzegTu
OdprzegTam

Obst uzMnie
Procedura®d

Procedural

We j€ciowa
dwustanowa
Zgt oszenie osi odprzegu na
poczatku odcinka pomiaru
czasu T1 lub T2 y

— ¢zas biezacy poczatku pomiaru

— zliczona liczba osi odprzegu

— guma zliczonych osi od poczatku
rozrzadzania

— oczekiwana liczba osi odprzegu

— wskaznik do rekordu odprzegu

— wskaznik do odprzegu na poprzednim
czujniku

~ Zadanie obstugi ZP w zadaniu

- wskaznik do procedury warstwy obstugi
przerwan

— wskaznik do procedury obstugi ZP
w zadaniu ZHAMO
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ZP: QPxi, 9Px2; Procedura warstwy obslugi przerwan

.

RIVEVSRSRESISIE

Zwieksz Liezbelsi i
LiczheOsiliogole o 1

4

F/“'_—\
Liczhalsi = 1

\

fictay
CzasStartPoniaru

¥

k4

5\ lstaw nou¥ wskaznik
f # Odprzeglu

Liczhalsi = Igleﬁi;/

F N
{,_--—JL—————\\ Zuienna do chslugi W
KONIEC Z1AM0
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ZP: QPxl, 9Px2; procedura ohslugi ZP w zadaniu ZHAMO

{ START }

—\

Liczhalsi = 8

Liczhalsi =}

L

A 2

\\ pryegIn = nil

Tylelsi = @

Informacgja do LIB o
rolozeniu odprzegun

Sygnalizacda awarii
poprzedniego
czujnika.
Rejestracja

Ustawienie TyleOsi
na podstawie danych
z odprzeyu

Hstawienie Odprzeglu
na podstawie jeszcze
woczesniejszego
czugnika

Ld

{  womiEc ;}
N
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Nazwa ZP: KPxl, KPx2

Znaczenie zmiennej:

We j<ciowa
dwustanowa

Zgt oszenlie osi odprzegu na

koricu odcinka pomiaru

Postac rekordu ZP:
CzasKoniecPomiaru
Liczbalsi
LiczbaOsiWogdle

TyleOsi
OdprzegTu
OdprzegTam

T1 lub T2
WartosdZadana

Obst uzMnie
Procedura@

Procedural

czasu T1 lub T2

" czas biezscy poczatku pomiaru

zliczona ligzba osi odprzegu

suma zliczonych osi od.poczatku.
rozrzadzania

oczekiwana liczba osi odprzegu
wskaznik do rekordu odprzegu
wskaznik do odprzegu na poprzednim
czujniku

czas przebycia odcinka pomiarowegd
wyznaczona wartosé zadana predkosci
wy jazdowej odprzegu z hamulca
zadanie obstugi ZP w zadaniu
wskaznik do procedury warstwy obstugi
przerwan

wskaznik do procedury obstugi ZP

w zadaniu ZHAMO
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ZP: XPxl, RPx2; procedura warstwy obslugi prgeruwan

Zuwieksz LiczheOsi
oraz
i;iczbeOsiHsgale ]

k-

F / T
Liczhafsi - 1

¥

I

Liezhalsi = 1’91907

lstaw .
CzasNoniecPoniaru

Hstaw nowy wskaznik w
Odprzegln

.

Znienna do obslugi w
zadaniu ZHAMO

k4

( KONIEC }

~23a"
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(  smmr )

4

\T
Liczbalsi = 1

7P ¥Pxl; oroceduva ohsiungi ZP # zadaniu ZHANO

Liczbalsi = 8

k 4

F /
0d

przegin = nil

Tylelsi = 8

Informacja do LIB o
polozeniu odprzegu

Sygnalizacja awarii
porezedniego
czujnika.
Rejestracda

g?licz i zapamieta

lstawienie Tyledsi
na podstawie danych’
Z odprzegu

istawienie OdprzegTu
na podstawie Jjeszeze
d#czesniejszego
gzudnika

h

h. 4

{ xoMiEC )
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< START

Liczhalsi = @

i\\\LiczbaOsi - |

7P: KPx2; procedura ohslugi ZP w zadaniu ZHAMO

+

r/ \
Odprz

egTu = nil

\

Tylelsi = 8

Informacja do LIB o
polozeniu odprzegu

Sygnalizacja awarii
roprzedniego
czujnika.
Regestracja

Oblicz i zapanietaj
12

istawienie Tylelsi
na podstawie danych

istavienie Odprzeglu
na podstawie jeszcze

Z odprzegu wozesniejszego
czujnika
i
4
Hyznacz wantosc e N
gadana ppedkosci { XOMIEC
(% \
W,
~2%¢c~
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Czy sa hkledy ?

Znienne VHEO ...
UHBC do obslugi, dla
danege hamuleca 1
wartosci zadanej

I

Hampwanie awaryine;
gnienna LAHx do )
ohslugi, wlagzenie
migania lampki

Informacda do LIB o
wyslaniu predkesci
zadanej do SHT

Rejestracja wyslania
do SHY, predkosci
zadaneJ
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Nazwa ZP: VHQ0O

Znaczenie zmiennej:

|

Postac rekordu ZP:
Wartos<ZadanaHl

Wartosé ZadanaH2
WartostZadanaH3
Wartos<ZadanaH4

Obst uzMnie
Procedural

VHeC

Wy jfciowa
dwustanowa

Wartosd zadana predkosci wyjazdowe]
odprzegu z zaadresowanego hamulca,

przestanie do

— WwyzZnhaczona
wy jazdowe j
— Wwyznaczona
wy jazdowej
-~ Wwyznaczona
wy jazdowe ]
- wyznaczona
wyjazdowe j

systemu SHT

wartoéd¢ zadana predkosci
odprzegu z hamulca 1
wartodd zadana predkosci
odprzegu z hamulca 2
wartodé zadana predkosci
odprzegu z hamulca 3
wartodé¢ zadana predkosci
odprzegu z hamulca 4

