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Streszczenie

Robot pomiarowy jest elementem systemu diagnostyki central cyfrowych wspomagajacym
personel  utrzymania w  zakresie  okreSlenia  aktualnego stanu  badanych taczy
i podejmowaniu decyzji o dalszych dziataniach utrzymaniowych majacych na celu zapewnienie
ciaglosci $wiadczenia ustug telekomunikacyjnych. W referacie omdwiono rolg i funkcjonalnos¢
urzadzen cyfrowej centrali DGT 3450 stuzacych do wykonywania pomiaréw linii abonenckich
i migdzycentralowych.. System komutacyjny DGT 3450 jest wyposazony w niezbgdne funkcje
eksploatacyjne i utrzymaniowe, zapewniajace skuteczna i elastyczna realizacj¢ eksploatacji
i utrzymania centrali w trybie obstugowym i bezobstugowym z i bez scentralizowanego systemu
eksploatacji i utrzymania.

Stowa kluczowe: eksploatacja i utrzymanie, system komutacyjny DGT 3450, robot pomiarowy.

METHODS OF DIAGNOSIS OF THE SUBSCRIBER’S LINES
WITH USING OF THE MEASURING ROBOT

Sumary

Measuring robot is the element of diagnostic system of the digital telephone exchange
supporting the maintenance staff in the domain of qualification of the current state of the examined
junctions as well as in taking a decision concerning further maintenance activities eye assurance
permanence of providing telecommunication services. In the paper there is presented the role and
running of the devices of the digital exchange DGT 3450 used for realization of the subscriber’s
lines and between-exchanges measures. The commutation system of DGT 3450 is equipped into
necessary exploitation and maintenance functions, assuring the efficient and elastic realization of
the exchange exploitation and maintenance in the service and non-service manner with and
without the centralized system of exploitation and maintenance.

Keywords: exploitation and maintenance, digital exchange DGT 3450, measuring robot.

1. WSTEP

Niezawodnos¢ sieci zalezy od wielu czynnikéw
takich  jak:  niezawodno$¢  poszczegdlnych
elementow sieci, warunki eksploatacji, topologia
sieci itp. Istnieje wiele metod zwigkszania
niezawodnosci [2], [5]. Jedna z nich jest zwigkszanie
niezawodnos$ci elementow sieci poprzez wybor
lepszej technologii 1 zastosowanie bardziej
niezawodnych urzadzen. Mozna tez zwigkszy¢ nie-
zawodno$¢ dodajac dodatkowe wezly i rownolegle
kanaty.

Na parametry niezawodnos$ciowe systemu
telekomunikacyjnego w znaczacy sposob wplywa
sposob kontroli systemu i jego elementdow w celu
ustalenia stanu i wykrycia powstatych uszkodzen.
W celu spelnienia wymagania zapewnienia wysokiej
niezawodnosci  eksploatacyjnej w  systemach
telekomunikacyjnych implementowane sa
powszechnie mechanizmy programowe i sprzg¢towe

pozwalajace na tworzenie w czasie eksploatacji
nowych struktur funkcjonalnych, sposobow kontroli
wyposazenia  technicznego  weztow i linii
telekomunikacyjnych, systeméw detekcji bledow
i uszkodzen. Te dziatania sa w telekomunikacji
okreslone terminem  utrzymania  urzadzen
telekomunikacyjnych. Waznym elementem
utrzymania cyfrowych central telekomunikacyjnych
jest system diagnostyki centrali. W referacie
omoéwiona przedstawiona jest rola i funkcjonalno$é
urzadzen stuzacych do wykonywania pomiarow linii
abonenckich i migdzycentralowych w cyfrowej
centrali DGT 3450.

System  komutacyjny DGT 3450  jest
wyposazony w niezbedne funkcje eksploatacyjne
i utrzymaniowe, zapewniajace skuteczna
i elastyczna realizacj¢ procesow uzytkowych
i utrzymaniowych centrali w trybie obstugowym
i bezobstugowym z wykorzystaniem
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scentralizowanego systemu i bez scentralizowanego

systemu nadzoru i zarzadzania.

Funkcje eksploatacji i utrzymania
implementowane w rozwiazaniach centrali DGT
spelniaja odpowiednie zalecenia CCITT (obecnie
ITU-T), w szczegbélnosci Q.524, jak rowniez
wymagania sieci polskiej.

