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Streszczenie 

Robot pomiarowy jest elementem systemu diagnostyki central cyfrowych wspomagaj cym 
personel utrzymania w zakresie okre lenia aktualnego stanu badanych czy  
i podejmowaniu decyzji o dalszych dzia aniach utrzymaniowych maj cych na celu zapewnienie 
ci g o ci wiadczenia us ug telekomunikacyjnych. W referacie omówiono rol  i funkcjonalno  
urz dze  cyfrowej centrali DGT 3450 s u cych do wykonywania pomiarów linii abonenckich  
i mi dzycentralowych.. System komutacyjny DGT 3450 jest wyposa ony w niezb dne funkcje 
eksploatacyjne i utrzymaniowe, zapewniaj ce skuteczn  i elastyczn  realizacj  eksploatacji  
i utrzymania centrali w trybie obs ugowym i bezobs ugowym z i bez scentralizowanego systemu 
eksploatacji i utrzymania. 

 
S owa 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. WST P 

 
Niezawodno  sieci zale y od wielu czynników 

takich jak: niezawodno  poszczególnych 
elementów sieci, warunki eksploatacji, topologia 
sieci itp. Istnieje wiele metod zwi kszania 
niezawodno ci [2], [5]. Jedn  z nich jest zwi kszanie 
niezawodno ci elementów sieci poprzez wybór 
lepszej technologii i zastosowanie bardziej 
niezawodnych urz dze . Mo na te  zwi kszy  nie-
zawodno  dodaj c dodatkowe w z y i równoleg e 
kana y.  

Na parametry niezawodno ciowe systemu 
telekomunikacyjnego w znacz cy sposób wp ywa 
sposób kontroli systemu i jego elementów w celu 
ustalenia stanu i wykrycia powsta ych uszkodze .  
W celu spe nienia wymagania zapewnienia wysokiej 
niezawodno ci eksploatacyjnej w systemach 
telekomunikacyjnych implementowane s  
powszechnie mechanizmy programowe i sprz towe 

pozwalaj ce na tworzenie w czasie eksploatacji 
nowych struktur funkcjonalnych, sposobów kontroli 
wyposa enia technicznego w z ów i linii 
telekomunikacyjnych, systemów detekcji b dów  
i uszkodze . Te dzia ania s  w telekomunikacji 
okre lone terminem utrzymania urz dze  
telekomunikacyjnych. Wa nym elementem 
utrzymania cyfrowych central telekomunikacyjnych 
jest system diagnostyki centrali. W referacie 
omówiona przedstawiona jest rola i funkcjonalno  
urz dze  s u cych do wykonywania pomiarów linii 
abonenckich i mi dzycentralowych w cyfrowej 
centrali DGT 3450.  

System komutacyjny DGT 3450 jest 
wyposa ony w niezb dne funkcje eksploatacyjne  
i utrzymaniowe, zapewniaj ce skuteczn   
i elastyczn  realizacj  procesów u ytkowych  
i utrzymaniowych centrali w trybie obs ugowym  
i bezobs ugowym z wykorzystaniem 
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scentralizowanego systemu i bez scentralizowanego 
systemu nadzoru i zarz dzania. 

Funkcje eksploatacji i utrzymania 
implementowane w rozwi zaniach centrali DGT 
spe niaj  odpowiednie zalecenia CCITT (obecnie 
ITU-T), w szczególno ci Q.524, jak równie  
wymagania sieci polskiej. 

W celu sterowania i komunikowania si  z wy ej 
wymienionymi funkcjami system eksploatacyjny  
i utrzymaniowy wyposa ony zosta  w nast puj ce 
oprzyrz dowanie [1]: 

interfejsy cz owiek – maszyna, monitory 
ekranowe lub komputery personalne (PC), 
interfejsy maszyna – maszyna, które 
umo liwiaj  wspó prac  ze stanowiskami 
operatorskimi centrali, z centrami eksploatacji  
i utrzymania, z centrum zarz dzania ruchem 
oraz innymi systemami zarz dzania sieci , 
do czonymi do centrali bezpo rednio lub 
poprzez sie  teledacyjn . 

