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Uproszczony model pulpitu maszynisty dla symulatora
pojazdu szynowego do celow szkolenia maszynistow

Proponowany uktad modelu pulpitu maszynisty pozwala na sterowanie jazda,
hamowaniem, rozrzqdem sprezonego powietrza oraz innymi obwodami pojazdu
szynowego. Sktada sie z dwoch podzespolow — ze stanowiska maszynisty i sterow-
nika mikroprocesorowego. Model wzorowany jest na pulpicie nowoczesnej loko-
motywy elektrycznej. Proponowany symulator pulpitowy ma cechy typowe dla
nowoczesnych pulpitow tego typu, takie jak: mozliwosé sterowania z aktywnego
stanowiska maszynisty za poSrednictwem binarnych sygnatow elektrycznych i
rownolegle przesytanych sygnatow po sieci RS-485 lub CAN, mozliwos¢ polqcze-
nia systemu sterowania magistralq danych CAN z innymi sterownikami. Zaprojek-
towany symulator pulpitowy wraz z zewnetrznym systemem komputerowym umoz-
liwi szkolenie maszynistow dla nowoczesnego taboru kolejowego.

Artykut powstat w ramach projektu badawczego ,, Symulator jazdy pojazdow szy-
nowych do optymalizacji zuzycia energii podczas ruchu pociqgow, projektowania
nowych tras kolejowych oraz szkolenia maszynistow” N N509 501338 finansowa-

nego przez Ministerstwo Nauki i Szkolnictwa Wyzszego.

1. Wprowadzenie

W artykule przedstawiona zostata uproszczona
wersja pulpitu maszynisty przeznaczona dla symula-
tora pojazdow szynowych. Pulpit maszynisty wzoro-
wany jest na pulpicie dla zmodernizowanej lokomo-
tywy EPO7A. Pulpit obejmuje wszystkie manipulato-
ry potrzebne do prowadzenia jazdy lokomotywy a
takze manipulatory umozliwiajace manewry lokomo-
tywy (np. dojazd do sktadu pociagu). Aparaty zostaty
rozmieszczone na pulpicie zgodne z karta UIC 612-0.
W uproszczonej wersji pulpitu zachowana pozostaje
funkcja poszczegoélnych manipulatoréw natomiast
nizszy koszt wykonania pulpitu uzyskany jest po-
przez zastosowanie ogdlnie dostgpnych tacznikow.

2. Struktura ukladu sterowania

Na symulatorze stanowiska maszynisty (rys. nr 1)
znajda si¢ gtownie elektryczne urzadzenia nastawcze
uktadu posredniczace w sterowaniu jazda, hamowa-
niem i pozostalymi obwodami pomocniczymi loko-
motywy. Wybrane plyty symulatora przedstawione
zostaly na rysunkach umieszczonych w opisie.

Zastosowane zostaly przetaczniki ze stykami
zwierno/rozwiernymi, podiaczone do ztacz WAGO.
Dzigki temu istnieje mozliwo$¢ szybkiego dostoso-
wania wyj$¢ do dowolnego uktadu sterowania i wy-
konawczego jak rowniez dostosowanie do dowolne-
g0 napigcia zasilania.

Obwody lokomotywy zastapione zostana przez
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magistralg¢ danych i sterowniki mikroprocesorowe -
beda one przyjmowac i wysylaé sygnaty sprzetowe
napigciowe (warto$¢ znamionowa 24V DC). Dzigki
magistrali danych, mamy mozliwo$¢ potaczenia sys-
temu sterowania skladajacego si¢ z sterownika
pneumatyki, uktadu przeciwposlizgowego, sterowni-
ka lokomotywy, pulpitu i itp. Wszystkie te sterowniki
sa segmentami ukladu sterowania lokomotywa. Za
posrednictwem tej magistrali beda wysytane migdzy
innymi sygnaty niezbgdne do sterowania jazda loko-
motywy oraz sygnaty diagnostyczne, ktore umozli-
wig maszyniscie oceng stanu urzadzen lokomotywy.