W celu sterowania i komunikowania si¢ z wyzej
wymienionymi funkcjami system eksploatacyjny
1 utrzymaniowy wyposazony zostal w nast¢pujace
oprzyrzadowanie [1]:

e interfejsy czlowiek — maszyna, monitory
ekranowe lub komputery personalne (PC),

e interfejsy maszyna — maszyna, ktore
umozliwiaja wspotprace ze stanowiskami
operatorskimi centrali, z centrami eksploatacji
i utrzymania, z centrum zarzadzania ruchem
oraz innymi systemami zarzadzania siecia,
dotaczonymi do centrali bezposrednio lub
poprzez sie¢ teledacyjna.

2. CHARAKTERYSTYKA SYSTEMU
EKSPLOATACJI I UTRZYMANIA
CYFROWYCH CENTRAL DGT 3450

2.1. Funkcje systemu eksploatacji i utrzymania

System eksploatacji i utrzymania central DGT
3450 prowadzi stala, automatyczna obserwacje
i rejestracje [4]:

- stanow poszczegolnych blokow systemu,

- parametrow laczy.

- parametrow zdarzen zwigzanych z ruchem.
Przez caly czas pracy centrali sa realizowane

W sposob automatyczny procedury samotestowania

elementdw centrali i zbieranie danych do celow

statystycznych i taryfikacyjnych.

Realizacja procedur zwiazanych z cksploatacja
i utrzymaniem polega przede wszystkim na:

1. Zdalnej komunikacji operatora z systemem za
pomoca terminala z centrum utrzymaniowego,
niezaleznie od mozliwosci wykorzystywania
terminalu lokalnego.

2. Automatycznym rejestrowaniu danych do celow
statystycznych, taryfikacyjnych, jak rowniez
informacji o wazniejszych awariach.

3. Wymianie uszkodzonych pakietow
wyposazenia oraz korekt oprogramowania
w miarg potrzeb.

4. Testowaniu i samotestowaniu z automatyczng
konfiguracja sprzgtu w przypadku awarii.

5. Generowaniu  odpowiednich ~ wiadomosci
alarmowych na terminal utrzymaniowy.
System  oferuje  operatorowi  mozliwo$¢

wykonania poprzez terminal nast¢pujacych zadan:

1. Obserwacje wynikow testowania elementow
centrali.

2. Wyswietlanie alarméw generowanych przez
system.

3. Zarzadzanie konfiguracja centrali.

4. Zarzadzanie ruchem przeplywajacym wewnatrz
centrali i  pomigdzy  wspolpracujacymi
centralami.

5. Zarzadzanie baza danych centralowych.

6. Lokalizacj¢ wadliwie pracujacych elementéw
centrali lub taczy.

7. Zdalne przeprowadzenie reinicjalizacji
zespotow  centrali, korekt¢ i  transfer
oprogramowania.

Zdalny nadzér centrali mozliwy jest poprzez
transmisj¢ informacji z wykorzystaniem modemow.
W systemie zdalnego zarzadzania nie istnieje
konieczno$¢ sprzeggania centrali taczami cyfrowymi,
do tego celu moga by¢ wykorzystane tacza
analogowe istniejace w sieci.

Zbior funkcji lokalnego podsystemu
utrzymaniowego jest zblizony do osiaganego
z odleglego centrum, przy czym istnieje mozliwos¢
ograniczenia liczby funkcji dostgpnych lokalnie
z konsoli operatora poprzez wprowadzenie
odpowiednich haset dostgpu.

2.2. Wyposazenie systemu eksploatacji
i utrzymania

Centrale systemu DGT 3450 sa wyposazone
w dwa podstawowe zespoly umozliwiajace

sterowanie funkcjami eksploatacyjno -
utrzymaniowymi:
1. pakiet programow eksploatacyjno -

utrzymaniowych znajdujacych si¢ w procesorze
koordynacyjnym sterujacym praca centrali,

2. zespot realizujacy funkcje zdalnego sterowania
i utrzymania centrali.

Drugi z tych zespolow sktada si¢ z wydzielonego
komputera utrzymaniowego, kanalu transmisji
danych, wydzielonego procesora komunikacyjnego.