 
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 sta , automatyczn  obserwacj   
i rejestracj  [4]: 
- stanów poszczególnych bloków systemu, 
- parametrów czy. 
- parametrów zdarze  zwi zanych z ruchem.  

Przez ca y czas pracy centrali s  realizowane  
w sposób automatyczny procedury samotestowania 
elementów centrali i zbieranie danych do celów 
statystycznych i taryfikacyjnych. 

Realizacja procedur zwi zanych z eksploatacj   
i utrzymaniem polega przede wszystkim na: 
1. Zdalnej komunikacji operatora z systemem za 

pomoc  terminala z centrum utrzymaniowego, 
niezale nie od mo liwo ci wykorzystywania 
terminalu lokalnego. 

2. Automatycznym rejestrowaniu danych do celów 
statystycznych, taryfikacyjnych, jak równie  
informacji o wa niejszych awariach. 

3. Wymianie uszkodzonych pakietów 
wyposa enia oraz korekt oprogramowania  
w miar  potrzeb. 

4. Testowaniu i samotestowaniu z automatyczn  
konfiguracj  sprz tu w przypadku awarii. 

5. Generowaniu odpowiednich wiadomo ci 
alarmowych na terminal utrzymaniowy. 
System oferuje operatorowi mo liwo  

wykonania poprzez terminal nast puj cych zada : 
1. Obserwacj  wyników testowania elementów 

centrali. 
2. Wy wietlanie alarmów generowanych przez 

system. 
3. Zarz dzanie konfiguracj  centrali. 

4. Zarz dzanie ruchem przep ywaj cym wewn trz 
centrali i pomi dzy wspó pracuj cymi 
centralami. 

5. Zarz dzanie baz  danych centralowych. 
6. Lokalizacj  wadliwie pracuj cych elementów 

centrali lub czy. 
7. Zdalne przeprowadzenie reinicjalizacji 

zespo ów centrali, korekt  i transfer 
oprogramowania. 

Zdalny nadzór centrali mo liwy jest poprzez 
transmisj  informacji z wykorzystaniem modemów. 
W systemie zdalnego zarz dzania nie istnieje 
konieczno  sprz gania centrali czami cyfrowymi, 
do tego celu mog  by  wykorzystane cza 
analogowe istniej ce w sieci. 

Zbiór funkcji lokalnego podsystemu 
utrzymaniowego jest zbli ony do osi ganego  
z odleg ego centrum, przy czym istnieje mo liwo  
ograniczenia liczby funkcji dost pnych lokalnie  
z konsoli operatora poprzez wprowadzenie 
odpowiednich hase  dost pu. 
 
2.2. Wyposa enie systemu eksploatacji  

i utrzymania 

 

Centrale systemu DGT 3450 s  wyposa one  
w dwa podstawowe zespo y umo liwiaj ce 
sterowanie funkcjami eksploatacyjno – 
utrzymaniowymi: 
1. pakiet programów eksploatacyjno – 

utrzymaniowych znajduj cych si  w procesorze 
koordynacyjnym steruj cym prac  centrali, 

2. zespó  realizuj cy funkcje zdalnego sterowania  
i utrzymania centrali. 

Drugi z tych zespo ów sk ada si  z wydzielonego 
komputera utrzymaniowego, kana u transmisji 
danych, wydzielonego procesora komunikacyjnego. 

Procesor utrzymaniowy do czony jest do dwóch 
punktów wewn trznej szyny systemowej oraz 
wyposa ony jest w modem komunikacyjny. 
Komunikacja pomi dzy komputerem 
utrzymaniowym mo e odbywa  si  poprzez cza 
sta e lub komutowane. Mo liwe jest równie  
przekazywanie informacji steruj cych  
i utrzymaniowych w systemie sygnalizacji Nr 7, je li 
istniej  cza pracuj ce z tym samym typem 
sygnalizacji. Centrala DGT 3450 posiada 
homologacj  na ten typ sygnalizacji. 