Rys. 1 Stanowisko maszynisty

3. Opis sterownika mikroprocesorowego
Mikroprocesorowy sterownik pulpitowy maszyni-

sty zostal opracowany na potrzeby wysterowania

uproszonego modelu pulpitu. Zadaniem sterownika
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pulpitowego jest zbieranie danych sprzgtowych, prze-
twarzanie informacji o stanie polozenia manipula-
toré6w jazdy i hamowania, komunikacji z urzadze-
niami zewngtrznymi po sieci CAN.
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Rys 2. Schemat blokowy sterownika pulpitowego wraz z jego
peryferiami sterujacego uproszczonym modelem pulpitu
maszynisty.

System mikroprocesorowy nadzorujacy praca sy-
mulatora pulpitu maszynisty sktada si¢ z nastgpuja-
cych blokow funkcjonalnych zobrazowanych na ry-
sunku 2:

- gtdéwnego modutu nadzorczego CPU

- modutu wyjsciowego realizujacego stany lo-

giczne

modutu wejsciowego zbierajace wszystkie sta-

ny sprz¢towe symulatora pulpitu

- moduldéw komunikacyjnych RS485, obstuguja-
cy transmisj¢ z manipulatorami

- modutu komunikacji z zewngtrzna siecia CAN

- modutu zawierajacego tory pomiaréOw analogo-
wych 4..20mA

Zadaniem gtéwnego czlonu nadzorujacego CPU
jest zarzadzenie poszczegdlnymi powyzej wymienio-
nymi modutami, ktére stanowia cato$¢ systemu ste-
rowania. Moduty wejs¢ 1 wyj$¢ sprzgtowych oraz
modutu analogowe wspotpracuja z gtowna jednostka
logiczna za pomoca magistrali 12C. Dzigki zastoso-
waniu standardu magistrali I12C byto mozliwe sprze-
zenie poszczegélnych modulow wykonawczych w
taki sposob aby umozliwi¢ szybka wymiang danych
pomigdzy mikroprocesorem a jego peryferiami.

Kolejnymi modutami, ktéorymi bezposrednio za-
rzadza modut CPU sa moduty komunikacyjne, od-
powiedzialne za odbieranie danych po magistrali
RS485 z manipulatoréw zamontowanych w uprosz-
czonym modelu pulpitowym. W celu komunikowania
si¢ sterownika pulpitowego z urzadzeniami ze-
wnetrznymi jak np. komputer, sterownik zostal do-
datkowo wyposazany w przylacze sieci CAN, po-
przez ktore zostaja wysytane aktualne stany jak i
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roOwniez zostaja odbierane komendy wysterowujace
odpowiednie funkcje uproszczonego modelu pulpitu
maszynisty.

Symulator w postaci wykonanego w skali modelu
pulpitu sterowniczego maszynisty, zostat podzielony
na pola, w ktorych znajduja si¢ manipulatory o
powiazanych tematycznie funkcjach jak np. jazdy,
hamowania, o§wietlenia itp.

Plyta dolna prawa
Na tej ptycie zabudowane zostaty nastepujace

przetaczniki i przyciski:

» przelaczniki wycieraczki lewej i prawej

* przycisk - spryskiwacz lewy i prawy

* manipulator hamulca zespolonego

* przycisk czuwaka

*  przycisk kierunek przod

*  przycisk kierunek tyt

*  przycisk stan spoczynkowy

* przelacznik jazda manewrowa.

Manipulator hamulca zespolonego

Manipulator hamulca zespolonego umozliwia ma-
nualne sterowanie tym hamulcem za posrednictwem
elektrycznych sygnatow binarnych. Osiem akcento-
wanych 1 oznaczonych pozycji dzwigni sterujacej
tego manipulatora postuzy do proporcjonalnego ste-
rowania hamowaniem stuzbowym.