Procesor utrzymaniowy dotaczony jest do dwoch
punktow wewngtrznej szyny systemowej oraz
wyposazony jest w modem komunikacyjny.
Komunikacja pomigdzy komputerem
utrzymaniowym moze odbywac si¢ poprzez lacza
state lub komutowane. Mozliwe jest rowniez
przekazywanie informacji sterujacych
i utrzymaniowych w systemie sygnalizacji Nr 7, jesli
istnieja ltacza pracujace z tym samym typem
sygnalizacji. Centrala DGT 3450 posiada
homologacje¢ na ten typ sygnalizacji.

Wigkszo$¢ zespotow sterujacych systemem DGT
3450 posiada wbudowane podstawowe funkcje
samotestujace 1 lokalne bazy danych dostgpne
zarowno dla pakietow programow eksploatacyjno —
utrzymaniowych, jak 1 dla zespotu zdalnego
sterowania.

Scentralizowane zarzadzanie siecig oferowane
w systemie DGT 3450 umozliwia realizacje wielu
wyspecjalizowanych  funkcji  eksploatacyjno —
utrzymaniowych dla szeregu odlegtych
bezobstugowych central tego typu. Dla malej liczby
central te moga by¢ wykonywane przez jeden
uniwersalny komputer.
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Niezaleznie od systemu zdalnego sterowania
centrale DGT 3450 posiadaja lokalny podsystem
eksploatacyjno — utrzymaniowy wyposazony
w terminal przeznaczony dla personelu wizytujacego
bezobstugowe centrale.

2.3. Podsystem kontroli ciaglej

Centrale DGT 3450 wyposazone zostaly
w pakiety programowe tworzace podsystem ciaglej
wzajemnej kontroli poszczegélnych modutow
funkcjonalnych. Wykonywanie swoich funkcji
w sposOb ciagly realizuja programy testowania
kanatow przeptywu informacji wraz
z programowalnymi uktadami scalonymi na
pakietach. W okresowych cyklach testowych
sprawdzane sg rowniez polaczenia fizyczne migdzy
modutami.

Wszystkie przypadki niewlasciwego
funkcjonowania sa  przedmiotem analizy,
a powazniejsze awarie rejestrowane. Ciagta kontrola
i zbieranie danych o pracy centrali realizowane sa
programowo i umozliwiaja operatorowi pelny wglad
w aktualny stan centrali we  wszystkich
najwazniejszych punktach.

Dane zbierane przez system, ktore dotycza
sytuacji wadliwych, sa wykorzystywane przez
serwis do oceny poprawnosci dziatania centrali oraz
do zespoldow o szczegdlnie duzej ilosci zdarzen
niekorzystnych.

Wyniki uzyskane dla pracujacych systemoéw
wykazaty  duza  przydatno$¢  mechanizmow
kontrolnych, migdzy innymi do lokalizacji
wadliwych taczy analogowych w wiazkach do
centrali elektromechanicznych, zmieniajacych swoje
parametry powodujacych powstanie strat
ruchowych. Dokonane bezposrednie poréwnanie
strat ruchowych dla taczy zewngtrznych za okres
tygodnia pozwala juz wskazac facza, ktore formalnie
moga zosta¢ zakwalifikowane jako poprawne,
chociaz ich parametry odbiegaja od parametrow
pozostatych laczy.

Wyniki ruchowe pozwalaja réwniez na
lokalizacj¢ sterownikoéw 1 translacji, w ktorych
wystapily uszkodzenia, np. gwattowny spadek ruchu
przyjmowanego przez tacze abonenckie moze
wskazywac na uszkodzenie zespotow
odpowiedzialnych za wysytanie sygnatu dzwonienia.

2.4. Pomiary laczy centrali DGT 3450

Centrala jest wyposazona w funkcje i urzadzenia
badaniowe umozliwiajace samodzielna lub we
wspoOlpracy  z  urzadzeniami  badaniowymi
zewngetrznymi  (robotem  pomiarowym), kontrole
sygnalizacji i badanie parametrow transmisyjnych
analogowych i cyfrowych taczy abonenckich. Te
systemowe $rodki powinny prawidtowo
wspolpracowaé z urzadzeniami badaniowymi taczy
uzywanymi ~ w  polskiej  analogowej  sieci
telefonicznej. W przypadku  wykorzystania
istniejacych urzadzen badaniowych zewngtrznych

musi by¢ mozliwe np. dofaczenie uktadu sterowania

jednostki sterujacej testem do interfejsu typu V. 24

a ukladu pomiarowego tej jednostki poprzez

interfejs  badaniowy do  systemowej szyny

badaniowe;j.