Wi kszo  zespo ów steruj cych systemem DGT 
3450 posiada wbudowane podstawowe funkcje 
samotestuj ce i lokalne bazy danych dost pne 
zarówno dla pakietów programów eksploatacyjno – 
utrzymaniowych, jak i dla zespo u zdalnego 
sterowania. 

Scentralizowane zarz dzanie sieci  oferowane  
w systemie DGT 3450 umo liwia realizacje wielu 
wyspecjalizowanych funkcji eksploatacyjno – 
utrzymaniowych dla szeregu odleg ych 
bezobs ugowych central tego typu. Dla ma ej liczby 
central te mog  by  wykonywane przez jeden 
uniwersalny komputer. 



DIAGNOSTYKA’3 (39)/2006 
WAWRZY SKI, SIERGIEJCZYK, Metody diagnozowania linii abonenckich ... 

 

89

Niezale nie od systemu zdalnego sterowania 
centrale DGT 3450 posiadaj  lokalny podsystem 
eksploatacyjno – utrzymaniowy wyposa ony  
w terminal przeznaczony dla personelu wizytuj cego 
bezobs ugowe centrale. 
 
2.3. Podsystem kontroli ci g ej 

 

Centrale DGT 3450 wyposa one zosta y  
w pakiety programowe tworz ce podsystem ci g ej 
wzajemnej kontroli poszczególnych modu ów 
funkcjonalnych. Wykonywanie swoich funkcji  
w sposób ci g y realizuj  programy testowania 
kana ów przep ywu informacji wraz  
z programowalnymi uk adami scalonymi na 
pakietach. W okresowych cyklach testowych 
sprawdzane s  równie  po czenia fizyczne mi dzy 
modu ami. 

Wszystkie przypadki niew a ciwego 
funkcjonowania s  przedmiotem analizy,  
a powa niejsze awarie rejestrowane. Ci g a kontrola 
i zbieranie danych o pracy centrali realizowane s  
programowo i umo liwiaj  operatorowi pe ny wgl d 
w aktualny stan centrali we wszystkich 
najwa niejszych punktach. 

Dane zbierane przez system, które dotycz  
sytuacji wadliwych, s  wykorzystywane przez 
serwis do oceny poprawno ci dzia ania centrali oraz 
do zespo ów o szczególnie du ej ilo ci zdarze  
niekorzystnych. 

Wyniki uzyskane dla pracuj cych systemów 
wykaza y du  przydatno  mechanizmów 
kontrolnych, mi dzy innymi do lokalizacji 
wadliwych czy analogowych w wi zkach do 
centrali elektromechanicznych, zmieniaj cych swoje 
parametry powoduj cych powstanie strat 
ruchowych. Dokonane bezpo rednie porównanie 
strat ruchowych dla czy zewn trznych za okres 
tygodnia pozwala ju  wskaza  cza, które formalnie 
mog  zosta  zakwalifikowane jako poprawne, 
chocia  ich parametry odbiegaj  od parametrów 
pozosta ych czy. 

Wyniki ruchowe pozwalaj  równie  na 
lokalizacj  sterowników i translacji, w których 
wyst pi y uszkodzenia, np. gwa towny spadek ruchu 
przyjmowanego przez cze abonenckie mo e 
wskazywa  na uszkodzenie zespo ów 
odpowiedzialnych za wysy anie sygna u dzwonienia. 

 
2.4. Pomiary czy centrali DGT 3450 

 

Centrala jest wyposa ona w funkcje i urz dzenia 
badaniowe umo liwiaj ce samodzieln  lub we 
wspó pracy z urz dzeniami badaniowymi 
zewn trznymi (robotem pomiarowym), kontrole 
sygnalizacji i badanie parametrów transmisyjnych 
analogowych i cyfrowych czy abonenckich. Te 
systemowe rodki powinny prawid owo 
wspó pracowa  z urz dzeniami badaniowymi czy 
u ywanymi w polskiej analogowej sieci 
telefonicznej. W przypadku wykorzystania 
istniej cych urz dze  badaniowych zewn trznych 

musi by  mo liwe np. do czenie uk adu sterowania 
jednostki steruj cej testem do interfejsu typu V. 24  
a uk adu pomiarowego tej jednostki poprzez 
interfejs badaniowy do systemowej szyny 
badaniowej. 

