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Komputerowe stanowisko
operatora urzadzen srk

Jednym z aspektow rozwaoju i modernizacji kolei jest kom-
puteryzacja nowych obszarow techniki sterowania ru-
chem, rowniez w dziedzinie prowadzenia ruchu. Nowo-
czesne stanowiska operatorskie, przeznaczone do obstugi
urzadzen, majg wiele zalet w odroznieniu od powszechnie
stosowanych pulpitow kostkowych.

Stanowiska te cechuje duza ergonomiczno$¢ dzieki:

B automatyzacji i wspomaganiu operacji nastawiania przebie-
gow,

systemowi podpowiedzi i komunikatow,

mozliwosci powigkszenia na monitorze wybranych fragmentow
(obszaru sterowania) uktadu torowego,

mozliwosci rejestracji i archiwizacji wszystkich czynnosci
operatorskich, jak rowniez stanow alarmowych urzadzen,
wygodnej obstudze (praca w pozycji siedzgcej).

Z punktu widzenia funkcjonalnosci réwniez mozna zauwazy¢
wiele pozytywnych cech, np. mogg by¢ integrowane z istniejgcy-
mi urzadzeniami zaleznosciowymi, jak rowniez umozliwiajg wig-
czenie istniejgcych obiektow do systemow zdalnego sterowania.

Komputerowe systemy odwzorowania zapewniajg ciggta reje-
stracje przebiegu procesu uzytkowania oraz wbudowany system
diagnostyczny informujgcy o rodzaju i czasie wystepowania bte-
dow i usterek.
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Rys. 1. Schemat stanowiska obstugi wspofpracujgcego z urzaazeniami przekazniko-
wymi Srk
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Jednym z nowych rozwigzan tego typu jest system Monitoro-
wego Odwzorowania Ruchu typu MOR-1 produkowany w Z.A.
KOMBUD S.A.

Budowa i dziatanie systemu odwzorowania

Podstawowym zadaniem systemu MOR jest lokalne sterowanie
ruchem w wydzielonym obszarze. Sterowanie realizowane jest
z wykorzystaniem komputerowego pulpitu nastawczego wraz
z odpowiednimi urzadzeniami wejscia/wyjscia (monitor, klawiatu-
ra, mysz).

Dziatanie systemu MOR polega na wysytaniu polecen na-
stawczych do urzadzen zalezno$ciowych oraz odwzorowanie sytu-
acji ruchowej na podstawie meldunkéw z urzadzen wykonaw-
czych. System moze wspotpracowac z roznymi rodzajami urzadzen
zaleznosciowych zardwno przekaznikowymi typu E, jak rowniez
komputerowymi, roznigc sie tylko interfejsem wymiany informa-
cji. Jedng z zasadniczych cech systemu odwzorowania ruchu ty-
pu MOR-1 jest jego skalowalno$¢, co oznacza tatwg adaptacje
obszarow sterowania o dowolnej wielkosci.

Sterowanie i kontrola na pojedynczym posterunku nastaw-
czym wymaga zastosowania komponentow funkcjonalnych:

B komputerowe stanowisko obstugi,

| sterownik stacyjny,

| sterownik polecen z kartami przekaznikow wykonawczych,
B rozproszone moduty wejsc.
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Stanowisko obstugi (SO) — petni role systemowej konsoli
operatorskiej realizujgcej polecenia sterowania wprowadzane
przez operatora. W komputerze SO realizowane jest przetwarzanie
danych pochodzgcych z poszczeg6inych podzespotow systemu
w celu biezgcej analizy dostgpnos$ci polecen nastawczych. Zada-
niem stanowiska obstugi jest rowniez przeprowadzanie procedur
kontrolnych oraz rejestracja zdarzen systemowych

Sterownik stacyjny (SS) — jest modutem posredniczacym,
wspotpracujacym z systemem zaleznosSciowym stacji realizujg-
cym funkcje sterujgco—kontrolne (w tym nastawianie przebiego-
we). Sterownik stacyjny przekazuje odpowiednie polecenia na-
stawcze do sterownika polecen i zbiera meldunki o stanie
obiektow sterowanych, np. z uktadow przekaznikowych warstwy
podstawowej.

Sterownik polecen (SP) — jest dwukanafowym systemem
PLC, pracujgcym na zasadzie 2 z 2 (sterowniki SPA i SPB). Zbu-
dowany jest w oparciu o sterowniki GE Fanuc serii 90-30 oraz
uzupetniony kartami rozszerzen we/wy. Sterownik polecen jest
odpowiedzialny za sterowanie przekaznikami wykonawczymi oraz
kontrolowanie ich dziatania.

Zespot przekaznikow wykonawczych (MP) — zbudowany
jest z jednostykowych przekaznikow miniaturowych zgrupowa-
nych na kartach obwodow drukowanych. Moduty podtgczone sg
odpowiednio do wej$¢/wyjs¢ sterownikow SPA i SPB. W module
(MP) wystepuja dwa rodzaje kart przekaznikow wykonawczych —
do realizacji polecen zwyktych i polecen specjalnych.

System wej$¢ rozproszonych (VP) — umozliwia zebranie
i wprowadzanie do sterownika stacyjnego (SS), poprzez sie¢
Ethernet, meldunkow o stanie obiektdw sterowanych (np. stanu
urzadzen stacyjnych przekaznikowego systemu zaleznos$ciowe-
go). VP zapewnia sprzezenie SS z obiektem sterowanym (stacja)
w zakresie zbierania informacji o stanie obiektu. System VP zbu-
dowany jest z wykorzystaniem modutéw typu VersaPoint firmy GE
Fanuc.