Nalezy zapewni¢ wykonanie automatycznych
pomiardw wszystkich taczy wyjsciowych z centrali
i kierunkow. W trakcie tych pomiardw nalezy
kontrolowac:

- poprawno$¢ sekwencji sygnalizacyjnej,

- czasy odbioru sygnatéw odpowiedzi,

- tlumienno$¢  skuteczng taczy  pomigdzy
jednostka sterujaca a jednostka odzewowa dla
co najmniej jednej czgstotliwosci pasma
akustycznego dla obu kierunkéw transmis;ji.

W przypadku polaczen badaniowych do
centrali, ktoéra nie jest wyposazona w urzadzenie
pomiarowe (robot pomiarowy), nalezy zapewni¢
wspolpracg z odzewnikami typu HAV 1 RAV,
uzywanymi w sieci polskiej. Dla testowania taczy
przyjsciowych urzadzenia systemowe zapewniaja
realizacje funkcji odzewnikow HAV i RAV.

Wyposazenie systemu eksploatacji i utrzymania
centrali DGT 3450  umozliwia  badanie
poszczegolnych taczy wyjsciowych w  sposob
reczny. W tym przypadku centrala na polecenie
systemu utrzymaniowego zestawia polaczenia
pomigdzy jednym z wej$¢ pomiarowych centrali, do
ktorego jest dolaczony robot pomiarowy, a laczem
wyjéciowym wyznaczonym do badania. Zaleca si¢
aby szczegétowe badania rgczne byly wykonywane
za pomoca urzadzen badaniowych zewngtrznych.

System komutacyjny DGT 3450 wyposazony
jest w $rodki umozliwiajace dotaczenia wybranego
lacza do systemu pomiarowego i przeprowadzenie
pomiarow szczegotowych. Robot pomiarowy jest
polaczony z ogdlna siecia potaczen wewngtrznych
centrali i moze by¢ sterowany zaréwno z lokalnego
jak i z odlegtego systemu utrzymaniowego.

2.5. Nadzor i zarzadzanie centrali DGT 3450

System nadzoru 1 zarzadzania  centrali
DGT3450/M jest elementem sktadowym Zdalnego
Systemu Zarzadzania DGT. Umozliwia zarzadzanie
i monitorowanie stanu rdznego typu urzadzen,
a w szczegolnosci [4]:
central DGT3450/M-Host,
central DGT3450/M ,
urzadzen zwielokrotnienia taczy
DGT/PCM4,
modemoéw DGT -HDSL,
urzadzen innych producentéw dolaczonych
poprzez konwertery styku,
czujnikow alarmow
dotaczonych do central DGT,
inne urzadzenia dotaczone do koncentratora
alarméw DGT.

System jest oparty na oprogramowaniu
sieclowym dla sieci rozlegtej TCP/IP firmy
Microsoft. Wykorzystuje technologie Internetu.
Umozliwia dotaczenie kilkudziesieciu central.

zewngtrznych

YV VYV VV VVY
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Centrum zarzadzania moze by¢ wyposazone w 20
stanowisk nadzoru i zarzadzania. Zaleznie od
potrzeb klienta maja one charakter specjalizowany
(np. stanowisko napraw) lub uniwersalny.

Ponadto system realizuje nast¢pujace funkcje
dotyczace innych nadrzednych Iub skojarzonych
podsystemow eksploatacji sieci:

* cksport danych taryfikacyjnych
* cksport przetworzonych danych statystycznych,
» gromadzenie  danych z  monitorowania

w plikach umozliwiajacych analizg pracy sieci,

* rejestracja zdarzen alarmowych,

* udostgpnianiec danych o sieci w trybie
interakcyjnym,

o transfer sygnatéw i zdarzen alarmowych do
innych systemow.

Wigkszos¢ funkcji utrzymaniowych zwigzanych
z poprawna praca systemu jest realizowana
automatycznie.  Uszkodzenia sa  natychmiast
wykrywane korygowane przez okreslone programy
zaimplementowane w oprogramowaniu centrali
i w poszczegdlnych jej modutach. Zespoty sterujace
oraz matryce komutacyjne wszystkich modutow sa
zdublowane. Element zdublowany pracuje w trybie
"goracej rezerwy" 1 w przypadku awarii zespolu
gldwnego przejmuje jego funkcje.