Nale y zapewni  wykonanie automatycznych 
pomiarów wszystkich czy wyj ciowych z centrali  
i kierunków. W trakcie tych pomiarów nale y 
kontrolowa : 
- poprawno  sekwencji sygnalizacyjnej, 
- czasy odbioru sygna ów odpowiedzi, 
- t umienno  skuteczn  czy pomi dzy 

jednostk  steruj c  a jednostk  odzewow  dla 
co najmniej jednej cz stotliwo ci pasma 
akustycznego dla obu kierunków transmisji. 
W przypadku po cze  badaniowych do 

centrali, która nie jest wyposa ona w urz dzenie 
pomiarowe (robot pomiarowy), nale y zapewni  
wspó prac  z odzewnikami typu HAV i RAV, 
u ywanymi w sieci polskiej. Dla testowania czy 
przyj ciowych urz dzenia systemowe zapewniaj  
realizacj  funkcji odzewników HAV i RAV. 

Wyposa enie systemu eksploatacji i utrzymania 
centrali DGT 3450 umo liwia badanie 
poszczególnych czy wyj ciowych w sposób 
r czny. W tym przypadku centrala na polecenie  
systemu utrzymaniowego zestawia po czenia 
pomi dzy jednym z wej  pomiarowych centrali, do 
którego jest do czony robot pomiarowy, a czem 
wyj ciowym wyznaczonym do badania. Zaleca si  
aby szczegó owe badania r czne by y wykonywane 
za pomoc  urz dze  badaniowych zewn trznych.  

System komutacyjny DGT 3450 wyposa ony 
jest w rodki umo liwiaj ce do czenia wybranego 

cza do systemu pomiarowego i przeprowadzenie 
pomiarów szczegó owych. Robot pomiarowy jest 
po czony z ogóln  sieci  po cze  wewn trznych 
centrali i mo e by  sterowany zarówno z lokalnego 
jak i z odleg ego systemu utrzymaniowego. 
 
2.5. Nadzór i zarz dzanie centrali DGT 3450 

 

System nadzoru i zarz dzania centrali 
DGT3450/M jest elementem sk adowym Zdalnego 
Systemu Zarz dzania DGT. Umo liwia zarz dzanie 
i monitorowanie stanu ró nego typu urz dze ,  
a w szczególno ci [4]: 

central DGT3450/M-Host, 
central DGT3450/M , 
urz dze  zwielokrotnienia czy 
DGT/PCM4, 
modemów DGT -HDSL, 
urz dze  innych producentów do czonych 
poprzez konwertery styku, 
czujników alarmów zewn trznych 
do czonych do central DGT, 
inne urz dzenia do czone do koncentratora 
alarmów DGT. 

System jest oparty na oprogramowaniu 
sieciowym dla sieci rozleg ej TCP/IP firmy 
Microsoft. Wykorzystuje technologie Internetu. 
Umo liwia do czenie kilkudziesi ciu central. 
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Centrum zarz dzania mo e by  wyposa one w 20 
stanowisk nadzoru i zarz dzania. Zale nie od 
potrzeb klienta maj  one charakter specjalizowany 
(np. stanowisko napraw) lub uniwersalny. 

Ponadto system realizuje nast puj ce funkcje 
dotycz ce innych nadrz dnych lub skojarzonych 
podsystemów eksploatacji sieci: 
• eksport danych taryfikacyjnych 

• eksport przetworzonych danych statystycznych, 

• gromadzenie danych z monitorowania  

w plikach umo liwiaj cych analiz  pracy sieci, 

• rejestracja zdarze  alarmowych, 

• udost pnianie danych o sieci w trybie 

interakcyjnym, 

• transfer sygna ów i zdarze  alarmowych do 

innych systemów. 

