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Stanistaw KRAWIEC

OPIS NIEFORMALNY MODELU RUCHU POCIAGOW - ELEMENTY

Streszczenie. W artykule przedstawiono szczeg6towy opis elementéw,
zmiennych opisowych i parametréw modelu ruchu pociggéw, ktoéry zostat
zrealizowany dla potrzeb regulacji ruchu. Dla kazdego elementu
Cobiektud wyspecyfikowano szczegétowo wszystkie zmienne opisowe i
parametry charakteryzujgace ten element, podano zakresy wartosci Jakie
moga przyjmowaé¢ oraz przyjeto symbol, pod ktérym bedzie wystepowaé w
opisie formalnym modelu wg typéw, definiujgc typy aktywne, typy
pasywne oraz typy ogélne. Tres$¢ artykudu tworzy podstwawowy “stownik®"
opisu modelu, na podstawie ktérego zrealizowano nieformalny i
formalny opis dynamiki modelu.

1. Elementy modelu ruchu pociaggoéw

A. Typy aktywne :POCIAGI.- =POCIASLPOC ;
STEROWANIEN ... STEROWANI ELSIER ; .
STERSSBL1 .. .. _.STERSSBLLSBL ;

GENERATOR_DECYZJI1 ;
ANULATOR_DECYZJI ;
GENERATOR_POCIAGOW .

B. Typy pasywne :SYGNALI ZATOR1 SYGNALI ZATORLSYGN ;
POLACZENIEN ...... POLACZENI ELPOL ;
KOLEJKALl..... KOLEJKALPOL ;
KOLWE1 KOLWELPZ
RELACJAL, ... .RELACJALREL
DECYZJALl ..... DECYZJALDEC ;
KOLDEC1 KOLDECLGLOW .

C. Typy ogélne :MAKROPOLL ,...,MAKROPOLLMP
CZAS_JAZDY ;
WSPOLCZYNNIK_NIEDYSPOZYCJI ;
CZAS,,REAKCJI_POCIAGU ;
WSPOLCZYNNIK_WPLYWU_ZMIANY_SYGNALU
WSPOLCZYNNI K_WPLYWU_AWARYJINEJ_ZMI ANY_SYGNALU .
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2. Zmienne opisowe i parametry elementéw modelu ruchu pociggéw

2.1. Element aktywny :POCIAGI Ci -1..... LPOO

A. Zmienne opisowe elementu POCIAGI

Al. STAN_POCIA0ON i : <sp.>
sp, € < 0.1,2.3 >
spA~ O - pociag znajduje sig¢ poza rejonem sieci ;
sp-= 1 - pociag Cczoto pociggu} Jedzie do tarczy ostrzegawczej

nastepnego sygnalizatora lub do wyjazdu z rejonu sie-
ci ;
sp”= 2 - pociag Cczoto pociaggu} wjechat do rejonu sieci lub
mingd tarcze ostrzegawczg i Jedzie do sygnalizatora
albo korica kolejki pociagagéw przed tym sygnalizatorem;
sp-* 3 - pociag stoi przed sygnalizatorem lub w kolejce pocig-

géw przed sygnalizatorem SBL ;

A2. CZAS_POZOSTAWANI A_POCI AGU_i _W_STANIE : <6p.>
op”N e 3t

A3. NUMER_GLOWI CY_MINIONEJ_POCI AGIJ_i : <gmp.>
gnp. e < -1.... _-LPZ,1,. .. .LGLOW >
“"numer gdtowicy przejechanej ostatnio przez czodo pociggu, a w
przypadku wjazdu do rejonu sieci numer wjazdu ze znakiem minus”
AA. NUMER_GLOWICY_NASTEPNEJ_POCIAGU_i : <gnp>
gnp. e < -1.. .. _-LPZ,1 LGLOW >
“numer gtowicy do Kktorej aktualnie Jedzie <czoto pocigagu, a w

przypadku wyjazdu z rejonu sieci numer wyjazdu ze znakiem minus
A5. NUMER_GLOWI CY_DALSZEJ_POCI AGU_i : <gdp.>
gdp. e < -1 .. ...-LPZ,1.. .. .LGLOW >
“numer gtowicy nastepnej, do ktérej bedzie zmierzato czoto pociagu,
gdy minie gtowice gnp~ ;Jezeli bedzie to wyjazd z rejonu sieci, to

numer wyjazdu ze znakiem minus"

A6. NUMER_SYGNALIZATORA_WSPOLPRACUJACEGO_Z POCIAGIEM_i :<xp.>
xp. e < 1.... ,LSYGN >
"aktualny numer sygnalizatora, ktéry wspédpracuje =z pociaggiem; w
modelu pociag wspoOtpracuje z danym sygnalizatorem od momentu
przejazdu czota pociggu przez miejsce ustawienia tarczy ostrzegawczej

tego sygnalizatora do momentu przejazdu czota pociggu przez miejsce
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ustawienia tarczy ostrzegawczej nastepnego, kolejnego sygnalizatora .

A7. LOKALI ZACJA_POCZATKU_POCIAGU_i : <Ipp>
Ipp e< 1 LPOL >
“numer podaczenia, na ktéorym sie znajduje aktualnie, lub do ktérego

zmierza czodo pociggu, Jezeli aktualnie Jest na relacji”

AS. LOKALI ZACJA JCOtFCA,POCIAGU_i : <lkp>
lkp. « { 1.... ..LPOL >
“numer potaczenia, na ktérym znajduje sie aktualnie, lub do ktdérego

zmierza ostatnia o$ pociggu Jezeli aktualnie Jest na relacji”

AQ. NUMER_POCIAGU i_W_KOLEJCE : <npp >
nppt e < 1.... ,LPOC >
npp.-=1 Jezeli sygnalizator miniony nie byt sygnalizatorem SBL;

“numer pocigagu w kolejce pociagébw na potaczeniu lIpp."