Wszystkie zdarzenia zachodzace w centrali sa
rejestrowane 1 zapisywane w postaci rekordow
statystycznych. Ich analiza pozwala na oceng
poprawno$ci pracy centrali, podjecie stosownych
krokéow w celu wyeliminowania ewentualnych
niesprawnosci oraz umozliwia oceng niezawodnos$ci
pracy systemu. Centrale systemu DGT sag
wyposazone w zespdt narzedzi do prowadzenia
automatycznych pomiaréw laczy (parametrow
elektrycznych i transmisyjnych), testow aparatow
telefonicznych u abonenta itd.

Za zarzadzanie w systemie DGT 3450
odpowiada sie¢ typu Ethernet wykorzystujaca
protokot IP 1 warstwg transportowa TCP, UDP.
Moduly komutacyjne zlokalizowane w jednym
miejscu i tworzace centralg Host sa potaczone w sie¢
o topologii gwiazdzistej.

System zdalnego nadzoru central i modutow
komutacyjnych DGT 3450 pozwala na obserwacjg
i sterowanie elementéw skladowych systemu.
Zbudowany jest w oparciu o sie¢ Intranet i system
operacyjny Windows NT. Oprogramowanie sktada
si¢ ze szkieletu =zawierajacego informacje
o strukturze systemu i poziomie alarmow jego
elementow.

Mozliwe jest nadzorowanie central typu HOST
oraz innych central DGT3450.

W skiad pakietu oprogramowania wchodza:

e Gléwny program nadzorujacy pojedynczy
obiekt.
e Program  nadzorujacy

w calym systemie.

e Ustuga nadzorujac poprawnos$¢ pracy programu

i zapewniajaca jego uruchomienie.

poziomy  alarmu

e Programy narzedziowy stuzacy do diagnostyki
dziatania poszczegolnych programow.
Calo$¢ oprogramowania uruchamiana jest
automatycznie 1 nie wymaga obstugi. System
Zdalnego Nadzoru =zapewnia obserwacj¢ stanu
central, ktory prezentowany jest z posrednictwem
interaktywnych  stron HTML  generowanych
dynamicznie 1  przegladanych  standardowa
przegladarka internetowa. Punktow wizualnego
nadzoru (monitory) moze by¢ wiele, gdyz
oprogramowanie zapewnia wielodostgp. Stanowisko
nadzoru moze znajdowaé si¢ w dowolnym miejscu
sieci.
System realizuje nastgpujace funkcje:
= Obserwacja maksymalnych stanéw alarmowych
we wszystkich nadzorowanych obiektach.
= QObserwacja stanu poszczegolnych sekcji danej
centrali.

= Obserwacja stanu procesoroéw wybranej sekcji
procesora oraz poziomie jego alarmu).

= Obserwacja stanu taczy wybranego traktu

(prezentowane sa tacza danego traktu wraz

z informacja o typie, stanie, numerze fizycznym

i katalogowym).
= Obserwacja szczegotowych informacji

o wybranym taczu (prezentowane sa dane o typie

facza, jego stanie, numerze fizycznym

i katalogowym, ustugach dostegpnych

i aktywnych na danym laczu oraz atrybutach

wyposazenia).
= Obserwacja stanu wiazek danej centrali wraz

z informacja o stanie taczy danej wiazki.
= (Obserwacja historii uszkodzen wystegpujacych na

wiazkach oraz statystyka GNR za ostatnie 24

godziny.

3. ROBOT POMIAROWY
3.1. Budowa i funkcje robota pomiarowego

Robot  jest urzadzeniem shuizacym do
wykonywania pomiaréw linii abonenckich typu CB
i MB oraz migdzycentralowych. Pozwala wykry¢
zwarcia migdzy liniami, zwarcia do ziemi, przerwy
w liniach oraz inne nieprawidlowos$ci. Mozliwe jest
wykonywanie testow z udziatem lub bez udziatu
abonenta. Testy bez udziatlu abonenta moga by¢
wykonywane w trybie automatycznym dla zestawow
faczy programowanych przez obshugg centrali.