Pozostatle potozenia umozliwia utrzymanie
hamulca w stanie gotowosci (z napetnianiem przewo-
du gtownego ), jego wyluzowanie z wykorzystaniem
pelnego przekroju przewodu gléwnego oraz wy-
wolanie hamowania naglego za sprawa sygnatu
elektrycznego generowanego redundancyjnie przez
dwa taczniki dzialajace niezaleznie.

Dla wyluzowania hamulca wysokim ci$nieniem i
wyroéwnania ci$nienia w przewodzie gtownym nie-
zbedne bedzie uzycie przycisku ,,pt”opisanego w
dalszej czgsci tego artykutu.

Dodatkowo manipulator posiada wyjscie umozli-
wiajace bezposrednia wspolprace ze sterownikiem
mikroprocesorowym po sieci RS485. W przypadku
symulatora informacja o potozeniu dzwigni manipu-
latora bedzie przesylana po sieci RS485 do pulpito-
wego sterownika mikroprocesorowego.

Wycieraczki i spryskiwacze

Dziatanie wycieraczek 1 spryskiwaczy szyb czoto-
wych: zalaczenie wycieraczki szyb czolowych naste-
puje przetacznikiem ,, Wycieraczka lewa” lub ,, Wy-
cieraczka prawa”, zalaczenie pompki spryskiwaczy
szyb nastepuje przyciskiem ,,Spryskiwacz lewy”,
,Spryskiwacz prawy”. Sygnaly uruchamiajace te
funkcje sa na poziomie ,,1” logicznej. Informacja jest
podawana na panel operatorski. Dzialanie wycie-
raczek 1 spryskiwaczy sprawdzane jest przez
maszynist¢ na pojezdzie przed przystapieniem do
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jazdy. Na symulatorze jest to stan dodatkowy nie ma-
jacy bezposredniego elementu wykonawczego.

Rys. 3. Plyta prawa dolna

Przycisk czujnosci

Czuwak elektroniczny przeznaczony jest do okre-
sowej kontroli czujno$ci maszynisty na jadacym po-
jezdzie trakcyjnym oraz do kontroli pojazdu przy
staczaniu si¢ z predkoscia wigksza od 10% Vmax.
Powyzsze zadanie czuwak realizuje poprzez wiacze-
nie sygnalizacji optyczno — akustycznej i w przy-
padku braku odpowiedniej reakcji maszynisty powo-
duje nagte hamowanie lokomotywy.

Wybor kierunku jazdy

Do wyboru kierunku jazdy stuza nastepujace

przyciski:
0 kierunek przod
0 stan spoczynkowy
0 kierunek tyt.

Przed przystapieniem do jazdy lokomotywa nale-
zy wybraé kierunek jazdy przez nacisnigcie przyci-
sku kierunku przoéd lub kierunku tyl. Po wybraniu
kierunku nalezy dokona¢ jego potwierdzenia na
panelu operatorskim. Kazda zmiana kierunku (po za
parametrami obowiazujacymi na pojezdzie trakcyj-
nym i uzaleznieniu od zdefiniowanych stanow bloku-
jacych jazde) jest mozliwa tylko przez zalaczenie
przyciskiem ,, Spoczynkowy” .

Jazda manewrowa

Wybér trybu jazdy manewrowej odbywa sig za
pomoca przetacznika ,,jazda manewrowa”. Po uru-
chomieniu lokomotywy automatycznie realizowana
jest jazda normalna, ale przy tym trybie sterowania
mozna zalaczy¢ tryb jazdy manewrowej w celu
zwigkszenia precyzji zadawania sily trakcyj-
nej/hamowania elektrodynamicznego w pracach ma-
newrowych.