AIO. WSKAZNI K_POCI AGU_i _W_ROZKLADZI1 E_JAZDY : <wsp>
wsp™ e < 1,. .. ,n > gdzie n - ilos¢ potaczen znajdu-
Jacych sie na trasie pociagu
"wkaznik oznaczajacy aktualng pozycje pociagu w rozktadzie

Jazdy rj”» oraz srjn"1

Ali. LICZBA_NIEPLANOWYCH_ZATRZYMArt_POCIAGU i : <Inzi>
Inz e t*
| o
Al2. AKTUALNE_OPOZNI ENIE_POCI AGU_i : <ao0.>

ao. e 3C
L [}

Al3. CZAS_DZP_POCIAGU_i : <tpo.>
tpoL € 0, 00
“planowany czas zwolnienia potaczenia opuszczanego przez odjezdzajacy

pociag"

Al4. CZAS_DZR_POCIAGU_i :<trei>
tre e Jt*
i. O» 00

“planowany czas zwolnienia relacji opuszczanej przez odjezdzajacy
poci ag"”

AI5. ODSTEP_POCIAGU_i_OD_PRZESZKODY : <ODSTEP. >
ODSTEPA s C O» ... ,50 3

“zmienna losowa okreslajagca odlegto$¢ miedzy danym pociaggiem a

poprzednim pociggiem w kolejce pociagéw przed sygnalizatorem SBL lub

miedzy stojacym przed sygnalizatorem pociagiem a tym sygnalizatorem"
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Parametry elementu POCIAGi

BI.

B2.

B3.

B4.

MASA_POCIAGU_i : <ma.)

*
mat e X

DLUGOSC_POCI AGU_i : <chI™>

dl

e X*
Vv

TRAKCJA_POCI AGU_i : <tr.>

tr™= 1
tri: 2
tr.= 3
tr = 4
i
tr.=5
RODZAJ,
rod = 1
i
rodT: 2
rod.= 3
T
rod.= 4
rodv; 5
rod..= 6
rod. = 7
rdef 8
rod = 9
rod. =10
rod =11
rod =12
rod =13
rod =14
rod =15
rod =16
rod.=17
v
rod. =18
rod. =19

tr

Le < 1,2,3,4,5 >
trakcja parowa ;
lokomotywa spalinowa ;
wagon spalinowy ;
lokomotywa elektryczna

jednostka elektryczna ;

POCI AGU_i : <rod.>

rodL e < 1,...,22 >

pociag ratunkowy ;
PONSZ ;
pociag ekspresowy ;

pociag pos$pieszny ;

Stanistaw Krawiec

pociag osobowy miejscowy,dowozacy ludzi do pracy ;

pocigg towarowy ekspresowy ,do przewozéw miedzyna-

rodowych ;

pocigg osobowy dalekobiezny i pozostate miejscowe;

pociag osobowo-towarowy ;

pociag stuzbowy .przewozacy pracownikéw w obrebie

wezta ;

pociag wojskowy z ludzmi
pociag inspekcyjny ;
pociag towarowo-osobowy ;

pociag towarowy ekspresowy do przewozéw krajowych;

pocigg towarowy pos$pieszny ;
pociag wojskowy z zaopatrzeniem
pociagg towarowy dalekobiezny do
wych ;

pociag odcinkowy bezposredni ;
pociag towarowy dalekobiezny do
wych ;

pozostate pociagi stuzbowe oraz

przewoz6éw niemaso-

przewozéw maso-

pojazdy trakcyjne;
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rocl=20 - pociag zbiorowy ;
rod.=2i - pociagi zdawcze i bocznicowe ;
rod. =22 - pociagi gospodarcze i robocze ;

B5. KATEGORIA_POCIAGU_i : <kat,>
kati e <1 22 >
"kategoria pociggu moze by¢ przyjeta bezposrednio, tak Jak w rod 1

okreslona w innej kolejnosci - zgodnie z biezgcymi potrzebami™

B6. RZECZYWISTY_PROCENT_MASY_HAMUJACEJ_POCI AGU_1 :<rpp.>

rppr e < O..... 100 +
B7. MAKSYMALNA_PREDKOSC_POCI AGU_i : <rop.>
mpte < O.... .300 >
B8. PRZYSPIESZENI E_PRZY_ROZRUCHU_POCIASU_i : <ppr>

ppr® e C 0.02 .1 1

B9. OPOZNIENIE_PRZY,,HAMOWANI U_POCIAGU_i : <pph,>
pptv «CO. O0S ,1 1

Bi0. NUMER_WJAZDU_POCI AGU_i _DO_REJONJ_SIECI I <nwj_>

nwj. « < 1 LPZ >
Bil. NUMER_WYJAZDU_POCIAGU_i_Z_REJONU_SIECI : <nwy >
nwy. « < 1 LPZ >

Bi2. NUMER_KOLEJOWY_POCIAGU_i : <nk.>
nk,, « t 0.1..... 9.A Z.C.J./- >*

Bi 3. ROZKLAD_JAZDY_POCIAGU_i : <rj.>

gdzie :
il « < i n >
y = okresla kolejne potaczenia .ktére pokonuje pociag "i" w

procesie przejazdu przez rejon sieci ;G
T i - okresla planowe czasy wjazdu na kolejne odstepy .ktérych

sktadowymi sa potaczenia y y 5
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ruH_: 0,9dy nie Jest znany planowy czas wjazdu pociggu "i" na
odstep »ktérego czescig jest potaczenie "ii" ;
tiﬁi> O;gdy jest znany planowy czas wjazdu pociggu "i" na
odstep .ktérego czescig jest potaczenie “ii" ;

Bl 4- SKROCONYJ?0ZKLAD_JAZDY_POCI AGU_i : <srJ>

srJ e (< 1. ...,LPOL >* x jC )

gdzie :
ii 6. < i.. .. .,n>
y » - okres$la kolejne potaczenia, ktére pokonuje pociag "i" w

procesie przejazdu przez rejon sieci ;

>

- okresla minimalne czasy pobytu pociggu "i" na kolejnych

odstepach, od momentu wjazdu czota pociggu na gtowice
rozpoczynajacg dany odstep, do momentu gdy czodto pociagu

wjezdza na gtowice nastepng ;

2.2. Element aktywny :STEROWANIEs Cs = 1.... »LSTERD

gdzie : LFILOV

ii=i
LST - ilos¢ mozliwych jednoczes$nie do zrealizowania na danej

gtowicy niezaleznych przebiegéw pociggowych .