Wyniki pomiaréw automatycznych zapisywane
sa w zbiorach dyskowych i moga by¢ nastgpnie
drukowane na drukarce. Podczas pomiaréw
z udzialem abonenta automatycznie zestawiane jest
potaczenie glosowe z badanym abonentem za
pomoca telefonu operatora (aparatu typu CB
zarezerwowanego dla wspolpracy z robotem.)

Dodatkowo mozliwe jest przeniesienie funkcji
telefonu operatora na dowolnie wybrany numer
telefonu. Robot umozliwia wykonywanie pomiaré6w
napig¢ statych, zmiennych, uptywnosci, pojemnosci
i impedancji linii oraz rezystancji pgtli a takze
mierzy parametry sygnatow wysytanych przez
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aparat abonenta. Robot posiada programowany
zasilacz napigcia 1 pradu stalego wykorzystywany
w czasie pomiarow. Urzadzenie sktada si¢ z czterech
blokow montowanych w sekcji glownej centrali.
Schemat blokowy robota pomiarowego
przedstawiony jest na rys. 1.

Badane tacze dotaczone jest do wejsécia robota za
posrednictwem szyn pomiarowych (linie LA, LB,
LC, LD, RON, TRON, oznaczone réwniez jako
LR1, LR2, LR3, LR4, LRS5, LR6).W zaleznosci od
wykonywanych pomiaréw uktad dotacza badang
lini¢ do wewngtrznych szyn PLA i PLB.

Napigcia state doprowadzone do linii PLA i PLB
sa podawane na czterozakresowy  dzielnik

wejsciowy za pomoca przelacznika P1, a nast¢pnie
przez przetacznik P5 na przetwornik A/C (12 bitow
+ bit znaku)

Napigcia zmienne sg dodatkowo zamieniane na
state w przetworniku AC/DC, po czym podawane sa
réwniez na przetwornik A/C. Przetwornik A/C
korzysta z zewngtrznego napigcia odniesienia —
U ref=0.2048 V.

SLIC (wzorcowa translacja abonencka CB) —
uktad zmiany paramertow impulséw dla aparatow
z wybieraniem dekadowym na przebieg prostokatny,
ktéry jest mierzony w sterowniku.
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Rys.1. Schemat blokowy robota pomiarowego [1]
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SICOFT uktad pomiaru poziomu, czgstotliwosci
i czasu trwania przerwy dla  aparatow
z wybieraniem kodowo czgstotliwosciowym.

W realizacji procedur uzytkowych
i obshlugowych central DGT 3450, specjalne
znaczenie ma tu komunikacja cztowiek — maszyna.
Komunikacja ta daje mozliwo$¢ prostego dostepu
do informacji zwiazanych z kazdym abonentem,
faczami abonenckimi i1 migdzycentralowymi,
kierunkami potaczen, taryfikacja 1 sygnatami
alarmowymi. Pozwala na latwe wprowadzenie
programow do obrobki danych statystycznych,
danych nadzoru ruchu, itp.

W przypadku sekcji oddalonej (wyniesionej) od
centrali konieczne jest zamontowanie dodatkowego
Robot, ktory bedzie kontrolowat linie podiaczone
do sekcji  wyniesionej. Robot automatycznie
zajmuje wybrane tacze do pomiaru. Lacze moze
by¢ zajgte pod warunkiem, ze jest w stanie
spoczynku lub blokady.

Pomiary  napig¢ stalych i zmiennych
wystepujacych migdzy liniami, pomiary
uplywnosci oraz pojemnosci i impedancji linii
wykonywane sg bez udzialu abonenta (ON HOOK).

Pomiary te moga by¢ wykonywane zaréwno
w trybie recznym jak i automatycznie dla grupy
laczy w czasie programowanym przez obstuge
centrali. Pozostale pomiary wymagaja wspolpracy
abonenta, ktorego lini¢ sprawdzamy. Sa to pomiary
rezystancji  petli  abonenckiej,  parametrow
impulséw aparatow z wybieraniem dekadowym lub
kodowo - czestotliwosciowym. Pomiary te mozna
wykonywac tylko w trybie recznym.

Robot  umozliwia  wykrycie  wigkszosci
uszkodzen linii. Uszkodzenie mozna wykry¢
poréwnujac otrzymane wyniki z wymaganiami lub
stanem z  poprzednich pomiaréw. Robot
montowany jest w centrali i obstuguje jej wszystkie
sekcje. W przypadku  sekcji  oddalonej
(wyniesionej) od centrali  konieczne  jest
zamontowanie dodatkowego robota, ktory bedzie
kontrolowat linie podiaczone do sekcji wyniesione;j.
Robot automatycznie zajmuje wybrane tacze do
pomiaru. Lacze moze by¢ zajete pod warunkiem, ze
jest w stanie spoczynku lub blokady.