Podsystem wymiany danych

Podsystem wymiany informacji ma kilka zasadniczych stanow
pracy. Podczas uruchomienia urzadzen (po powrocie zasilania)
nastepuje nawigzanie potaczenia miedzy sterownikiem stacyjnym
i stanowiskiem obstugi, a nastepnie przekazanie danych o kaz-
dym elemencie objetym obszarem sterowania. Po nawigzaniu po-
tagczenia prowadzona jest kontrola jego trwania i w przypadku
przerwy konieczne jest ponowne nawigzanie potgczenia przed
przystgpieniem do pracy systemu.

W czasie pracy urzadzen, jezeli nawigzane potgczenie jest ak-
tywne (aktualne), dostepne sg dwa rodzaje polecen:

1) zwykte — chronione na poziomie podstawowego systemu za-
leznosciowego,

2) specjalne — niechronione zalezno$ciami systemu podstawo-
wego.

W celu zabezpieczenia sie zarowno przed btedami przetwa-
rzania informacji, transmisji, jak i mozliwoscig przypadkowego
wydania polecenia specjalnego przez operatora zastosowano za-
bezpieczenie okreslane jako ,zabezpieczenie przez procedurg”.
Idea tego zabezpieczenia polega na koniecznosci wykonania przez
system komputerowy jak i przez operatora sekwencji dziatan
w celu wykonania polecenia niechronionego zaleznosciami, jed-
noczesnie system przesyta telegramy w obu kierunkach i wyko-
nuje wiele dziatan sprawdzajgcych (rys. 2). Prawidtowos$¢ sek-

wencji  kontrolowana  jest
dwukanatowo sterownik polecen.

Na poziomie operatorskim sekwencja realizowana jest przez
dwuetapowe wprowadzanie polecenia specjalnego. W pierwszym
etapie operator wybiera element i zgdane polecenie. System ste-
rownia przetwarza wstepnie polecenie i zwrotnie informuje opera-
tora o wybranym elemencie. W drugim etapie operator optycznie
sprawdza prawidtowosc¢ i akceptuje polecenie.

Inng funkcjg, ktorg petni podsystem wymiany danych, jest
synchronizacja czasu wszystkich elementow systemu.

Wymiana danych miedzy komponentami systemu MOR-1 od-
bywa sig z wykorzystaniem 1gcza ethernet.

przez bezpieczny, pracujgcy

Obstuga komputerowego pulpitu nastawczego
Komputerowy pulpit nastawczy zostat zaprojektowany z myslg
o fatwej obstudze wymagajgcej jedynie podstawowej znajomosci
obstugi komputera, co zostato osiggniete poprzez zastosowanie
wielu funkcji wspierajgcych prowadzenie ruchu. Podstawowe ce-
chy obstugi systemu MOR-1:
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Rys. 2. Diagram realizacji poleceri specjalnych
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B wySwietlanie w przejrzysty sposob informacji o biezagcym sta-
nie urzadzen sterowania, np. 0 zwrotnicach utwierdzonych
w ochronie bocznej i drodze ochronnej;

B podpowiadanie dyzurnemu, ktére z polecen moga by¢ w dane;
chwili wykonane;

B nastawianie przebiegowe zwrotnic i sygnatow;

B prezentowanie graficzne na ekranie planowanej drogi przebie-
gu (pociggowego lub manewrowego) z informacjg czy mozna
zadany przebieg w danej chwili nastawic;

B prezentowanie graficzne planowanej drogi jazdy na sygnat za-
stepczy i ostrzeganie o przeszkodach w planowanej drodze
jazdy;

B mozliwos$¢ kontynuowania pracy w przypadku awarii kompute-
ra sterownika stacyjnego z wykorzystaniem komputera rezer-
wowego.

Bezpieczenstwo

Bezpieczenstwo sterowania ruchem w systemie MOR-1 opiera sie
podstawowo na bezpiecznej warstwie zalezno$ciowej, wykonanej
w sprawdzonej technice (urzadzenia typu E, inny system przekaz-
nikowy lub komputerowy). Bezpieczenstwo wydawania polecen
zapewnione jest przez:

B zastosowanie dwukanatowego sterownika polecen,
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B zabezpieczanie wszystkich telegramow sumg kontrolng crc,
B implementacje ciggtej rejestracji zdarzen.

Jednym z elementow zapewniajgcym bezpieczenstwo jest
program MOR Supervisor, ktory jako oddzielne zadanie systemo-
we kontroluje prace sterownika stacyjnego (SS) oraz stanowiska
obstugi (SO). Jezeli przez zadany czas (<5 s) MOR Supervisor
nie otrzyma komunikatu z programu, ktory nadzoruje, to nie-
zwtocznie restartuje komputer. Jednoczesnie btedne dziatanie
programu MOR Supervisor powoduje brak mozliwosci wydawania
polecen nastawczych ze stanowiska obstugi.

Podsumowanie
Opisany system moze znalez¢ zastosowanie na stacjach wyposa-
zonych w urzadzenia przekaznikowe typu E, pozwalajac na stwo-
rzenie przy stosunkowo niewielkich naktadach systemu zgodnego
z nowoczesnymi standardami pracy dyzurnych ruchu. Jednoczes$-
nie urzadzenia systemu MOR-1 sg niezawodne i bezpieczne
w eksploatacji, co zostato potwierdzone w czasie ich kilkuletniej
pracy na liniach kolejowych.
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