Wi kszo  funkcji utrzymaniowych zwi zanych 

z poprawn  prac  systemu jest realizowana 

automatycznie. Uszkodzenia s  natychmiast 

wykrywane korygowane przez okre lone programy 

zaimplementowane w oprogramowaniu centrali  

i w poszczególnych jej modu ach. Zespo y steruj ce 

oraz matryce komutacyjne wszystkich modu ów s  

zdublowane. Element zdublowany pracuje w trybie 

"gor cej rezerwy" i w przypadku awarii zespo u 

g ównego przejmuje jego funkcje. 

Wszystkie zdarzenia zachodz ce w centrali s  

rejestrowane i zapisywane w postaci rekordów 

statystycznych. Ich analiza pozwala na ocen  

poprawno ci pracy centrali, podj cie stosownych 

kroków w celu wyeliminowania ewentualnych 

niesprawno ci oraz umo liwia ocen  niezawodno ci 

pracy systemu. Centrale systemu DGT s  

wyposa one w zespó  narz dzi do prowadzenia 

automatycznych pomiarów czy (parametrów 

elektrycznych i transmisyjnych), testów aparatów 

telefonicznych u abonenta itd. 

Za zarz dzanie w systemie DGT 3450 

odpowiada sie  typu Ethernet wykorzystuj ca 

protokó  IP i warstw  transportow  TCP, UDP. 

Modu y komutacyjne zlokalizowane w jednym 

miejscu i tworz ce central  Host s  po czone w sie  

o topologii gwia dzistej. 

System zdalnego nadzoru central i modu ów 

komutacyjnych DGT 3450 pozwala na obserwacj   

i sterowanie elementów sk adowych systemu. 

Zbudowany jest w oparciu o sie  Intranet i system 

operacyjny Windows NT. Oprogramowanie sk ada 

si  ze szkieletu zawieraj cego informacj   

o strukturze systemu i poziomie alarmów jego 

elementów. 

Mo liwe jest nadzorowanie central typu HOST 

oraz innych central DGT3450. 

W sk ad pakietu oprogramowania wchodz : 

G ówny program nadzoruj cy pojedynczy 

obiekt. 

Program nadzoruj cy poziomy alarmu  

w ca ym systemie. 

Us uga nadzoruj c poprawno  pracy programu 

i zapewniaj ca jego uruchomienie. 

Programy narz dziowy s u cy do diagnostyki 

dzia ania poszczególnych programów. 

Ca o  oprogramowania uruchamiana jest 

automatycznie i nie wymaga obs ugi. System 

Zdalnego Nadzoru zapewnia obserwacj  stanu 

central, który prezentowany jest z po rednictwem 

interaktywnych stron HTML generowanych 

dynamicznie i przegl danych standardow  

przegl dark  internetow . Punktów wizualnego 

nadzoru (monitory) mo e by  wiele, gdy  

oprogramowanie zapewnia wielodost p. Stanowisko 

nadzoru mo e znajdowa  si  w dowolnym miejscu 

sieci. 

System realizuje nast puj ce funkcje: 

Obserwacja maksymalnych stanów alarmowych 

we wszystkich nadzorowanych obiektach. 

Obserwacja stanu poszczególnych sekcji danej 

centrali. 

Obserwacja stanu procesorów wybranej sekcji 

procesora oraz poziomie jego alarmu). 

Obserwacja stanu czy wybranego traktu 

(prezentowane s  cza danego traktu wraz  

z informacj  o typie, stanie, numerze fizycznym  

i katalogowym). 

Obserwacja szczegó owych informacji  

o wybranym czu (prezentowane s  dane o typie 

cza, jego stanie, numerze fizycznym  

i katalogowym, us ugach dost pnych  

i aktywnych na danym czu oraz atrybutach 

wyposa enia). 

Obserwacja stanu wi zek danej centrali wraz  

z informacj  o stanie czy danej wi zki. 

Obserwacja historii uszkodze  wyst puj cych na 

wi zkach oraz statystyka GNR za ostatnie 24 

godziny. 

 

3. ROBOT POMIAROWY 

 

3.1. Budowa i funkcje robota pomiarowego  

 

Robot jest urz dzeniem s u cym do 

wykonywania pomiarów linii abonenckich typu CB  

i MB oraz mi dzycentralowych. Pozwala wykry  

zwarcia mi dzy liniami, zwarcia do ziemi, przerwy 

w liniach oraz inne nieprawid owo ci. Mo liwe jest 

wykonywanie testów z udzia em lub bez udzia u 

abonenta. Testy bez udzia u abonenta mog  by  

wykonywane w trybie automatycznym dla zestawów 

czy programowanych przez obs ug  centrali. 