Pomiary napig¢ statych 1 zmiennych
wystepujacych miegdzy liniami, pomiary
uptywnosci oraz pojemnosci i impedancji linii
wykonywane sa bez udzialu abonenta (ON -
HOOK).

Pomiary te moga by¢ wykonywane zaréwno
recznie jak 1 automatycznie dla grupy laczy
W czasie programowanym przez obsluge centrali.
Pozostate pomiary wymagaja wspolpracy abonenta
(OFF — HOOK), ktérego lini¢ sprawdzamy. Sa to
pomiary rezystancji pgtli, parametrow impulsow dla
aparatbw z tarcza numerowa (wybieraniem
impulsowym) i parametrow sygnatow DTMF dla
aparatbw z wybieraniem tonowym. Pomiary te
mozna wykonywaé tylko w trybie recznym.
W trybie z udzialem abonenta mozliwe jest takze

wysylanie sygnalu dzwonienia i uzyskania
potaczenia gtosowego z abonentem.

3.2. Zasada pomiaru

Badane lacze dotaczone jest do wejscia robota
za posrednictwem szyn pomiarowych.
W zalezno$ci od wykonanych pomiaréw (linie
abonenckie, migdzycentralowe) uktad przetaczajacy
dotacza badana linie do wewngtrznych szyn
pomiarowych.

Napigcia stale doprowadzone do linii sa
podawane na 4-zakresowy dzielnik wejsciowy
a nastepnie na przetwornik A/C.

Napigcia zmienne sa dodatkowo zamieniane na
stale w przetworniku AC/DC, po czym podawane
sa rowniez na przetwornik A/C. Przetwornik A/C
korzysta z zewngtrznego napigcia odniesienia.
Warto$¢ napigcia odniesienia  jest mierzona
w trakcie autokalibracji i kontroli robota.

Pomiary uptywnosci linii, rezystancji pgtli oraz
pojemnosci linii wykonywane sa przy pomocy
programowego zasilacza napigcia (pradu) oraz
wzorcowego rezystora do pomiaru pradu. Wartos¢
rezystora pomiarowego pradu zmieniana jest
w zaleznosci od rodzaju pomiaru. Uplywnos$¢ linii
mierzona jest poprzez pomiar wartosci pradu przy
zadanym  napigciu  pomiarowym.  Napigcie
pomiarowe otrzymywane jest z  zasilacza
pomiarowego.

Pojemno$¢ linii  mierzona jest metoda
polegajaca na pomiarze czasu tadowania
pojemnosci linii pradem statym do maksymalnego
napigcia zasilacza (-60V). Prad ladowania jest
réwny ok. 0,5mA.

Pomiar impedancji wykonywany jest pradem
zmiennym, dla dwoch czestotliwosci  400Hz
i 3200Hz. Na podstawie obu pomiaréw obliczana
jest warto$¢ impedancji. Przyjgto, ze impedancja
jest szeregowym potaczeniem R i C.

3.3. Pomiary z wykorzystaniem robota

Robot umozliwia przeprowadzenie
nastgpujacych  pomiardw analogowych taczy
abonenckich (rys.2):

a) Obcych napig¢ statych wystepujacych

migdzy:
v linigAiZ
v' linigBiZ

v’ liniami Ai B
b) Obcych napig¢ zmiennych wystgpujacych

migdzy:
v linigAdiZ
v' linigBiZ

v' liniami Ai B
¢) Uplywnosci migdzy:

v’ linigAiZ

v' linigBiZ

v liniami Ai B
d) Pojemnosci migdzy:

v liniqAiZ
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v' linigBiZ »  Zestawienie polqczenia —  zakladka
v liniami Ai B pozwala na wykrycie aparatu
e) Rezystancji petli abonenckie;j dotaczonego do linii abonenckiej,
gdzie:A, B — linie badanego tacza, Z — zacisk »  Kontrola Robota — test sprawnoSci

uziemienia
Pomiary  napig¢  statych i
wystepujacych miegdzy liniami,

zmiennych
pomiary

robota;