Phlyta srodkowa

Na plycie srodkowej pulpitu zabudowane sa na-
stepujace przetaczniki:
piaskowanie

* odluzniacz

*  przelacznik reflektorow

POJAZDY SZYNOWE NR 1/2013

e przyciemnienie reflektorow
* podhamowanie dojazdowe

=

PIASKOWANIE DDLUZNIACZ

Rys. 4. Plyta srodkowa

Piaskowanie

Do realizacji funkcji ,, Piaskowanie” zastosowany
zostal przetacznik przechylny umozliwiajacy wybor
jednego z trzech stanow.

0 piaskowanie automatyczne — potozenie sta-
bilne $rodkowe przelacznika. W tym trybie
zalaczone jest piaskowanie wymuszone przez
uktad wykrywania po$lizgu oraz w przypad-
ku wdrozenia hamowania naglego

0 piaskowanie w trybie: ,,R” (piaskowanie
reczne — polozenie niestabilne gorne) — uzy-
skuje si¢ po przesunigciu przetacznika przez
maszynistg. Jest ono wymuszone przez ma-
szynistg¢ w sytuacji kiedy piaskowanie jest
niezbedne,

0 wylaczenie funkcji piaskowania poprzez
przestawienie dzwigni w potozenie ,, WYL~ —
polozenie niestabilne dolne.

Przycisk odluiniacza elektrycznego

Za pomoca przycisku odluzniacza ,, Odluzniacz”
mozna zainicjowa¢ dwie funkcje. Pierwsza z nich to
luzowanie hamulca zespolonego lokomotywy w wy-
niku polaczenia jej zbiornika sterujacego z przewo-
dem gtownym. Druga, wykonywana za sprawa tego
przycisku i manipulatora hamulca zespolonego, lu-
zowanie hamulca zespolonego pociagu po hamowa-
niu naghym.

Przelqcznik reflektorow

Bezposrednio przed przystapieniem do jazdy na-
lezy zalaczy¢ oswietlenie zewngtrzne przetacznikiem
,, Reflektory”. O$wietlenie czotowe moze zosta¢ wia-
czone, (wylaczone) na pojezdzie trakcyjnym z ak-
tywnej obsadzonej kabiny maszynisty. Opis kolej-
nych ustawien przetacznika oraz sposob o$wietlenia
pojazdu trakcyjnego zostat przedstawiony w tabeli.

Na symulatorze pulpitowym zabudowany jest
przetacznik ,, Reflektorow” natomiast stany reflekto-
réw przedstawione zostang na panelu operatorskim.

Reflektory czotowe oprocz podstawowej funkcji
oswietlania drogi przejazdu stuza réwniez do osygna-
lizowania pojazdu/ pociagu na szlaku kolejowym —
od ich sprawnosci zalezy wigc bezpieczenstwo pro-
wadzenia ruchu kolejowego. Dlatego tez realizuje si¢
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0 reflektory wytaczone

Pc5 oznaczenie konca pociagu, dzienne i nocne: dwa $wiatta czerwone ciagle

Al alarm, dwa $wiatta migajace na czole lokomotywy i jednoczesnie jeden dtugi i trzy krotkie dzwigki
syreny lokomotywy (przy dodatkowo zataczonym przetaczniku ,,Flesz-alarm™)

Pé6 oznaczenie czota pociagu z jednoosobowa obstuga pojazdu trakcyjnego, jedno swiatto biate i §wiatta
czerwone

Pcl oznaczenie czota pociagu dzienne lub nocne: dwa lub trzy $wiatla biate

Pc2 oznaczenie czota pociagu dzienne lub nocne: dwa lub trzy §wiatta z ktérych goérne
i prawe w kierunku jazdy sa biale, lewe czerwone (jazda po torze niewlasciwym)

Thla zalaczenie Swiatla bialego prawego dla kabiny 1 (tryb pracy manewrowej)

Th1b zalaczenie $wiatla biatego prawego dla kabiny 2 (tryb pracy manewrowej)

uktad diagnostyki $wiatet zewnegtrznych pojazdu
przez sterownik mikroprocesorowy.