- zadanie obstugi ZP w zadaniu
- wskaZznik do procedury obstugi ZP
w zadaniu ZHAMO
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2P UHBB ... UHBC; procedura chslugi zp w zadanin

(Lsmm )

ZiAN0

Hyslij zadane
predkosci wyJjazdowe
gﬁlrmmlca do systemu

Zazadaj cykliczned
ebslu:g Z§ 280w, w
zaleznosci od tego
ktore hamulce
zostaly wysterowane
w SHT

o lip ma <

e aT nar—
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Nazwa ZP: ZADx

Znaczenie zZmiennej:

Postac rekordu ZP:
Predkos< DoHamx

Obst uzMnie

QkresObstugi
Procedural

Wej<ciowa
analogowa

Wartos¢ zadana predkosci wyjazdowej
odprzegu z hamulca “x', sygnai
zwrotny =z systemu SHT .

— sygnat zwrotny o wartosci zadanej
predkosci wystanej do systemu SHT

— zadanie cyklicznej obstugi ZP w zadaniu
ZCYKL

— okres obstugi

— wskaznik do procedury obstugi ZP
w zadaniu ZCYKL

25
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7P: ZADx: procedura obslugi ZP w zadaniu ZCYXL

(L)

i hogts L

g

Rejestracja utraty
g§§tosc1 zadanej w

vz )

Zadanie wykenania
obsiugi UHBB ...
UHBC

( vomee )
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Nazwa ZP: CWRx

Znaczenie zmiennej:

Postac rekordu ZP:
Liczbalsi
LiczbalsiWogdle

TyleOsi
OdprzegTu
OdprzegTam

Obst uzMnie
Procedura®

Procedural

Wejsciowa
dwustanowa

Zgt oszenie osi odprzegu na
czujniku wtaczajacym antene
radarowego miernika predkosci

— zliczona liczba osi odprzegu

- suma zliczonych osi od poczatku
rozrzadzania

— oczekiwana liczba osi odprzegu

— wskaznik do rekordu odprzegu

- wskaZznik do odprzegu na poprzednim
czujniku

- zadanie obstugi ZP w zadaniu

- wskaznik do procedury warstwy obstugi
przerwan

- wskaznik do procedury obstugi ZP
w zadaniu ZHAMO
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7F: CHRx; proceduva ohslugi ZP w warstwie chslugi przerwan

(oom )

Zwieksz Liczhelsi
praz LiczheOsiHogole

ol
F 1
\\LiczbaOSi =1
N
v T
\\\\ ussgg nowy wskaznik
P) rzeglu
Liczkalsi = Tglijj;}F 9
—_F_——'
<
& Zazadaj obhslugi ZP
~ RiDx w zadaniu ZCYHL
(; ROMIEC

siebie w
ZHAMO

Zazadaj obslugi

zadaniu

A
(. KONIEC ,
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7P: CHRx: procedura obslugi 2P w zadaniu ZHAMO

¥

F / 5T
| 0si = 4

igzba

o™

‘ P/ \
/
\

T
Liczbalsi = 8@ Odprzeglu = nil\}—q

A

A
Informacja do LIB o Sygnalizacda awarii
volozeniu odprzegu roprzedniego
. czujnika.
Tyledsi = @ Begestracja
1» h 4
Ustawienie TyleOsi fistawienie Odprzeglu
na podstawie danych na podstawie Jjeszoze
g edprzegu wCzesnlejszego
ezugnika

Zapal lampke LAHx
intormujaca 0
gajeciu hamulea

X -

.,
O
(;w
N’
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hamulca
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Nazwa ZP: RADx We jsciowa
analogowa

Znaczenie zmiennej: Wartofd predkosci odprzegu na hamulcu "“x“
zmierzona czujnikami radarowymi

Postac rekordu ZP:

Predkoé< NaHamx - zmierzona wartosd¢ predkofci na

hamulcu "x"
Obst uzMnie -~ Zzadanie cyklicznej obstugi ZP w zadaniu

ZCYKL
OkresObst ugi — okres obstugi
Procedural — wskaznik do procedury obstugi ZP

J w zadaniu ZCYKL
27

b4



7P: RDx: procedura ohslugi ZP w zadanin ZCVHL

( s )
4

Wykonad pomiar i
zapamieta)

k. 4

\F
Jest ? S

1 \
{Odprzeg na'
/ hamuicd ?
\
\

./

Hamowanie awapudne

¥oniec hamowania;
informacja do LIEB;
reJdestracja
prgdkgscl‘
wyjazdowe,j; gas
laniie Lﬁﬂx: .
sre gsc bezpieczna
o IHT

Zglos do obslugi
lanpke LfiHx

Informacja o
gggke&zenlu Zillx do

Jdz z cyklicznej
ebslugi Rgnx




)
i

jdz z cuklicznegd
0 glugi Pgbx zned

{ KONIEC \
7
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Nazwa ZP: ZWHx

Znaczenie zmiennej:

Postac rekordu ZP:
LiczbalOsi
LiczbaOsiWogdle

TyleOsi
OdprzegTu
OdprzegTam

Obst uzMnie
Procedura®

Procedural

Weisciowa
dwustanowa

Zgl oszenie osi odprzegu na
czujniku zwolnienia hamulca "X

— zliczona liczba osi odprzegu

— suma zliczonych osi od poczatku
rozrzadzania

— oczekiwana liczba osi odprzegu

- wskaznik do rekordu odprzegu

— wskaznik do odprzegu na poprzednim
czujniku

- zadanie obstugi ZP w zadaniu

— wskaznik do procedury warstwy obstugi

przerwan
- wskaznik do procedury obstugi ZP
w zadaniu ZHAMO
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7ZP: ZMix; procedura ohslugi ZP w wapstwie obslugi przerwan

o)

Zuieksz LiczheOsi i
LiczheOsilogole o 1

k

F / I
LiezhaOsi = 1

k 4

—\s
\

_/

istas nowy wskaznik

LiczhaOsi = IgleOs'>
/

./

( HONIEC }
ee—

¥ Odprzeglu

e

Zuienna do ohslugi w
ZHONO

— ¥

( XONIEC )
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s

—

Liczbalsi - @

Liczhalsi = 1

ZP: Zix; procedura chsiugi ZP w zadaniu ZHAMO

e

¥

dprzegTu = nil

TyleOsi = 8

Informacja do LIB o
polozeniu odprzegu

Sygnalizacja awarii
roprzedniego
czudnika.
Rejestracja

Ustawiepie Tulelsi
ra podstawie danych
Z odprzegu

Ustawienie OdprzegTu
na podstawie Jeszcze
wCzesniejszegn
czujnika

h A

Zakonczenie
hamowania: info o
hamowaniu do LYB;
rejestracia
yredkosei |
wydazdowsd; .
zgaszenie | awpki
Hx; predkose
bezpieczna do SHY

3
*

h 4
< KONIEC

~28b-
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il N1

Nazwa ZP: OLN3, OLW3

WejsSciowa
statyczna

Znaczenie zmiennej: Stan cignienia oleju w maszynowni

Postac rekordu ZP:
Wartos£Biezaca
Wartof£¢MaByd
Obst uzMnie

OkresQObst ugi
Procedural

hamul cdw

— odczytana warto$é sygnatu

— prawidd owa wartosé¢ sygnatu

— zadanie cyklicznej obstugi ZP w zadaniu
ZCYKL

— okres obstugi

- wskaznik do procedury obstugi ZP
w zadaniu ZCYKL

29
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Nazwa ZP: MAS3 Weifciowa
statyczna

Znaczenie zmiennej: Stan pracy maszynowni hamulcédw
(zataczona/wytaczona)

Postac rekordu ZP:

WartoscBiezaca - odczytana wartog¢ sygnatu

WartoséMaBy< — prawid: owa warto$é sygnatu

Obst uzMnie —~ Zzadanie cyklicznej obstugi ZP w zadaniu
ZCYKL

OkresObst ugi — okres obstugi

Procedural - wskaznik do procedury obstugi ZP

w zadaniu ZCYKL
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N\

Nazwa ZP: ZNRA

Znaczenie zmiennej:

Postac rekordu ZP:
Wartos¢Biezaca
Wartof<&MaByd
Obst uzMnie

OkresQbst ugi
Procedural

Weisciowa
statyczna

Stan pracy systemu SHT
(zataczony/wytaczony)

— odczytana wartosé¢ sygnatu

— prawidi owa wartosd¢ sygnatu

- Zzadanie cvklicznej obstugi ZP w zadaniu
ZCYKL

-~ okres obstugi

- wskaZznik do procedury obstugi ZP
w zadaniu ZCYKL
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72p:0LN3, OLM3, Mas3, ZNRf; procedura obslugi ZP w zadaniu ZCYXL

Odezutaj wartosc
sygnalu

Lo ]

\

Prawidlowy ?

-

Infe ¢ awarii do LIB 3
( KONIEC

Rejestracja awaprii

~-3ia-



Nazwa ZP: PHAx We jSciowa
statyczna

Znaczenie zmiennej: Stan tastatury hamulca odstepowego

O numerze X

Postac rekordu ZP:

WartodéBiezaca — odczytana warto$d¢ sygnatu

WartoséNieAuto — wartodd sygnatu w przypadku przeta-—
czenia hamulca na sterowanie reczne

Obst uzMnie — 2adanie cyklicznej obstugi ZP w zadaniu
ZCYKL

OkresObst ugi — okres obstugi

Procedural - wskaznik do procedury obstugi ZP

w zadaniu ZCYKL
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ZP: PHfx; procedura obslugi ZP w zadaniu ZCYXL

(Lo )

Odezyta stan
tastaturg dla
hamulca *x*

+
N T

STAN = MANHAL 3

AN

+ Refestrac.ia
~ ocdlacgenia hamlea
( KONIEC od automatuki
1 )
( xon )
- 320"
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Nazwa ZP: LAHx

Znaczenie zmiennej:

\
Postac rekordu ZP:

Stan
Obst uzMnieCvk

Obst uzMnieHam
OkresMigania

OkresObst ugi
Procedural

Procedura?