Dla gtowic, na ktéore wjezdza sie mijajac sygnalizator

SBL lub sygnalizator fikcyjny LSTCilD = 0O
“"elementy typu STEROWANI Es uwzgledniaja dziatanie cztowieka
nazywanego sterujacy ruchem , oraz urzadzen ktorymi dysponuje w
procesie sterowania ruchem na konkretnych gtowicach . nie
wyposazonych w SBL"

A. Zmienne opisowe elementu STEROWANI Es .
Al. STAN_STEROWANIA s : <sst >
sst =0 - realizacja decyzji nie zostata rozpoczeta, zos-
a
tat a anulowana lub zostata zakonczona
"“"STEROWANIEs pobiera kolejno decyzje do realiza-

cji z kolejki decyzji KOLDEC”, wed#ug kolejnosci
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okreslonej przez kryteria regulacji ruchu" ;

sst® =1 - zajmowanie wolnego potaczenia przez sterujacego
ruchem ;
"potgczenie to znajduje sie za sygnalizatorem
sterowanym przez STEROWANIEs"™ ;

sst® =2 - zajmowanie wolnej relacji i sprzecznych z nig
przez sterujacego ruchem ;

sst” =3 - podawanie sygnatu zezwalajacego na sygnalizatorze;

sst® =4 - oczekiwanie na skonsumowanie decyzji Ci sygna-
+u zezwalajacego!) przez pociag ;
"Jako skonsumowanie rozumie sige minigecie sygnali-
zatora przez czoto pociggu i zmiana sygnatu ze-
zwalajgacego na sygnat STOJ" ;

sst® =5 - zwalnianie potgczenia przed sygnalizatorem przez
odjezdzajacy pociag ;
“czas od miniecia przez czoto pociggu sygnaliza-
tora do odjazdu ostatniej osi z sygnatowego
miejsca konca pociaggu™ ;

sst® = 6 - zwalnianie relacji i sprzecznych z nig przez
odjezdzajacy pociag ;

sstfl =7 - awaryjne kasowanie sygnatu zezwalajgacego przez
sterujacego ruchem ;
"ze wzgleddéw bezpieczennstwa taka mozliwos$¢é Jest
zawsze, do momentu gdy sygnat zostanie skonsu-
mowany przez pociag" ;

sst™ =8 - awaryjne zwolnienie relacji i sprzecznych z nig
przez sterujacego ruchem ;

sst™ =9 - awaryjne zwalnianie potagczenia za sygnalizatorem

przez sterujacego ruchem ;

A2. CZAS_POZOSTAWANIA_STEROWANIA_s_W_STANIE : <ést >
a

6st_e Jt
a

A3. NUMER_DECYZJI_REALIZOWANEJ_PRZEZ_STEROWANIE s : <nd5a>

nds e < 1». ..,LDEC >
2.3. Element aktywny :STERSSBLw Cw = 1,. ..,LSBL3
gdzie :LSBL - ilos¢ sygnalizatoréw SBL w rejonie sieci

“"elementy typu STERSSBLw zrealizowane sa na podobienstwo elementéw
typu STEROWANIE, ale uwzgledniaja brak "sterujacego ruchem cztowieka
i specyfike zasad dziatania samoczynnej blokady liniowej"



21 Stanistaw

A. Zmienne opisowe elementu STEROWANI Ew

Al . STAN STERSSBL w : <SSbW>
ssbv e <0.1.2.3 >
ssbv= 0 - oczekiwanie na zwolnienie potaczenia za sygnatizato-
rem ;
“potaczenie to zostaje zwolnione przez sterowanie
nastepnego sygnalizatora, niezaleznie od tego, czy
bedzie to sterowanie typu STERSSBLw czy STEROWANIEs" ;
ssb =1 - zajmowanie relacji, potaczenia za sygnalizatorem i
podawanie sygnatu zezwalajacego na sygnalizatorze ;
“czas trwania tego stanu Jest réwny zero, a zostat
wprowadzony w celu fikcyjnego zajecia potgczenia i
relacji o dtugosci roéwnej O, aby zunifikowa¢ STERSS-
BLw w stosunku do STEROWANIEs" ;
ssbu=2 - oczekiwanie na skonsumowanie sygnatu zezwalajacego
przez pociag ;
sst: 3 - zwalnianie relacji za sygnalizatorem i potgczenia

przed sygnalizatorem ;

Krawiec

"Jest to czas do przejazdu czota pociggu obok sygnalizatora do

przejazdu ostatniej osi pociggu obok sygnalizatora"™ ;
A2. CZAS POZOSTAWANIA_STERSSBL_w_W STANIE : <6sb,>

6sb_ e Jt*
w 0. @

B. Parametry elementu STERSSBLw

BI. NUMER_SYGNALIZATORA STEROWANEGO PRZEZ STERSSBL_w : <nss >
nssW € < 1,2,... »LSYGN >

B2. NUMER_RELACJI _ZAJMOWANEJ_PRZEZ STERSSBL_w : <nrry>
nrrW e < 1,2»...,LREL >
“"numer relacji pozwala pozna¢ numer podgczenia przez i za
nalizatorem”™ ;

B3. NUMER_POPRZEDNIEGO_STERSSBL_w : <nsp, >

nspW € < 0.1,2 LSBL >
nsp =0 - Jezeli poprzedni sygnalizator nie Jest sygnaliza-
torem SBL ;

2_.A. Element aktywny :GENERATQR_DECYZJI

Syg-

"“"GENERATOR_DECYZJI Jest elementem zewnetrznym 2z punktu widzenia



Opis nieformalny modelu.