Przelqcznik reflektorow
Przelacznik ten stuzy do ewentualnego zataczenia
przyciemnienia wybranego za pomoca przelacznika
reflektora. Przetacznik umozliwia realizacjg nastgpu-
jacych funkcji:
0 potozenie ,,L + P” - odpowiada za przy-
ciemnienie obu reflektoréw $wiatla biatego,
0 polozenie ,,P” — odpowiada za przyciemnie-
nie reflektora prawego $wiatta biatego.

Podhamowanie dojazdowe

W celu umozliwienia ptynnego dojazdu lokomo-
tywy do wagonow ,,Manipulatorem jazdy i hamulca
dodatkowego” 1 po naci$nigciu przycisku ,,Podha-
mowanie dojazdowe”, spowoduje wdrozenie hamo-
wania z sila odpowiadajaca drugiemu stopniowi ha-
mowania hamulcem dodatkowym, przy mozliwosci
utrzymania zadawanej sity trakcyjne;j.

Plyta lewa dolna
Na tej ptycie zabudowane zostaty nastgpujace

przetaczniki:

¢ odbierak przod

* odbierak tyt

e wylacznik szybki,

e zasilanie pociagu

* ogrzewanie szyb

e tryb pracy sprezarki

e jazda manewrowa

e sygnat dzwickowy

e zwigkszenie ci$nienia w przewodzie gtdéwnym

e zawOr hamulca bezpieczenstwa

e manipulator jazdy i hamowania

@9@@@@@

QDBIERAK  WYLACZNIK
SZYBKI PQCIAGU SZY8

ZASILANIE  OGRZEWANIE TRYB PRACY  JAZDA
SPREZAREK  MANEWROWA
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Rys. 6. Manipulatory syreny i jazdy i hamowania

Tryb pracy spreiarki

Samoczynne uruchomienie sprgzarek glownych
napetniajacych przewod zasilajacy — nastgpuje po
przestawieniu przetacznika dzwigienkowego ,,7ryb
pracy sprezarek” w potozenie ,,A” (tryb automa-
tyczny); w przypadku przestawienia tego prze-
facznika w potozenie ,,0” (tryb rgczny) zataczenie
sprezarek nastgpuje po wychyleniu dzwigni w
polozenie ,,R”, a wylaczenie po powrocie dzwigni w
potozenie ,, 0.

Jazda manewrowa

Podobnie, jak przy ptycie dolnej prawej, na plycie
dolnej lewej znajduje si¢ zestaw manipulatorow do
jazdy manewrowej. Ma to ulatwi¢ maszyniscie w
zalezno$ci od sytuacji, prowadzenie jazdy mane-
wrowej z drugiej strony pulpitu.

Manipulator jazdy i hamowania

Zadawanie sity odbywa si¢ za pomoca manipula-
tora ,,Jazdy i hamulca dodatkowego”. Osiaganie
zadanej warto$ci sily trakcyjnej odbywa sig¢ z
uwzglednieniem dopuszczalnego przyspieszenia,
ograniczen energetycznych i poslizgow kot. W przy-
padku ograniczonej przyczepnosci kot 1 wystapienia
poslizgu podczas rozruchu, nalezy odpowiednio
ograniczy¢ zadang sil¢ trakcyjna ,,Manipulatorem
jazdy i hamulca dodatkowego”, a nast¢pnie stopnio-
wo ja zwigksza¢ az do uzyskania zadanej sity.

»Manipulatorem jazdy i hamulca dodatkowego”
zadaje si¢ sil¢ hamulca dodatkowego - kat wychyle-
nia dzwigni manipulatora okre§la warto$¢ zadanej
sily
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Sygnat diwiekowy

Syreny s uruchamiane :

0 automatycznie (w razie wystapienia pozaru)

0 wskutek uzycia manipulatora 4+1 — potoze-

niowego na pulpicie maszynisty lub dodat-
kowo na pojezdzie trakcyjnym z pulpitu
pomocnika maszynisty.