Wy ijfciowa
dwustanowa

Sygnalizacja stanu hamulca
O numerze "x"

stan lampki

Zzadanie cyklicznej obstugi ZP w zadaniu
ZCYKL

Zzadanie obstugi ZP w zadaniu ZHAMO
czas przez kisdry lampka dziata pulsa—
cyjnie

okres obstugi

wskaznik do procedury obstugi ZP

w zadaniu ZCYKL

wskaznik ‘do procedury obstugi ZP

w zadaniu ZHAMO
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( stam

\__——l...._____

N

Zgas lampke

)

: LAHx; procedura ohslugi ZP w zadaniu ZHAMO

Zapal lampke

L 4

L J

- { ~KoNIEC

~-3ha -

3
R



ZP: 1AHx; procedura obslugi 2P w zadaniu ZCYKL

’ { START

Zmniedsz
OkresMigania

ol

przeciwny

Zwien STAN na

Zgas lampke

Zapal lawmpke

RONIEC

e

~-2%3 b-
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Nazwa ZP: 0Gxx Programowa

Znaczenie zmiennej: Komplet informacji dotyczacy odprzegu
O numerze ''xx"

Postac rekordu ZP:

Nazwa — nazwa odprzegu
Liczbalsi — liczba o081 odprzegu
AktualnePot ozenie — wskaznik do ZP zwiazanej z
odpowiednim czujnikiem CTI
WartoscZadanaH — wartos¢ zadana predkofci wyjazdowej]
Zz hamulca .
Predkos<Fakt - predkosé wyjazdowa zmierzona
/
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8. ZADANIE SAMOCZYNNEGO NASTAWIANIA ZWROTNIC ( ZSNzZwW ).

Zadanie ZSNZW jest inicjowane funkcja START w zadaniu 8YS przy

pierwszym wywotraniu systemu operacyjnego SIRTOS.

Koleijne wywotania zadania ZSNZW maja miejsce:

W przerwaniach od czujnikéw zwrotnicowych CZ02,...,CZ0B -
funkcja " int PUTBUF ",

Ww przerwaniach od przyciskéw nastawiania zwrotnic na pulpicie
zintegrowanym 2304, ...,Z2340 - funkcja " int PUTBUF ",

w zadaniu ZCYKL po stwierdzeniu faktu zwolnienia

zwrotnicowego odcinka oddziatywania S5304,...,8340 funkcia
" void SENDM ",
w przerwaniu obstugi taktu zegarowego 100 ms po przekroczeniu
dozwolonego czasu przestawiania 1lub c¢zasu wystartowania
ktdregokolwiek z uruchomionych napeddw zwrotnicowych -~
funkcija " int PUTBUF ".

Algorytm dziatania zadania ZSNZW:

ocraz

obstuga czujnika wjazdowego zwrotnicy ( rys.1ll )

obstuga czujnika wyjazdowego zwrotnicy (rys.12 )

wypis odprzegu ze zwrotnicy ( rys.13 1 14 )

obstuga kolejki nastawiania zwrotnic ( rys.15 )

obstuga przycisku zwrotnicowego i zwolnienia izolacji
zwrotnic ( rys.16 )

przepis odprzegu do nastepnej zwrotnicy ( rys.17 )

bardzo ogdlny algorytm =zadania ZCYKL ( rys.10 ) sa zgodne =z

wymaganiami systemu ASR ©przedstawionymi w I etapie pracy

( opracowanie nr rej.6033 ).

‘nr 4

Komentarze do rysunkdw nr 18 - 17 przedstawiono w tablicy
- " Wykaz miejsc roboczych i parametréw dla zadania ZSNZW.
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Tablica 4

WYKAZ MIEJSC ROBOCZYCH I PARAMETROW ZADANIA ZSNZW

Wartofci poczatkowe:

TAUTO
TZBID

0
@

I

]

TCZAS )
IDENZ[100]
IDENS[100]
LICZ0[100]
ATKOP{100]
MYLOP[160]
LOKAL[100]

]

OP1([23]
OP2([23]

OP10[23]
LZ1[23] :=

LZ1X[23]

LZ2P[23]

LZ2L[23]

LCODP[23]
LCOPX[23]

CZAS3[23]

CZAS0[23]

[SS I

2

. ==

sygnalizacija wytaczenia / wiaczenia automatyki

adres toru kierunkowego odprzegu zajmujacego

identyfikator

zegar czasu w jednostkach 106 ms
1= 0

i
e 0 ® & ®

%

2

wektor sygnalizacji zajetosci identyfikatora
wektor sygnalizacji skasowania identyfikatora
wektor liczby osi odprzegu ( K )

wektor adresu toru odprzegu ( K )

wektor sygnalizacji mylnika odprzegu ( K )
wektor lokalizacii cdprzegu ( K ) w strefie
gérki.

wektor pierwszych odprzegdw na zwrotnicy

wektor drugich odprzegdw na zwrotnicy

wektor dziesiatych odprzegdw na zwrotnicy
wektor sumy osi na czujniku wjazdowym zajete]
zwrotnicy

wektor liczby osi na czujniku wjazdowym dla
jednego odprzegu

wektor 1liczby osi na czujniku wyjazdowym
kierunku prawego

wektor 1liczby osi na czujniku wyJjazdowym
kierunku lewego
wektor licznika ilofci zapisanvch odprzegdw
wektor licznika odprzegdw, ktdre =zjechary z
czujnika wjazdowego zwrotnicy
wektor licznika czasu 100 ms startu ustawiania
zwrotnicy

wektor licznika czasu 100 ms ostatnio

zgt oszonej osi na czujniku wjazdowym
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PRZEP{23]

STANZ[23]

STANP[23]

USTWZ [23]

I1Z0L[23]
1201123]

1Z10[23]

AWLZ1[23]

AWLZ2[23]

LCAWC[23]

PCZWR[23]

NNZWR[23]

AWKON (23]

WYZ([23]

WYW[23]

PWW[23]