Wyniki pomiarów automatycznych zapisywane 

s  w zbiorach dyskowych i mog  by  nast pnie 

drukowane na drukarce. Podczas pomiarów  

z udzia em abonenta automatycznie zestawiane jest 

po czenie g osowe z badanym abonentem za 

pomoc  telefonu operatora (aparatu typu CB 

zarezerwowanego dla wspó pracy z robotem.) 

Dodatkowo mo liwe jest przeniesienie funkcji 

telefonu operatora na dowolnie wybrany numer 

telefonu. Robot umo liwia wykonywanie pomiarów 

napi  sta ych, zmiennych, up ywno ci, pojemno ci 

i impedancji linii oraz rezystancji p tli a tak e 

mierzy parametry sygna ów wysy anych przez 
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aparat abonenta. Robot posiada programowany 
zasilacz napi cia i pr du sta ego wykorzystywany  
w czasie pomiarów. Urz dzenie sk ada si  z czterech 
bloków montowanych w sekcji g ównej centrali. 
Schemat blokowy robota pomiarowego 
przedstawiony jest na rys. 1.  

Badane cze do czone jest do wej cia robota za 
po rednictwem szyn pomiarowych (linie LA, LB, 
LC, LD, RON, TRON, oznaczone równie  jako 
LR1, LR2, LR3, LR4, LR5, LR6).W zale no ci od 
wykonywanych pomiarów uk ad do cza badan  
lini  do wewn trznych szyn PLA i PLB. 

Napi cia sta e doprowadzone do linii PLA i PLB 
s  podawane na czterozakresowy dzielnik 

wej ciowy za pomoc  prze cznika P1, a nast pnie 
przez prze cznik P5 na przetwornik A/C (12 bitów 
+ bit znaku) 

Napi cia zmienne s  dodatkowo zamieniane na 
sta e w przetworniku AC/DC, po czym podawane s  
równie  na przetwornik A/C. Przetwornik A/C 
korzysta z zewn trznego napi cia odniesienia –  
U ref = 0.2048 V. 

SLIC (wzorcowa translacja abonencka CB) – 
uk ad zmiany paramertów impulsów dla aparatów  
z wybieraniem dekadowym na przebieg prostok tny, 
który jest mierzony w sterowniku. 
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Rys.1. Schemat blokowy robota pomiarowego [1] 
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SICOFI uk ad pomiaru poziomu, cz stotliwo ci 
i czasu trwania przerwy dla aparatów  
z wybieraniem kodowo cz stotliwo ciowym. 

W realizacji procedur u ytkowych  
i obs ugowych central DGT 3450, specjalne 
znaczenie ma tu komunikacja cz owiek – maszyna. 
Komunikacja ta daje mo liwo  prostego dost pu 
do informacji zwi zanych z ka dym abonentem, 

czami abonenckimi i mi dzycentralowymi, 
kierunkami po cze , taryfikacj  i sygna ami 
alarmowymi. Pozwala na atwe wprowadzenie 
programów do obróbki danych statystycznych, 
danych nadzoru ruchu, itp. 

W przypadku sekcji oddalonej (wyniesionej) od 
centrali konieczne jest zamontowanie dodatkowego 
Robot, który b dzie kontrolowa  linie pod czone 
do sekcji wyniesionej. Robot automatycznie 
zajmuje wybrane cze do pomiaru. cze mo e 
by    zaj te pod warunkiem, e jest w stanie 
spoczynku lub blokady. 

Pomiary napi  sta ych i zmiennych 
wyst puj cych mi dzy liniami, pomiary 
up ywno ci oraz pojemno ci i impedancji linii 
wykonywane s  bez udzia u abonenta (ON HOOK). 