Al.

A2.

A3.

AA.

A5.

2. S.

A.

Al
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modelu ruchu pociggéw, ale Jego wyjsciowe zmienne opisowe traktowane
sg Jako zmienne wejsciowe modelu ruchu pociagéw ; GENERATOR_DECYZJI
na podstawie stanu systemu generuje elementy pasywne typu DECYZJAp i
umieszcza Je w odpowiedniej kolejce decyzji do realizacji typu
KOLDECt] skad sa pobierane przez elementy typu STEROWANIEs w
kolejnosci okreslonej przez aktualne kryterium regulacji ;aktualnie
role elementu GENERATOR_ DECYZJI spetnia czdowiek sterujacy z

klawiatury modelem™ ;

Zmienne opisowe elementu GENERATOR_DECYZJI
STAN_GENERATORA_DECYZJI : <sgd>
sgd « < 0,1 >
sgd - O - generator nie generuje decyzji ;
sgd * 1 - generator generuje decyzje ;
CZAS_POZOSTAWANI A_GENERATORA_DECYZJI _W._STANIE : <b6gd>
A *
6gd e XO
NUMER_WYGENEROWANEJ DECYZJ1 : <nrd>
nrd e { 1..... LDEC >
NUMER_KOLEJKI_DECYZJIl : <nkd>
nkd « < 1..... LGLOW >
“numer kolejki decyzji, w ktérej zostanie umieszczona decyzja nrd"
MOMENT_WYGENEROWANIA_DECYZJI_nrd : <cgd>
cgd e o
Element aktywny :ANULATOR_DECYZJI
“ANULATOR_DECYZJI Jest elementem zewnetrznym z punktu widzenia
modelu ruchu pociggéw, ale jego wyjsciowe zmienne opisowe traktowane
sa Jako zmienne wejs$ciowe modelu ruchu pociagéw ; ANULATOR_DECYZJI
ma prawo w dowolnej chwili anulowa¢ decyzje , Jezeli sygnat
zezwalajacy bedacy efektem realizacji tej decyzji nie zostat Jeszcze
skonsumowany przez pociag ; W prezentowanej wersji role elmentu
anulator decyzji spednia cztowiek sterujacy z klawiatury modelem”
Zmienne opisowe elementu ANULATOR_DECYZJI
STAN_ANULATORA_DECYZJI : <sad>

sad e < 0.1 >
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sad =0 — anulator nie anuluje decyzji

sad =1 - anulator anuluje decyzje

A2. CZAS_POZOSTAWANIA_ANULATORA_DECYZJI_W_STANIE : <¢ad>

6ad <
0.09
A3. NUMER_ANULOWANEJ,,DECYZJIl : <ndec>
ndec e < 1,...,LDEC >

A4. CZAS_ANULOWANIA_DECYZJ1 : <cad>

cad <s

2. 6. Element aktywny :GENERATQR_POCIAGOW

“GENERATOR_POCI AGOW jest elementem zewnetrznym 2z punktu widzenia
modelu ruchu pociaggéw , alt? jego wyjsciowe zmienne opisowe oraz
zmienne opisowe elementoéw podlegtych umozliwiaja zrealizowanie
zewnetrznej funkcji przejscia elementu typu POCIAGiI , zwigzany z

préba planowego wjazdu pociggu do rejonu sieci”

A. Zmienne opisowe elementu GENERATOR_POCIAGOW .

Al. STAN_GENERATORA_POCIAGOW : <sgp>
sgp g < 0,1 >
sgp = 0 - generator nie generuje pociagu ;

sgp =1 - generator generuje pociag ;

A2. CZAS_POZOSTAWANIA_GENERATORA_POCIAGOW_W_STANIE : <dgp>
6gp e 3L

0.05

A3. NUMER_WYGENEROWANEGO_POCIAGU : <nwp>
nwp e < 1, ...,LPOC >

AA _MOMENT_WYGENEROWANI A_POCI AGU__nwp : <cwp>

cwp e X*

2.7. Element pasywny :SYGNALIZATORJ Cj=1....,LSYGND

A. Zmienne opisowe elementu SYGNALIZATORJ

Al. STAN_SYGNALIZATORA_J : <ss>
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A2.

Bl

ss. e < 1,2,3,A,5,6,7,8 >

ss.= 1 - sygnla} STOJ lub $wiatdo czerwone na sygnalizatorze
SBL

ss.= 2 - sygnat zastepczy

ss = 3 - A0 km/h

SSL: A - 60 km/h

ssJ: 5 - 100 km/h

ss.= 6 - dozwolona Jazda zpredkoscig maksymalng lub $Swiat#o
zielone na sygnalizatorze SBL

ss.= 7 - Swiatdo pomaranczowe nasygnalizatorze SBL

ssr 8 - Swiatdo pomaranczowe namigajacesygnalizatorze SBL

NUMER_RELACJI _ZA_SYGNALI ZATOREM_J : <nrs>
nrs. ¢ < 0.1 LREL »>
"numer relacjli z gtowicy ng™ , na ktéra przygotowano
zezwalajacy na Jazde™
Parametry elementu SYGNALI ZATOR_j : <rs>
.RODZAJ _SYGNALI ZATORA_J :<rs >
rsJ g < 1,2,3,...,11 >
rs.= 1 - semafor wjazdowy na stacje, posterunek odgatezny
lub odstepowy z zainstalowanym sygnatem zastepczym;
rs.= 2 - semafor wyjazdowy ze stacji z zainstalowanym sygna-
+em zastepczym ;
rs.=3 - tarcza zaporowa ;
rs - A - sygnat zastepczy ;
rs =5 - rozkaz szczegélny ;
rs =6 - semafor wjazdowy na stacje,posterunek odgatezny
lub odstepowy bez zainstalowanego sygnatu zastep-
czego ;
rs.= 7 - semafor wyjazdowy zestacji bezzainstalowanego
sygnatu zastepczego ;
rs =38 - tarcza manewrowa wprzypadku wjazdu do rejonu
sieci
rs=9 - semafor SBL ;
rs =10 - telefon lub radiotelefon ;
rs =11 - fikcyjny, znajdujacy sieprzy takichgtowicach R

przy ktérych w jednag strone odbywa sie ruch pocig-
géw w ramach SBL, natomiastw kierunku przeciwnym
nie ma SBL ;stan sygnalizatora fikcyjnego Jest

zawsze roéwny 6, czyli Jazda z dozwolong predkoscia

sygna+t
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maksymalng ;