Pomiary automatyczne (w tej kolejnosci
przygotowuje si¢ pomiary taczy)

uptywnosci oraz pojemnosci i impedancji linii »  Zestawy — zakladka pozwala na wybranie
wykonywane sa bez udzialu abonenta. Pomiary te okreslonej grupy z mozliwych do
moga by¢ wykonywane zarowno w rgcznie jak wykonania pomiarow,

i automatycznie dla grupy laczy w czasie »  Limity — zaktadka pozwala na okre$lenie
programowanym przez obshuge centrali. tolerancji pomiaréw, dla ktorej dany

Wykonanie pomiaré6w robotem pomiarowym pomiar uznajemy za poprawny,
wymaga skorzystania z komputera stanowiska »  Lqcza — zakladka pozwala na wybranie
obstugi centrali. Aplikacja komunikujaca sig okreslonej grupy abonentow, dla ktorych
z robotem jest program RobView. beda wykonywane pomiary,

Gléwne menu aplikacji (rys. 3) umozliwia »  Pomiary — zakladka pozwala na
wykonanie jednej z nastgpujacych czynnosci: okreslenie godziny wykonania
O Pomiary r¢czne pomiarow.

»  Parametry linii — zakladka pozwala na Serwery pomiarowe - zaktadka

przebadanie wybranego tacza w trybie
recznym,

Pomiary Reczne

—Mumer facza:

I phwnogc [kOhr] :

M a-Z: I—
[ b-Z: I—
I al:u-E:l—
[T a-b: I—

—Mapiecia stake V]

M a-Z: I
M b-Z: I
[T a-b: I

konfiguracyjna robota.
Informacje — informacje o wersji i autorach
aplikacji.

—Mapiecia zmienne Y]

M a-Z: I
Mb-Z: I
[T a-b: I

—Fojemnoszzi [nF] :

M a-2: I
M b-2: I
[ a-b: I

Start Stop

I ztaw E.azy

Rys. 2. Okno realizacji pomiarow (menu -> pomiary reczne)

=10 |

I|..Robot Pomiarowy|

Pomiary reczne  Pomiary automatyczne  Serwery Pomiarowe  Informacie

Rys. 3. Menu glowne aplikacji obstugi robota pomiarowego centrali.
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4. ZAKONCZENIE

Robot pomiarowy jest elementem systemu
diagnostyki central cyfrowych wspomagajacym
personel utrzymania w  zakresiec okreSlenia
aktualnego stanu badanych taczy i podejmowaniu
decyzji o dalszych dzialaniach utrzymaniowych
majacych na celu zapewnienie  ciaglosci
Swiadczenia ustug telekomunikacyjnych.

Za pomoca robota pomiarowego
zainstalowanego w centrali abonenckiej DGT 3450
mozna dokona¢ wielu pomiaré6w a w oparciu o ich
analizy mozliwe jest wykrycie wigkszo$ci
uszkodzen linii. Odczytu wynikow dokonuje sig¢ na
terminalu nadrzegdnym - stanowisko lokalnego
nadzoru i zarzadzania centrali. Pomiary te nie sa
zauwazalne przez abonenta, poniewaz nie jest
pobudzany dzwonek w aparacie telefonicznym.
Gdy centrala wyposazona jest w pakiet do
wspolpracy z robotem pomiarowym to mozliwe jest
samodzielne lub we wspolpracy z zewngtrznymi

urzadzeniami ~ badawczymi  przeprowadzenie
kontroli laczy abonenckich lub
migdzycentralowych.
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Zainteresowania naukowe obejmuja migdzy innymi
problemy telematyki transportu ze szczegdlnym
uwzglednieniem bezpieczen-
stwa eksploatacji oraz diagno-
zowania technicznego syste-
mow sterowania w transpo-
rcie;  budowy  systemow
telekomunikacyjnych i infor-
matycznych oraz sieci
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niem  wysokiego  stopnia
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architektura i  uslugi  systeméw 1  sieci
telekomunikacyjnych (ze
szczegbdlnym uwzglednie-
niem mozliwosci ich wyko-
rzystania ~w  transporcie),
niezawodnos¢ 1 eksploatacja
systemow 1 sieci teleinforma-
tycznych, modelowanie,
projektowanie,  organizacja
sieci 1 systeméw teleinforma-
tycznych w transporcie.