Pomiary te mog  by  wykonywane zarówno  
w trybie r cznym jak i automatycznie dla grupy 

czy w czasie programowanym przez obs ug  
centrali. Pozosta e pomiary wymagaj  wspó pracy 
abonenta, którego lini  sprawdzamy. S  to pomiary 
rezystancji p tli abonenckiej, parametrów 
impulsów aparatów z wybieraniem dekadowym lub 
kodowo - cz stotliwo ciowym. Pomiary te mo na 
wykonywa  tylko w trybie r cznym. 

Robot umo liwia wykrycie wi kszo ci 
uszkodze  linii. Uszkodzenie mo na wykry  
porównuj c otrzymane wyniki z wymaganiami lub 
stanem z poprzednich pomiarów. Robot 
montowany jest w centrali i obs uguje jej wszystkie 
sekcje. W przypadku sekcji oddalonej 
(wyniesionej) od centrali konieczne jest 
zamontowanie dodatkowego robota, który b dzie 
kontrolowa  linie pod czone do sekcji wyniesionej. 
Robot automatycznie zajmuje wybrane cze do 
pomiaru. cze mo e by  zaj te pod warunkiem, e 
jest w stanie spoczynku lub blokady. 

Pomiary napi  sta ych i zmiennych 
wyst puj cych mi dzy liniami, pomiary 
up ywno ci oraz pojemno ci i impedancji linii 
wykonywane s  bez udzia u abonenta (ON – 
HOOK). 

Pomiary te mog  by  wykonywane zarówno 
r cznie jak i automatycznie dla grupy czy  
w czasie programowanym przez obs ug  centrali. 
Pozosta e pomiary wymagaj  wspó pracy abonenta 
(OFF – HOOK), którego lini  sprawdzamy. S  to 
pomiary rezystancji p tli, parametrów impulsów dla 
aparatów z tarcz  numerow  (wybieraniem 
impulsowym) i parametrów sygna ów DTMF dla 
aparatów z wybieraniem tonowym. Pomiary te 
mo na wykonywa  tylko w trybie r cznym.  
W trybie z udzia em abonenta mo liwe jest tak e 

wysy anie sygna u dzwonienia i uzyskania 
po czenia g osowego z abonentem. 

 
3.2. Zasada pomiaru 

 
Badane cze do czone jest do wej cia robota 

za po rednictwem szyn pomiarowych.  
W zale no ci od wykonanych pomiarów (linie 
abonenckie, mi dzycentralowe) uk ad prze czaj cy 
do cza badan  linie do wewn trznych szyn 
pomiarowych. 

Napi cia sta e doprowadzone do linii s  
podawane na 4-zakresowy dzielnik wej ciowy  
a nast pnie na przetwornik A/C. 

Napi cia zmienne s  dodatkowo zamieniane na 
sta e w przetworniku AC/DC, po czym podawane 
s  równie  na przetwornik A/C. Przetwornik A/C 
korzysta z zewn trznego napi cia odniesienia. 
Warto  napi cia odniesienia jest mierzona  
w trakcie autokalibracji i kontroli robota. 

Pomiary up ywno ci linii, rezystancji p tli oraz 
pojemno ci linii wykonywane s  przy pomocy 
programowego zasilacza napi cia (pr du) oraz 
wzorcowego rezystora do pomiaru pr du. Warto  
rezystora pomiarowego pr du zmieniana jest  
w zale no ci od rodzaju pomiaru. Up ywno  linii 
mierzona jest poprzez pomiar warto ci pr du przy 
zadanym napi ciu pomiarowym. Napi cie 
pomiarowe otrzymywane jest z zasilacza 
pomiarowego. 

Pojemno  linii mierzona jest metod  
polegaj ca na pomiarze czasu adowania 
pojemno ci linii pr dem sta ym do maksymalnego 
napi cia zasilacza (-60V). Pr d adowania jest 
równy ok. 0,5mA. 

Pomiar impedancji wykonywany jest pr dem 
zmiennym, dla dwóch cz stotliwo ci 400Hz  
i 3200Hz. Na podstawie obu pomiarów obliczana 
jest warto  impedancji. Przyj to, e impedancja 
jest szeregowym po czeniem R i C. 