Wychylenie dzwigni w goér¢ od Srodkowego
potozenia spoczynkowego (,,Syrena W) powoduje
uruchomienie syreny wysokotonowej nad kabing
maszynisty

Wychylenie dzwigni w dét od srodkowego poto-
zenia spoczynkowego (,,Syrena N”) powoduje uru-
chomienie syreny niskotonowej nad kabing maszyni-
sty. Wychylenie dzwigni w prawo od srodkowego
potozenia  spoczynkowego  (,,Syrena @ W+N”)
powoduje uruchomienie syreny wysokotonowej i
niskotonowej nad kabing maszynisty.

Kabinowy zawor hamulca bezpieczenstwa
Kabinowy zawor hamulca bezpieczenstwa o duzej
$rednicy nominalnej umozliwi wywotanie hamowa-
nia naglego hamulcem zespolonym pociagu przez
bezposrednie potaczenie przewodu gléwnego z at-
mosfera. Naci$nigcie przycisku dloniowego (grzyb-
ka) ,,Hamulca bezpieczenstwa” powoduje wdrozenie
hamowania naglego i opuszczenia odbierakoéw pradu

Zwigkszenie cisnienia w przewodzie glownym
Naci$nigcie przycisku ,, Zwigkszenie cisnienia w
PG” — powoduje podanie logicznego sygnatu do
sterownika mikroprocesorowego pulpitowego. Zo-
brazowanie reakcji uktadu pneumatycznego po
podaniu sygnalu z tego przycisku zostanie przedsta-
wione na panelu operatorskim. Warunkiem koniecz-
nym wzbudzenia zaworu ,,DP” jest pozostawanie
systemu sterowania w trybach pracy ,,/”. W trybie
, 17 zawor ,,DP” nie jest wzbudzony tylko w razie
wystapienia cho¢by jednego z dwoch ponizszych
warunkow:
0 dzwignia manipulatora hamulca zespolonego
w aktywnej kabinie ,,A” w potozeniu ,,RP” i
sygnat (Ap?) =0,
0 dzwignia wyzej wymienionego manipulatora
w polozeniu ,,FS” i sygnat (MG) > 480kPa
utrzymujacy si¢ dtuzej jak 6s i sygnat (Ap?)

Phyta prawa gorna
Na ptycie tej zabudowane sa nastgpujace

podzespoty:

* lampka sygnalizacji ,,SNP”

* lampka sygnalizacji ,,0 JAZDY”

*  przetacznik hamulca postojowego

* przelacznik wyboru hamulca

* nastawnik hamowania

Nastawnik hamowania
Nastawnik o programie podanym w Tabeli nr 1
umozliwi:
0 pozycje ,1” - uaktywnienie wybranego
pulpitu (kabiny),
0 pozycja ,,PS” — umozliwia przeprowadzenie
proby szczelnosci
0 pozycja ,,P”
popychacz,

Przelqcznik ,, T/0O/P”

Przetacznik ,, 7/0/P”, umozliwi wybor jednego
sposrod trzech nastawien (,,Towarowy”, ,, Osobowy”
albo ,, Pospieszny’) hamulca zespolonego lokomoty-
wy 1 wlasciwych dla tego nastawienia niskiego albo
wysokiego zakresu ci$nien cylindrowych oraz dhu-
gich albo krotkich czaséw napelniania 1 oprdzniania
cylindréw hamulcowych.

praca lokomotywy jako

Hamulec postojowy

W trybach pracy ,, 1-4”, ,,PS-A”, ,,P-A” zawor
hamulca postojowego (na pojezdzie szynowym jest
to zawor ,,ZHS ") jest wzbudzony za sprawa sygnatu
hamulec postojowy =1. W trybie ,,0” i w stanie
,2AK” zawor ten nie jest wzbudzany.