NRZWR[23]
NRWJZ [23]

il

I

(S

0

wektor sygnalizacji przepisu odprzegu do

nastepnej zwrotnicy,

przyjmuje wartosé +1 — dla kierunku prawego
-1 — dla kierunku lewego

wektor stanu potrozenia zwrotnicy

® - brak kontroli

+1 — potozenie prawe

przyjmuje wartosd

-1 —- potozenie lewe
inna warto$é¢ uszkodzenie
wektor stanu popréedniego odczytu potozZzenia
zwrotnicy przyjimuje wartosci jak STANZ
wektor polecenia ustawienia zwrotnicy
przyjmuje wartos¢ @ - kasowanie polecenia
+1 — ustawienie w kierunku prawym
-1 - ustawienie w kierunku lewym
wektor zajetosci izolacji zwrotnicy
wektor zmiany stanu izolacji z wolnej na
zajeta
wektor =zmiany stanu izolacji z =zajetej na
wolna
wektor sygnalizacji awarii czujnika wjazdowego
zwrotnicy ( i)
wektor sygnalizacji awarii czujnika .
wyjazdowego poprzedniej zwrotnicy ( p )
wektor licznika ilosci niezadziatania czujnika
wijazdowego
wektor sygnalizacji przekroczenia czasu
przestawiania zwrotnicy
wektor sygnalizacji nieprzestawiania sie
napedu zwrotnicowego
wektor sygnalizacji awarii obwodu kontroli
napedu zZwrotnicowego
wektor sygnalizacji wytaczenia pojedynczej
zwrotnicy ze sterowania
wektor sygnalizacji wytaczenia zwrotnicy w
wiazce zwrotnic -
-~ utrata kontroli nad identyfikacja odprzegu
wektor sygnalizacji przygotowania do
wytaczenia wiazki zwrotnic
wektor numeru zwrotnicy ( i )

wektor numeru czujnika wjazdowego
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NRWYJ{22]
NRPRZ[23]
NRTOR[24]
POPRZ[23]

NASTP[23]

KOLZW[23]
PSATK[23]
SUZWR[23]
WSKAi[ZS]
SUPRZ [23]

SZ212Z20[23]
S0DCZ (23]

wektor numeru czujnika wyjazdowego
wektor numeru przycisku zwrotnicowego
wektor numeru toru kierunkowego
wektor numeru poprzedniej zwrotnicy ( P ),
przyimuje wartos¢ @ gdy zwrotnica i =1
wektor numeru zwrotnicy nastepnej kierunku
prawego, wartos¢ @ gdy zwrotnica ( i
ostatnia

wektor sygnalizacji zwrotnicy w kolejce
ustawiania
wektor sygnalizacji systemowego ustawienia
zwrotnicy ( = adresowi ATKOP )

wektor sygnalizacji wystania polecenia

systemowego ( +1 ), recznego ( -1 ),brak ( 0 )

wektor wskaZnika wypisu odprzegu zwalnianej
zwrotnicy

wektor sygnalizacji uZycia przycisku
zwrotnicowego

wektor sygnalizaciji zajetofci izolacji

wektor sygnalizacji zbyt szybkiego zwolnienia

izolacji
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9. ZADANIE KONTROLOWANIA URZQDZES OBIEKTOWYCH ( ZCYKL ).

Zadanie ZCYKL jest zadaniem cyklicznym ze statym okresem 400
ms. Zadanie to kontroluje stan urzadzenr obiektowych poprzez
cykliczny odczyt sygnatéw weifciowych statycznych z modutdw MC-42

oraz sygnatéw analogowych z modutu przetwornika MA-11. ]

Obstuga sygnatdw moze sie odbywa¢ =z oKresem rownym
wielokrotnogci okresu podstawowego zadania. Warunkami wykonania

obstugi danego sygnatu ( zmiennel procesu } jest ustawienie pola

ObstuZz mnie oraz pola Okres obstugi ", ktérego wartosdc
okresla czestotliwosd obstugi danego sygnaiu.
Zadanie bada stan nastepujacych urzadzen gorki:
a) hydraulicznej maszynowni hamulcdw odstepowydh
b) radarowego systemu sterowania hamulcami odstepowymi SHT
¢) tastatury hamulcéw odstepowych w pulpicie operatora
d) przekaznikéw Zz zamykajacych zwrotnice
e) przekaznikéw W okreflajacych =zajetosc odcinkdéw izolowanych
zwrotnic
f) przekaznikéw Kn kontroli potoZenia zwrotnic.
Sposéb obstugi wymienionych urzadzefh jest omSwiony W nastepnych

punktach tego rozdziatu.

9.1. Kontrola poprawnoéci dziatania hamulcédw odstepowych

System SHT i maszynownia hamulcdw s najwazniejszymi
elementami wykonawczymi podsystemu sterowania hamulcami
odstepowymi.

Zmienne procesu, Ktére sygnalizuja ich stan sa s$ledzone od
momentu wtaczenia automatycznego rozrzadzania.

Btedy w pracy systemu SHT i/lub maszynowni hamulcdédw sa
natychmiast sygnalizowane 1 rejestrowane.

Po wtaczeniu automatycznego rozrzadzania wykonywany jest
krétki program inicjalizacji sprzetu i oprogramowania. W ramach
programu inicjalizacji wykonywane sa nastepujace dziatania:

a) sprawdzenie pakietdw dwustanowych - przerywajacych.