  

3.3. Pomiary z wykorzystaniem robota 

Robot umo liwia przeprowadzenie 
nast puj cych pomiarów analogowych czy 
abonenckich (rys.2):  

a) Obcych napi  sta ych wyst puj cych 
mi dzy: 

lini  A i Z 

lini  B i Z   

liniami A i B  

b) Obcych napi  zmiennych wyst puj cych 
mi dzy: 

lini  A i Z  

lini  B i Z  

liniami A i B  

c) Up ywno ci mi dzy: 
lini  A i Z  

lini  B i Z  

liniami A i B  

d) Pojemno ci mi dzy: 
lini  A i Z  
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lini  B i Z  

liniami A i B  

e) Rezystancji p tli abonenckiej  
gdzie:A, B – linie badanego cza, Z – zacisk 
uziemienia 

Pomiary napi  sta ych i zmiennych 
wyst puj cych mi dzy liniami, pomiary 
up ywno ci oraz pojemno ci i impedancji linii 
wykonywane s  bez udzia u abonenta. Pomiary te 
mog  by  wykonywane zarówno w r cznie jak  
i automatycznie dla grupy czy w czasie 
programowanym przez obs ug  centrali. 

Wykonanie pomiarów robotem pomiarowym 
wymaga skorzystania z komputera stanowiska 
obs ugi centrali. Aplikacj  komunikuj c  si   
z robotem jest program RobView. 

G ówne menu aplikacji (rys. 3) umo liwia 
wykonanie jednej z nast puj cych czynno ci: 

Pomiary r czne 
Parametry linii – zak adka pozwala na 
przebadanie wybranego cza w trybie 
r cznym, 

Zestawienie po czenia – zak adka 
pozwala na wykrycie aparatu 
do czonego do linii abonenckiej, 
Kontrola Robota – test sprawno ci 

robota; 
Pomiary automatyczne (w tej kolejno ci 
przygotowuje si  pomiary czy) 

Zestawy – zak adka pozwala na wybranie 
okre lonej grupy z mo liwych do 
wykonania pomiarów, 
Limity – zak adka pozwala na okre lenie 
tolerancji pomiarów, dla której dany 
pomiar uznajemy za poprawny, 

cza – zak adka pozwala na wybranie 
okre lonej grupy abonentów, dla których 
b d  wykonywane pomiary, 
Pomiary – zak adka pozwala na 
okre lenie godziny wykonania 
pomiarów.  

Serwery pomiarowe – zak adka 
konfiguracyjna robota. 
Informacje – informacje o wersji i autorach 
aplikacji. 

 

 
 

Rys. 2. Okno realizacji pomiarów (menu -> pomiary r czne) 
 
 

 
 

Rys. 3. Menu g ówne aplikacji obs ugi robota pomiarowego centrali. 
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4. ZAKO CZENIE 

Robot pomiarowy jest elementem systemu 
diagnostyki central cyfrowych wspomagaj cym 
personel utrzymania w zakresie okre lenia 
aktualnego stanu badanych czy i podejmowaniu 
decyzji o dalszych dzia aniach utrzymaniowych 
maj cych na celu zapewnienie ci g o ci 
wiadczenia us ug telekomunikacyjnych. 

Za pomoc  robota pomiarowego 
zainstalowanego w centrali abonenckiej DGT 3450 
mo na dokona  wielu pomiarów a w oparciu o ich 
analizy mo liwe jest wykrycie wi kszo ci 
uszkodze  linii. Odczytu wyników dokonuje si  na 
terminalu nadrz dnym – stanowisko lokalnego 
nadzoru i zarz dzania centrali. Pomiary te nie s  
zauwa alne przez abonenta, poniewa  nie jest 
pobudzany dzwonek w aparacie telefonicznym. 
Gdy centrala wyposa ona jest w pakiet do 
wspó pracy z robotem pomiarowym to mo liwe jest 
samodzielne lub we wspó pracy z zewn trznymi 
urz dzeniami badawczymi przeprowadzenie 
kontroli czy abonenckich lub 
mi dzycentralowych.  
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