Przed przystapieniem do jazdy nalezy sprawdzic,
czy hamulec postojowy jest wyluzowany - przestawic
przetacznik dzwigienkowy ,,Hamulec postojowy” w
potozenie ,, WYL .

Informacja o wylaczeniu lub zataczeniu hamulca
postojowego pojawi si¢ na panelu operatorskim w
normalnych warunkach jest to manometr.

Lampka SNP

Lampka sygnalizacyjna ,, SNP” informuje o
zwigkszonym natg¢zeniu przeplywu powietrza przez
przektadnik ci$nienia przewodu gtownego ((SNP) = 1
- przeptyw zwigkszony). Lampka zalaczana przez

=0
Tryb dziata- Znaczenie kombinacji
nia systemu
sterowania ANUH3 ANUH4
W aktywnej kabinie nastawienie ,,1” (pelne mozliwosci sterowania ha-
1-A 1 1 mulcami), na pojezdzie szynowym w drugiej kabinie nastawienie ,,0” (kabi-
na nie jest aktywna)
W aktywnej kabinie nastawienie ,,PS” (proba szczelno$ci), na pojezdzie
PS-A 1 0 L o LT
szynowym w drugiej kabinie nastawienie ,,0” (kabina nie jest aktywna
W aktywnej kabinie nastawienie ,,P” (popychacz), na pojezdzie szyno-
P-A 0 1 S TTR RS
wym w drugiej kabinie nastawienie ,,0” (kabina nie jest aktywna
2AK stan nieprawidtowy na pojezdzie szynowym (usitowanie jednoczesnego uaktywnienia obu kabin)
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sterownik mikroprocesorowy po podaniu sygnaty z
przetacznika ,,Zwigkszone cisnienie w przewodzie
glownym”.

Lampka sygnalizacyjna ,,0J”

Lampa sygnalizacyjna ,,0J” - zero jazdy zalacza-
na jest w przypadku nie mozliwosci jazdy. Sygnaty
podawane sa przez sterownik pulpitowy i wigkszosci
zwiazane sa z ukladem pneumatycznym. W dalszej
kolejnosci przesytane sa po magistrali CAN.

Plyta lewa gorna
Na ptycie tej zabudowano przyciski umozliwiaja-

ce:

e zalaczenie baterii akumulatorow

* wylaczenie baterii akumulatorow

» zalaczenie sprgzarki pomocniczej

* woltomierz pomiaru napigcia baterii akumu-

latorow.

Zalqczenie baterii

Przycisk o dziataniu impulsowym. Nacisniecie
przycisku zalacza przekaznik, ktorego styk podtrzy-
muje zasilanie jego cewki. Nastepuje zataczenie na-
pigcia zasilania pulpitu. Woltomierz wskazuje aktu-
alne napigcie baterii.

Wylqczenie baterii

Wylaczenie baterii wywotuje zdjecie ,,minusa”
zasilania przekaznika i odlaczenie napigcia zasilania
cewki przekaznika. Nastgpuje wylaczenie napigcia
zasilania pulpitu. Woltomierz wskazuje brak napigcia
baterii, pulpit jest nie aktywny.

SpreZarka pomocnicza

Zalaczenie spr¢zarki pomocniczej odbywa sig za
pomoca przycisku ,,Sprezarka pomocnicza” 1 jest
mozliwe jedynie po zataczeniu baterii akumulatoréw
przez podanie sygnatu na poziomie ,,1” logicznej do
sterownika pulpitowego. Na pojezdzie szynowym
wylaczenie sprezarki pomocniczej odbywa sig w
trybie automatycznym po speklnieniu okreslonych
warunkoéw zwigzanych z pomiarem ci$nienia

Plyta srodkowa gdrna

Na plycie tej zabudowane zostaly nastgpujace
aparaty:

* lampki kontroli SHP i CA

*  wylacznik rozrzadu

* panel operatorski

Wyltqcznik rozrzqdu

Przestawienie wylacznika rozrzadu z pozycji ,, 0"
na ,,1” umozliwia zasilanie wszystkich przetaczni-
koéw zabudowanych na symulatorze, rownoczesnie
informacja podawana jest do sterownika pulpitowe-

go.
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Panel lampek SHP i CA

Lampki ,,SHP” i , CA” zalaczane sa przez
sterownik mikroprocesorowy pulpitowy. Lampki
dziataja tylko w aktywnej kabinie. Czuwak aktywny
— moment wzbudzenia czuwaka nast¢puje w chwili
zwolnienia przycisku czujnosci. Jezeli w czasie okolo
2,5 sekundy od wlaczenia si¢ migania lampki
sygnalizacyjnej nie nastapi wcisnigcie i zwolnienie
przycisku czujnosci to wilaczy si¢ sygnat buczka .
Jezeli w czasie okoto 2 sekundy od wlaczenia si¢
buczka nie nastapi wcisnigcie 1 zwolnienie przycisku
czujnosci to wiacza sig¢ hamowanie nagte.

Panel operatorski

Po zalaczeniu rozrzadu lokomotywy w danej
kabinie nastgpuje zataczenie panelu operatorskiego.
Po wuruchomieniu systemu pojawia si¢ ekran
powitalny, ktory  jest  rowniez  ekranem
diagnostycznym wszystkich elementow z ktorych
sktada si¢ caty system sterowania.

Plyta 7 lampkami kontrolnymi

Jest to ptyta na ktorej zgromadzone sa lampki
diodowe kontrolne zataczane przez sterownik mi-
kroprocesorowy pulpitowy. Zalaczenie ,, Wylqcznika
szybkiego”, ,, Ogrzewanie szyb”, , Ogrzewanie po-
ciqgu” — sygnalizacja na lampkach diodowych kolo-
ru niebieskiego. Przetacznik ,, Oswietlenie kabiny” -
przetacznik ten podaje informacj¢ do sterownika
mikroprocesorowego i jego stan wskazywany jest na
panelu operatorskim.

Zabudowane zostaty rowniez lampki informujace
o stanach kontrolowanych na pojezdzie takich jak:
wJazda”, ,Pozar”, ,Poslizg”, ,,Przekaznik nadmiaro-
wy ogrzewania pociagu”. Kolory lampek kontrolnych
dobrane zostaty zgodnie z karta UIC 612. Pod lamp-
kami kontrolnym zabudowane zostaly przetaczniki
umozliwiajace regulacje $wiecenia lampek oraz
o$wietlenia przyrzadow do potrzeb indywidualnych
maszynistow.

5. Podsumowanie i wnioski

Pulpit uproszczony pozwoli na wyprowadzenie
wszystkich potrzebnych do prowadzenia jazdy sygna-
16w na sterownik pulpitowy wspodtpracujacy z wirtu-
alnym modelem lokomotywy. Bedzie wigc stanowit
bardzo dobre narze¢dzie dla projektantow systemu
sterowania lokomotywa (rowniez obciazong sktadem
pociagu). Umozliwi doskonalenie programow stero-
wania lokomotywa. Pozwoli na sprawdzenie reakcji
pulpitu na zasymulowane sytuacje awaryjne i eks-
tremalne. W swoim podstawowym zastosowaniu
pulpit umozliwi uruchomienie i przetestowanie sy-
mulatora pociagu w wersji uproszczonej. Pulpit
uproszczony nie stanowi jednak odpowiednika pulpi-
tu rzeczywistego pod wzgledem ergonomii. Nie moze
zatem sluzy¢ jako pulpit szkoleniowy dla osoéb pro-
wadzacych pojazd. Z tego wzgledu uzasadnione jest.
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perspektywicznie wykonanie pulpitu docelowego,
ktéry umozliwi ¢wiczenia z zakresu prowadzenia
jazdy zar6wno w zwyktych warunkach jak i sytuacjach
krytycznych
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