B2- NUKER_GLOWICY_ZA_SYGNALI ZATOREM_J : <ng>
ng. s < i LGLOW >

B3. RODZAJ_BLOKADY_SAMOCZYNNEJ_SYGNALIZATORA_J : <rb>

rb, « < 1.2.3.4 >
i

rb.= 1- sygnalizator nie Jest sygnalizatorem SBL
rb = 2 - blokada dwustawna ;

i
rb =3 - blokada trzystawna ;

i

er* 4 - blokada czterostawna ;

B4. KOLEJOWA_NAZWA_SYGNALI ZATORA_J : <kn>
kn. € < 0,1,... »9.A». ...2,C.3./ >
J

2.8. Element pasywny :POLACZENIEK Ck=1,.. . ,LPOLD

A Zmienne opisowe elementu POLACZENIEk

Al. STAN_POLACZENIA_k : <spok
SpOk € < 0,1 >

spok= 0 - potaczenie nie Jest zajete ;
spok= 1 - potaczenie Jest zajete ;
"stan spof€ trwa od momentu zajecia potaczenia przez sterujacego ruchem
lub STERSSBL do momentu odjazdu ostatniej osi ostatniego pociagu z
jednego z przebiegowych miejsc konca pociggu sasiadujacych z tym
potaczeniem lub do momentu awaryjnego zwolnienia przez sterujacego

ruchem"

B. Parametry elementu POLACZENIEK

Bl. NUMER_GLOWICY_A_POLACZENIA_k : <gp®t
gpk e < 1 LGLOW >

“numer gdowicy ograniczajacej potaczenie z jednej strony" ;

B2. NUMER_GLOWICY_B_POLACZENIA_k : <gkf
gkk e < -1 -LPZ,1.... .LGLOW >
“numer gdtowicy ograniczajacej po*aczenie ze strony przeciwnej lub

numer punktu granicznego ze znakiem minus "
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B3. Dt.UGOQC_A_POLACZENIA k : <d*k>
da,k e At
"ddugos¢ potaczenia od gtowicy gpEdo gtowicy gkk™ ;

BA. DLUGOSO0.B_PO-IACZEXIA_k : <fck>
db,k e
“ddugos¢é potaczenia od gtowicy gk€ do gtowicy gpE ;

B5. SYGHALI ZATC& _A POLACZENI AJc ; <sa®
sat t 0,1.... ,LSYGN >
“numer sygnalizatora ograni czajacego wjazd z podaczenia na
gtowi ce H
sa”- 0 - gdy nie Jest mozliwy technicznie, lub nie Jest
przewidziany organizacyjnie wyjazd pocigagu z pota-

czenia na gtowice gp” ;

BS. SYGNAL! ZATOR._3_PotACZfc*NIA_k . <sb®

Sb,k < 0.1 ... .,LSYGN >
“numer sygnalizatora ograniczajgcego wjazd z potgczenia na
gkk™
sbfe= 0 - gdy nie Jest mozliwytechnicznielub nie Jest

przewidziany organizacyjnie wyjazd pociggu z potg-

czenia na gtowice gk™ ;

B7. DOPUSZCZALNA_PREDKO£C_NA_POLJ\CZENIU_k : <dp®
dpk e < 0 160 >

B8. RODZAJ_TRAKCJI _NA_POLACZEKI T _k : <tp®
tpk e < 0.1 >
tpk= 1 - trakcja elektryczna ;
tpk= 0 - inny rodzaj trakcji ;

B9. RODZAJ_RUCHU_NA_POLACZENIU_k : <rrf

rr, e < 0.1.2 >

k
rrk= 0 - ruch mieszany Cpasazerski itowarowy} ;
rr& 1 - tylko ruch pasazerski H
rrk= 2 - tylko ruch towarowy ;

BI 0. RODZAJ_POLACZENIA k : <rp®

rpEe < 1,... ,8 >
rpk= 1 - potaczenie szlakowe zzapowiadaniem telefonicznym ;
rpk= 2 - potaczenie szlakowe z blokadg pétsamoczynng ;
rpk* 3 - potaczenie szlakowe z blokadg samoczynng ;
rp * 4 - potaczenie szlakowe sterowane zdalnie ;

gtowi
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rpks s - potaczenie stacyjne gtéwne z zapowiadaniem telefo-
nicznym ;

rpk= 6 - potaczenie stacyjne gtéwne z blokadsg ;

rpk= 7 - potaczenie stacyjne gtéwne centralnie sterowane ;

rpk= 8 - potaczenie stacyjne boczne ;

Bil. DOPUSZCZALNY_NACISK_JEDN_NA_POtLACZENIU_k : <dnj®
dnJk e

“dopuszczalny nacisk Jednostkowy osi na szyne"™ ;

B12. CZAS_ZAJMOWANIA_POLACZENIA_k : <caf®
ca,k e J%
“bredni czas uptywajacy od momentu podjecia decyzji o zajeciu
potaczenia do przestawienia pierwszej zwrotnicy wybranej relacji

jednej z ograniczajacych to potaczenia gtowic” ;