~ Stany niezerowe sa traktowane jako h&ad.~

b) sprawdzenie stanu hamulcédw i rejestracja tego stanu

c) uruchomienie -%ledzenia poprawnej pracy systemu SHT i

maszynowni hamulcdw

d) zadanie do systemu SHT wartogci Dbezpiecznych dla

wszystkich 4 hamulcédw

e) zgaszenie lampek LAHx.
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9.2. Kontrola stanu i poprawnosci dziatania zwrotnic.

W procedurze obstugi POCZATKU ROZRZADZANIA odczytywany jest

stan zwrotnic, tzn. sygnaty:

— potozenia PxyP, PxvL,

- zajetogd odcinkdw izolowanych S5S3xy,

— zamkniecia zwrotnic ZTxy
( gdzie 3xy oznacza numer zwrotnicy ).
Stan tych sygnatéw jest pamietany w odpowiednich tablicach systemu
ZJWH. W zadaniu 2ZCYKL wykrywane sa zmiany stanu wymienionych
sygnatéw ( @ ——> 1 1 1--> 0 ) i jest uaktualniany stan tablic.
Informacje o stanie zwrotnic sa wykorzystywane w zadaniu ZSNZW.
Ponadto na podstawie informacji o zamknietych zwrotnicach w

zadaniu ZCYKL tworzony Jjest blok danych o zamknietych torach
kierunkowych na potrzeby systemu SKPS
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10. ZADANIE KOMUNIKACJI Z LTB ( ZALTB )

Komunikacja pomiedzy systemami ZWH i HAD a systemem nadrzednym
LTB odbywa sie po taczach transmisji szeregowej V24. W obydwu
kasetach ( ZWH i HAD ) pakiet MI-06, na ktérym znajduja sie ukt ady
USART, umieszczony jestna stanowiskach 18 i 19. Za kierunek
transmisji LTB - ZWH i LTB - HAD odpowiadaja porty 1(F), a za
kierunek ZWH — LTB i HAD - LTB porty 4(L). Transmisja przebiega W
sposdb przerwaniowy wediug ustalonego protoksiu ( patrz Projekt
oprogramowania systemu LTB ). Sygnaty ukitadu USART RxRDY 1 TxRDY
generuja sygnat przerwania na przyczynie 11 dla ZWH i na przyczynile
12 dla HAD. Procedury systemu SIRTOS pozwalaja na ustawienie
parametrdw transmisji i inicjacje ukkadsw USART. Wykorzystany
zostaje réwniez systemowy program obsitugi przerwats RxXRDY i TxRDY (
patrz Instrukcja obstugi systemu SIRTOS ). W momencie rozpoczecia
pracy przez system ZWH zadanie komunikacji ZALTB zostaje ustawione
w kolejce zadan gotowych do wykonania przy pomocy funkcji START.
Celem dziatania tego zadania Jjest zbieranie komunikatow od zadan
uzytkowych oraz =z systemu LTB, ich klasyfikacja 1 rozdzielanie
zgodnie 2z przeznaczeniem. Opis komunikatéw =zawiera Projekt
oprogramowania systemu LTB. Zlecanie komunikatdw przez poszczegsélne
zadania odbywa sie przy pomocy mechanizmu systemowego tzw. skrzynek
pocztowych. UZzycie w zadaniu uzytkowym funkcji systemowej PUTBUF (
maill,adrl ) powoduje wpisanie pod adres maill ( do skrzynki
pocztowej ) adresu informacji ( adrl ). Adresy informacji w
skrzynce pocztowej tworza Kkolejke, a kazdy nowy adres jest
wpisywany na Jjej koniec. Pod tymi adresami, na swoich obszarach
roboczych, =zadania uzytkowe umieszczaja tres¢ komunikatdéw do
wystania. W przypadku gdy operacja wpisania do skrzynki nie
powiodta sie (np. skrzynka petna ), funkcja PUTBUF zwraca Jjedynke
logiczna ( ON ), w przeciwnym przypadku zwracane jest zero ( OFF ).
7adanie zlecajace komunikat nie ulega automatycznemu zawieszeniu,
samo natomiast musi zadecydowad co ma sie dzia¢ w przypadku
niepowodzenia ( np. zaniedbanie komunikatu, powtdérne nadanie itp.
) .Zadanie ZALTB pobiera ze skrzynki pocztowej maill adres
komunikatu adrl przy pomocy funkcji systemowe] WAITM(maill,adr2) 1
przekazuje go pod adres adr2. W przypadku braku informacji w
skrzynce, =zadanie zostaje zawieszone az do chwili Jej pojawienia
sie. Posiadajac adres (adrl) =zadanie ZALTB przepisuje komunikat z
bufora uzytkownika na wrasny obszar roboczy 1 ustawia semafor dla

uzytkownika. Semafor wskazuje =zadaniu uZytkownika c¢zy Jjego bufor
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zostal juz odczytany i czy moZna go ponownie =zapisac¢. Nastepnie
zostaje przeprowadzona kwalifikacja komunikatu. W tym celu
odczytywany jest numer, bedacy pierwszym parametrem Komunikatu.
Istnieja trzy grupy komunikatdw:

a) komunikat do wystania do LTB

b) komunikat do rejestracii

c) komunikat do rejestracji i wystania do LTB.
W przypadku a zostaje zainicjowana transmisja po aczu szeregowym w
kierunku do LTB. Dla przypadku b tresé¢ komunikatu ( 2z obszaru
roboczego ) zostaje przestana do obszaru pamigeci typu RAM zwanego
CZARNA SKRZYNKA. Wystapienie przypadku c powoduje wykonanie obu
czynnosci.
Odbiér komunikatu z LTB powoduije przepisanie jego tresci do obszaru
roboczego, ktérego adres =zostaje =zapisany W skrzynce pocztowej
mail2 przy pomocy'funkcji systemowej PUTBUF(mail2,adr3). Zadanie
ZALTB odczytuje ze skrzynki mail2 adres adr3 funkcja
WAITM(mail2,adr4), a nastepnie zawarty we wskazanym przez ten adres
obszarze komunikat podlega kwalifikacji. W jej wyniku do systemu
LTB zostaje np. przestana karta wynikowa. 'Raz uruchomione w starcie
systemu ZWH zadanie ZALTB jest zawsze gotowe do pracy. Jego stany
( zawieszone, odwieszone ) s3 regulowane przez zapetnienie skrzynek
pocztowych maill i mailZ2.
W celu ochrony obszardéw roboczych, w ktérych =zadania przechowuja
komunikaty, ustalono, Ze pierwszy bajt tego obszaru, poprzedzajacy
komunikat jest semaforem odpowiednio ustawianym przez zadanie
uwzytkowe w momencie =zapisu oraz przez =zadanie ZALTB w momencie
odczytu. Przed kolejinym =zapisem =zadanie sprawdza semafor 1 ma
moz 1 iwosc unikniecia nieswiadomego zamazania poprzedniego
komunikatu zanim zostanie on "skonsumowany' przez ZALTB.
Jak wynika 2z powyZszego opisu zadanie ZALTB dziata na pewnych
obszarach pamieci, ktdre tu okreslimy. Sa to:skrzynki pocztowe
maill i mail2, bedace strukturami sktadajacymi sie =z kolejnych
adreséw (typ int), bufory buf2, buf4 o adresach adr2 i adr4
zawierajace tresd komunikatdw oraz CZARNA SKRZYNKA bedaca pewnym
wyréznionym obszarem pamieci, w ktérym przechowywana Jest pel na
informacja o procesie rozrzadzania. Dla zatozonej ilogci zadan (8)
skrzynka maill powinna mieé 50 elementdw typu int, czyli 100
bajtéw. Skrzynka mail2, poprzez ktdrs docieraja komunikaty z LTB
nie wymaga wiekszej pojemnoéci niz 5 elementdéw int czyli 10 bajtdw,
Pojemnoéd bufordw buf2 i bufd4 wynika z diugofci komunikatdéw i nie
przekroczy 100 bajtéw. CZARNA SKRZYNKA zajmuje 256KB pamieci typu
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CMOS-RAM z podtrzymaniem bateryijnym. W systemie ZWH zadanie ZALTB
jest umieszczone na poziomie 6 w kolejce zadah. W systemie HAD
komunikacja Z systemem nadrzednym LTB zostakta rozwiszana
analogicznie. R&éZnica polega jedynie na trefci komunikatdéw ( patrz
Projekt oprogramowania systemu LTB, Projekt oprogramowania systemu
HAD ) oraz na tym, Ze w systemie HAD zadanie ZALTB jest umieszczone
na poziomie 8 w kolejce zada’. Zasada dziatania =zadania ZALTB
zostata przedstawiona na schemacie blokowym 1.

11. ZADANIE REJESTRACJI ( ZAREJ )

W systemach HAD i ZWH niezaleZnie od potrzeby rejestracji "na
biéiaco" realizowanej przez ZALTB istnieje rdwniez potrzeba
zarejestrowania szeregu informacji © przebiegu rozrzadzania
umieszczanych przez zadania uzytkowe systemu ZWH w tablicy KARTA
(patrz p.4 ) 1 przechowywanych w niej do kofica rozrzadzania. "Na
biezaco" rejestrowany Jjest tylko niewielki procent informacji,
natomiast zasadnicza cze$é podlega przestaniu do CZARNEJ SKRZYNKI
pPo zakonczeniu procesu rozrzadzania. Rejestracja ta jest dokonywana
przez zadanie ZAREJ. Zadanie ZAREJ jest vuruchamiane w fazie
poczatkowej funkcja START, a nastepnie czeka “ﬁa semaforze"
podnoszonym ( funkcjs systemows SIGNAL ) w mémencie przyjscia
informacji o koficu rozrzadzania. Podniesienie semafora uaktywnia
zadanie, powodujac jego przejscie do stanu READY. Zadanie ZAREJ
powoduje =zapisanie tablicy KARTA dla ZWH i tablicy TCZUJ dla HAD
(patrz Projekt oprogramowania systemu HAD) w CZARNEJ SKRZYNCE.
CZARNA SKRZYNKA stanowi =zbidr informacji na temat pProcesu
rozrzadzania zapisany w postaci zakodowanej potrzebnej do dalszej
transmisji do LTB. Podczas zapisywania CZARNEJ SKRZYNKI ozhaczany
jest poczatek 1 koniec kazdego rozrzadzania z okresleniem czasu
astronomicznego oraz kontrolowane i sygnalizowane zapetnienie 75%
jej pojemnosci. Niezaleznie od sygnalizacji, zapisywanie odbywa sie

na okragto ". Jezeli wiec po sygnalizacji " przepeitnienie czarnej

12

skrzynki od strony LTB nie przyjdzie 2Zadanie przestania jej
zawarto$ci w celu archiwizacji, to istnieje mozliwo$¢ zniszczenia
informacji.

Zadanie ZAREJ dziata w sposdb taki sam dla 2ZWH jak i dla HAD i
posiada najnizszy priorytet w obu systemach (7 dla ZWH i 9 dla

HAD) .Zasade dzialania zadania ZAREJ przedstawia schemat blokowy 2.
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11.1 PROCEDURA ROZKODOWANIA CZARNEJ SKRZYNKI ( DEKOD )

W trakcie dziatania systemu moga wystapié rdzZne sytuacje
awaryjne. Jedna z nich jest brak facznosci z LTB,co powoduje zZe
normalny dostep do zawartosci CZARNEJ SKRZYNKI w ZWH i HAD staje
sie niemozliwy. Dla takiej sytuacji przewidziano moz 1iwosd dostepu
awaryjnego. Operator bedzie mégt uruchomic zleceniem monitora,z
klawiatury procedure rozkodowania CZARNEJ SKRZYNKI. Dziatanie
procedury DEKOD powoduje zamiane istniejacej w obszarze CZARNEJ
SKRZYNKI zakodowanej formy informacji o procesie rozrzadzania na
postad opisowa ( patrz p.4.).W tej formie ( rozwinietej ) zawartosé
CZARNEJ SKRZYNKI bedzie wypisywana na drukarke. Wydruk bedzie
dotyczyt jednego rozrzadzonego sktadu, pilerwszego od poczatku
CZARNEJ SKRZYNKI. Operator bedzie miat mozliwosc kontynuowania
wydruku koleinych rozrzadzonych pociagéw az do ostatniego
zare jestrowanego.

Procedura DEKOD bedzie réwniez wykorzystywana w systemie nadrzednym
ILTB w celu archiwizacji dokonywanej zleceniem operatorskim "CZAﬁNA
SKRZYNKA ".
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12. Zasady implementacji, uruchamiania i testowania oprogramowania

uzytkowego.

Oprogramowanie uzytkowe Dbedzie pracowad na dwéch rézZznych
komputerach. Oprogramowanie zadania nadrzednego LTB przeznaczone
jest do pracy na IBM AT, natomiast zadnia sterowania ZWH i HAD na
komputerze PROWAY. Podstawowym jezykiem programowania wszystkich
zadann jest Jjezyk C. Drobne fragmenty kodu beda pisane w asemblerze
8086.

Oprogramowanie nadrzedne bedzie sktadad¢ sie 2z dwdch programdw.
Pierwszy =z nich stanowi wtasciwe =zadanie nadrzedne 1 Dbedzie
napisany w Jjezyku C w implementacji wersji 5.0 firmy Microsoft.
Wybdr tego narzedzia podyktowany Jjest podyktowany bardzo wysoka
jakogcia kompilatora 1 innego oprogramowania pomocniczego firmy
Microsoft, co zapewnia duza szybkosd uruchamiania 1 niezawodnosd
tworzonego oprogramowania. Nalezy dodad¢, 2Ze kompilatory firmy
Microsoft sa wyposazone w debugger Code View, ktdry umozliwia
odpluskwianie programdéw postugujac sie ich postacia Zrddiowa w
Jezyku wyzszego rzedu, a nie jak w innych kompilatorach postacia w
asemblerze.

Drugie =z zada’i nadrzednych, czyli program wizualizacji gorki
rozrzadowej, bedzie napisane w jezyku C w realizacji Turbo C w
wersji 1.5 firmy Borland. Wybdr Turbo C jest podyktowany bardzo
bogata biblioteka graficzna, w ktéra wyposazono te realizacje
jezvyka. Kompilator Turbo C jest pordwnywalny =z kompilatorem
Microsoftu. Natomiast nieco ubozsza jest standardowa biblioteka 1
debugger jest typu klasycznego, c¢zyli nie jest wygodny przy

odphskwianiu programdw napisanych w jezvku wyzszego rzedu.

Zadania sterowania ZWH i HAD beds pracowaty na komputerze PROWAY
pod kontrola systemu operacyinego SIRTOS. Beda pisane w jezvku C w
realizacji firmy Aztec w wersji 4.1. W tym Jjezyku napisany Jjest
system SIRTOS. Aztec c umozliwia wyprodukowanie koddéw
heksadecymalnych tworzonych programéw wedtug standardu firmy
INTEL. Jest to postad programdw, ktdéra pozwala na icH zatadowanie
do komputera PROWAY. Uruchamianie i testowanie wiekszosci z tych
programdw mozna przeprowadzi¢ na komputerze IBM AT. Mozna wtedy

uzywa¢ narzedzi firmy Microsoft z uwagi na debugger 1 dopiero
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koficowe wersje podprograméw mozna kompilowac kompilatorem Aztec C.
Takie postepowanie jest dopuszczalne, gdyz wspdt czesne kompilatory
jezyka C sa Dbudowane wediug okreslonego standardu 1 rdéznice W

implementacji jezyka sa w wiekszosci przypadkow drugorzedne.

Niektsre podprogramy (bardzo nieliczne) beda pisane W asemblerze
8086. W zadaniach nadrzednych bedzie uzywany kompilator MASM firmy
Microsoft. Moduty wynikowe tego kompilatora moZna konsolidowad z
programami pisanymi w Microsoft C i Turbo C. Dla zadahn sterowania
2WH i HAD nalezy uzywa¢ kompilatora firmy Aztec, gdyz konsolidator
tej firmy nie przyjmuje modutéw wynikowych innych kompilatordw.
Debugger/Code View nadaje sie réwniez do testowania podprogramsw
pisanych w asemblerze. ,

Uzycie trzech réznych realizacji Jjezyka C do stworzenia systemu
jest uzasadnione ich zaletami predestynujacymi je do okreslonych
zadaft. Ta réznorodnosé wymaga pewnej dyscypliny ze strony
programistéw, a w szczegdlnosci umie jetnosci pisania programow

przenosnych na poziomie jezyka wyzszego rzedu.
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