B13. CZAS_POROZUMIENIA_SIE_NA_TEMAT_POtLACZENIA_k :<cbk>
cb,k e y(b
"czas porozumienia sie posterunkéw ruchu na gtowicach ograni-

czajacych potaczenie” ;
2.9. Element pasywny :KOLEJKA1 cl=1,...,LPOLD

A. Zmienne opisowe elementu KOLEJKA1l

Al. ZAWARTOSCJCOLEJKI JL : <sk >
skt«< O.i,. ..,LPOC >*
"KOLEJKA_l informuje o aktualnie znajdujacych sie na danym potaczeniu
pociagach ; kolejka ta jest typu FIFO co, umozliwia odnajdywanie
elementu pierwszego kolejki, elementu ostatniego kolejki , liczby
elementéw kolejki oraz wykonywanie prostych operacji algebraicznych
na elementach kolejki"

2.10. Element pasywny : KOLWEa Ca=1 ,...»LPZD

A. Zmienne opisowe elementu KOLWEa

Al. ZAWARTOSC KOLEJKI a : <sw >

swa e C 0,1,..2.1.LPOC >*
"KOLWEa przedstawia zbiory tych pociagéw, dla ktérych nadszed% Juz
planowy czas wjazdu do rejonu sieci, lub czas ten mingt ; kolejka

taka istnieje przy kazdym wjezdzie do rejonu sieci ; kolejka KOLWEa
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2.

A.

Al.

BI.

B2.

11.

moze, ale nie musi by¢ typu FIFO, gdyz wynika to ze struktury uktadu
torowego znajdujacego sie poza rejonem sieci ; w przypadku planowej
realizacji procesu regulacji ruchu pociagéw w rejonie sieci oraz
braku konfliktéw ruchowych w kolejce KOLWEa znajduje sie tylko Jeden
pociag, i to w czasie réwnym zero .bowiem natychmiast po przyjezdzie

do kolejki KOLWEa wyjezdza z niej i wjezdza do rejonu sieci”

Element pasywny RELACJAm Cm~1,...,LREL3
gdzie :
LC3LOW
LREL LRELC i1D
it=t
Zmienne opisowe elementu RELACJAm .

STAN,RELACJI m : <Srm>

sr e < 0,1 >
m

ar"= 0 - relacja nie Jest. zajeta ;
srm=1 - relacja zajeta ;
“"relacja Jest zajeta. Jezeli przewidziany Jest po niej przejazd

pociggu lub Jezeli Jest kolizyjna w stosunku do innej relacji, po
ktérej bedzie sie odbywatk przejazd pociggu ; relacja Jest zwalniana
wraz z relacjami do niej kolizyjnymi w momencie przejazdu ostatniej
osi pociggu przez przebiegowe miejsce konca pociggu lub awaryjnie
przez sterowanie ; zwolnienie relacji przez odjezdzajacy pocigag nie
oznacza automatycznie, ze sr”~=0 .bowiem relacja ta moze by¢ kolizyjna

w stosunku do innej relacji”

Parametry elementu RELACJAm

GLOWICA RELACJI m : <glrm>
girm€< i,...,LGLOW >

“numer gtowicy, na ktérej znajduje sie relacja”

URZADZENIA_SRK_RELACJI_m : <ur >

ur.ne <1....,8 >
“rodzaj urzadzen srk znajdujacych sie na gtowicy glr™"
ur~= 1 - urzadzenia mechaniczne reczne kluczowe ;
urm= 2 - urzadzenia mechaniczne scentralizowane-pedniowe ;
ur = 3 - urzadzenia elektromechaniczne suwakowe :

ur = 4 - urzadzenia elektryczne typu E ;
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urm= S - urzadzenia elektryczne typu PB ;

ur = 6 - urzadzenia elektryczne typu B ;

ur = 7 - dyspozytorskie urzagdzenia nastawcze ;

ur = 8 - urzadzenia nowoprojektowane, np. komputerowe ;

B3. NUMER_POLACZENIA_POCZATKOWEGO_RELACJI_m : <nprm>
npr e < 1, LPOL.zpl ..... zp >
“numer podaczenia lub makropotgczenia , z ktérego sie wjezdza na

relacje”

BA. NUMER_POLAC2ENIA_KONCOWEGO_RELACJI_m : <nkrm>
nkr « < 1.. _._LPOL.zp" zZp# >
“numer potgczenia lub makropotgczenia , na ktére sie wjezdza po

odjezdzie z relacji”

BS. NUMER_SYGNALIZATORA RELACJI m : <n*rm>
nsrm e <1 LSYGN >

“"numer sygnalizatora ograniczajacego wjazd na relacje"

B6. RODZAJ_RELACJI _m : <rr >
rr, e < 1.2.3.A >

rrm= 1 - vrelacja podstawowa ;

rrr= 2 - relacja mozliwa ;

rrr= 3 - relacja awaryjna ;

rrm= A - inny wariant relacji awaryjnej ;

"relacja jest relacja podstawowa. Jezeli przejazd z potgczenia npr®
na potaczenie nkr” umozliwia zorganizowana droga przebiegu pociagu;
relacja Jest relacja mozliwg. Jezeli przejazd z potgczenia npr”™ na
potaczenia nkr” zapewnia Jakaz relacja podstawowa, ale istnieje inny
wariant zorganizowanej drogi przebiegu pociagu, po Innych zwrotnicach;
Jako relacje podstawowg przyjmuje sie wariant czesSciej uzywanej
zorganizowanej drogi przebiegu ;Jako relacje mozliwg przyjmuje sie
wariant rzadziej uzywanej zorganizowanej drogi przebiegu. Jezeli taka
w og6le istnieje jrelacja jest relacja awaryjna. jezeli nie Jest
mozliwy przejazd z potgczenia npr~ na potaczenie n*rBL za pomocag

zorganizowanej drogi przebiegu pociagu"

BT. NUMERY _RELACJI KOLIZYJNYCH_DO_RELACJI_m : <krrm>
krrm e <1 LREL >

B8 ODLEGLOSC_S_RELACJI _m : <osr >
osr e
"odlegtos¢ od sygnalizatora wjazdowego na relacje do sygnatowego
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B9.

BI1O.

BI2.

B13.

Bl 4.

BIS.

BI7.

miejsca konca pociggu"

ODLEGLOSC P RELACJI m : <opr >
opr e Qf
“odlegtos¢ od sygnalizatora wjazdowego na relacje do przebiegowego

miejsca konca pociggu"

ODLEGLOSC T RELACJI m : <otr >
*
otrm e %
"odlegtos¢ od sygnalizatora wjazdowego na relacje do miejsca
ustawienia tarczy ostrzegawczej nastepnego sygnalizatora lub do

punktu granicznego rejonu sieci"

ODLEGLOSC N RELACJI m : <onr >
onr e Jt*
m
"odlegtosc od sygnalizatora wjazdowego na relacje do miejsca
ustawienia nastepnego sygnalizatora lub punktu granicznego rejonu

sieci"”

DOPUSZCZALNA_PREDKOSC_NA_RELACJI_m : <mpr
mpr® e < 0. 16 0 >

RODZAJ TRAKCJI NA RELACJI m : <trrm>
trr e < 0.1 >
m
trr*= 1 - trakcja elektryczna ;

trr*- 0 - inny rodzaj trakcji ;

CZAS U RELACJI m : <curm>
*
cur e %

""czas ustawienia drogi przebiegu"

CZAS_R_RELACJI m : <crrm>
crr e
‘'czas rozwiazania drogi przebiegu”

CZAS_Z_RELACJI m : <czr >
*

czrm g ho

“"'czas od zajecia relacji do podania sygnatu zezwalajacego na

sygnalizatorze ograniczajacym wjazd na relacje"

CZAS_A_RELACJI m : <cza >
cza e
"czas od momentu podjecia decyzji o awaryjnym anulowaniu sygnatu

zezwalajgcego przez sterujgcego ruchem, do momentu gdy mozna
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rozpoczaé¢ rozwiagzywanie drogi przebiegu”

2. 12- Element pasywny :DECYZJAp Cp=1» ...LDEO
gdzie :
LPOC LPOC
LDEC = ~ "CnC115-13 - J "CnlICHi!
U*1 ii=l
LDEC - ilos$¢ decyzji potrzebna do przejazdu wszystkich pocig-

géw przez rejon sieci ;

n - ilos¢ potaczen znajdujacych sie na trasie il-tego po-
ciagu ;
ni - ilos¢ potaczen znajdujacych sie na trasie il-tego po-

ciggu. po minieciu ktdérych pociagg napotyka sygnaliza-
tor S8L lub sygnalizator fikcyjny

A. Zmienne opisowe elementu DECYZJAp
Al. STAN_DECYZJI _p : <sdp>

sd « < 0.1.2.3.4 >

p
- realizacja decyzji nie Jest rozpoczeta

sd = 0

s/= 1 - decyzja w trakcie realizacji ;
Sdoz 2 - decyzja w trakcie anulacji ;
sdp= 3 - decyzja zrealizowana ;

sd = 4 - decyzja catkowicie zanulowana

P

A2. MOMENT_PLANOWEGO_ROZPOCZECIA_REALIZACJI_DECYZJI_p : <czrp>

czr e iC
P o

A3. NUMER ZAJMOWANEGO_POLACZENIA_DECYZJI_p : <nzp >
nsz e <1 LPOL.zp *. ..,zp >
i .

A4. NUMER ZAJMOWANEJ RELACJI,DECYZJI_p : <ner>

nzr e < le. __eLREL >
P

A5. NUMER SYGNALIZATORA_DECYZJI_p : <nsg >
— P
nsg e < 1.... .LSYGN >

Krawiec

p
“numer sygnalizatora .na ktéry ma zosta¢ podany sygnat zezwalajacy"

A6. STAN SYGNALIZATORA_DECYZJI_p : <nSSP>

nss e < 2,3»4,5,6 >

“"numer stanu sygnalizatora. Jaki ma zosta¢ podany na sygnalizatorze

nsg *
P



Opis nieformainy modelu. 227

2.13. Element pasywny :KOLDECt ct=1 ». .. ,LGLOWD

A. 2mienne opisowe elementu KOLDECt .

Al.  ZAWARTOSCJCOLEJKI_DECYZJI_KOLDEC_t :<skt
sk e < 0.1.... .LDEC >*
akt= 0 - w przypadku gtowic* na ktére wjazd ograniczony jest
sygnalizatorem SBL lub sygnalizatorami fikcyjnymi
lub w przypadku, gdy GENERATOR_DECYZJI nie wygenero-
wat decyzji dla gtowicy t ;

3. Parametry ogélne modelu ruchu pociaggow
3.1. Parametr og6lny :MAKROPOLe Ce=1,.. L,LMPD

Al . ZESTAW_POLACZEN_MAKROPOLACZENIA e xzp >
zp e < 1., ...LPOL >*
“makropotgczenie to ciag kolejnych pot#gczen, miedzy ktérymi znajduja
sie takie gtowice, na ktére =z jednej strony ogranicza wjazd
sygnalizator SBL, a ze strony przeciwnej sygnalizator Ffikcyjny;
parametr ten wumozliwia prawidtowe prowadzenie ruchu w modelu w
przypadku wytaczonej blokady samoczynnej lub ruchu w Kkierunku

przeciwnym niz ustawione sa sygnalizatory SBL"
3.2. Parametr ogélny :CZAS_JAZDY

Al. CZAS_JAZDY_POCIAGU : <czas_jazdy< ..>
CZAS _JAZDYC ..>e JI*0
“zmienna losowa okreslajaca czas jazdy pociggu do nastepnego punktu
topologicznego istotnego ze wzgledu na mozliwa zmiane stanu lub
innego elementu ; zmienna ta zdeterminowana jest przez parametry
pociagu, parametry topologiczne fragmentu sieci po ktérym aktualnie
jedzie pociag oraz stan sygnalizatora xp wraz 2z ewentualng

kolejka pociggoéw znajdujacych sie przed mm"
3. 3. Parametr og6lny :WSPOLCZYNNIK_.NIEDYSPOZYCJI

Al. NIEDYSPOZYCJA_ STERUJACEGO_RUCHEM : <wspékczynnik*

WSPOLCZYNNIK G 0

“zmienna losowa okreslajaca niedyspozycje sterujgacego ruchem"
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3. 4. Parametr og6lny :CZAS_REAKCJI.POCIAGU

Al. CZAS_REAKCJI_NA SYGNAL_ZEZWALAJACY : <czas_*kaiccji>
CZAS REAKCJI G Ly
“zmienna losowa uwzgledniajgca czas reakcji stojacego pociagu na

sygnat zezwalajacy"

3. 5. Parametr og6lny :WSPOLCZYNNIK_WPLYWU_ZMIANY, SYGNALU

Al. WSPOLCZYNNIK_WPLYWU_ZMIANY_SYGNALU_NA_ZEZWALAJACY
PROCENT! & C (.1 1]

I <procenti>

"zmienna losowa uwzgledniajgca wptyw zmiany sygnatu ze STOJ na sygna#
zezwalajacy, na czas Jazdy do sygnalizatora pociggu , ktéry minat TO
tego sygnalizatora i wcze$niej rozpoczat hamowanie ze wzgledu na
sygnat STOJ; dolny zakres przedziatu , przyjety zostat w modelu w

spos6b przyblizony jako wartos$¢ 0.8"
3. 6. Parametr og6lny :WSPOLCZYNNIK_WPLYWU_AWARYJINEJ_ZMIANY_SYGNALU

Al _WSPOLCZYNNIK_WPLYWU_AWARYJINEJ_ZMIANY_SYGNALU_NA_STOJ :<procentz>
PROCENT2 6 C (Biﬂ/q 2 1

“zmienna losowa wuwzgledniajaca wpdyw awaryjnej zmiany sygnatu =z
zezwalajacego na sygna¥ STOJ, na czas jazdy do sygnalizatora pociagu,
w przypadku gdy pociag mingt juz TO tego sygnalizatora i musi
awaryjnie hamowac¢; wspétczynniki okreslajace dolny i gérny zakres
przedziatu zmiennej procent2 zostaty przyjete w modelu w sposéb
przyblizony jako @~=1 _.~=2"

4. Uwagi Kkortcowe

Specyfikacja elementéw, zmiennych opisowych i parametréw tych zmiennych,
parametréw ogoélnych modelu ruchu pociggéw oraz specyfikacja mozliwych
zakres6ow wartosci zmiennych i parametréw stanowi podstawowy “skownik"
opisu modelu, na podstawie ktérego mozliwa Jest realizacja nieformalnego i
formalnego opisu dynamiki. Opisy takie sa tresciag nastepnych artykudow
niniejszego zeszytu.
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INFORMAL SPECIFICATION OF A TRAIN TRAFFIC MODEL - ELEMENTS

Summar y

A detailed specification of elements, description variables and train
traffic model parametrs, which had been realised for the traffic control

needs, has been presented in the paper. All description variables and
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parameters characterizing the elementhas been specified with full
particulars for each element; ranges of-values that they can take have
been given and the symbol under which the element will appear in the model
formal specification has been assumed.

Model elements* division according to the type has been carried out
definiting active, passive and general types. Substance of the paper
creates a basic "dictionary” of model specification on the basis of which
the informal and formal descriptions®™ of model’s dynamics have been

realized.

NICHTFORMALE BESCHREIBUNG DES ZUGVERKEHRSMODELLS - ELEMENTE

Zusammenfassung

Im Aufsatz wurde detaillierte Beschreibung von Elementen,
Beschrei bungsvariablen und Parametern des Zugverkehrsmodells dargestellt
welches fir Verkenrsregelung realisiert wurde Fur Jedes Element CObjekt}
wurden detailliert alle Beschrei bungsvariablen und Parameterspezifiert,
die dieses Element charakterisieren: es -wurden Wertbereiche angegeben, die
angenommen werden koénnen sowie Symbol bestimmt, unter dem dieses Element
in formaler Modellbeschrei bung Vorkommen wird.

Die Elemente des Modell wurden in Typen aufgeteilt; aktive, passive und
allgemaine Typen wurden definiert. Der Inhalt des Aufsatzes bildet
“"Grudwoérterbuch"™ der Modellbeschrei bung, auf desser Basis nichtformale und

formale Beschreibung der Modelldynamik realisiert wurde.

HEOOPMAJIbHOE OUMCAHME MOFIEJIM ABMXEHMH UOE3AO0B - 3JIEMEHTH

Pe3ioMe

B CTaTbe ziaHO «aeTajibHoe otiHcaHHe ajneneHTOB, otthcmeajomux nepeMeHHbix h
napaneTpoB noaejiM abhiphHa TToe3flOB, KOTopaa pealdiH3yeTcs fl.na noTpedHocTeft
ynpaBJieHHa zxBHxeHneM. fljisi  Kaxzioro 3JieweHTa CoRteKTa} zxaHa  fleTar.bHasi
CTTeuHOHKauHH Ecex oTTMCfciBaiomHX nepeMeHHbix h naparaeTpoB xapaKTepw3Hpytomnx
3tot 3JieneHT. flaHbi  npeaejibi ana oej iMMHH a TaKie ttphhst chmbjio ajis

«DopnajibHoro onncaHMa MozxejiH. IlpoBe/xeKa rpynnnpoBKa 3JieneKTOB wo/iejiH no
THTTan; onpeAejiHH aKTHBHbie thitu, naccHBKbie a Taxas? o06«e. TeKCT CTaTbH
orrpeziejiaei ochobhoA cnoBapb™ oTTMcaHHH MozieJiM. Ha 3TOM ocHOBaHMH

peaiiH30BaHO He<S>opMajibHoe h OcpnajibHoe oiTHcaHHe zjMHaMMKM MOFflejiH.



