B = A

rail-mil.eu

Rail-Mil

System rmCBTC®

System automatycznego prowadzenia pociggu
klasy CBTC, typu rmCBTC® bazujgcy na wymaganiach
i komponentach ERTMS / ETCS.

Petna integracja z Technologie dostosowane
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rmCBTC® - Opis systemu

System automatycznego prowadzenia pojazdéw szynowych rmCBTC® przeznaczony jest dla transportu szynowego na
wydzielonych obszarach takich jak koleje aglomeracyjne (m.in. systemy metra, systemy tramwajowe, koleje dojazdowe,
inne), wydzielone linie kolejowe oraz stacje manewrowe, jako podstawowy system prowadzenia ruchu.

System rmCBTC® jako system klasy CBTC (ang. Communications-Based Train Control), w sterowaniu pociggiem
wykorzystuje dwukierunkowa, bezprzewodowa transmisje danych pomiedzy infrastrukturg a pojazdem, celem zwigkszenia
wydajnosciibezpieczeristwa realizowanego procesu transportowego na obszarze objetym systemem. Zasady bezpiecznej
realizacji funkcji powigzanych z bezpieczeristwem oraz przyjeta platforma sprzetowa w duzej czesci oparte sg na
interoperacyjnym systemie ERTMS/ETCS. W architekturze systemu, konstrukcyjnie i funkcjonalnie wydzielono dwie czesci:

rmCBTCs - czes¢ stacjonarng, wraz interfejsami do istniejgcych w infrastrukturze systemow,
rmCBTCp - czes$¢ pojazdowa, wraz z interfejsami do systemow istniejgcych na pojezdzie.

Stosownie do wymagan klienta oraz specyficznej instalaciji, system implementowany jest w wersji rozszerzonej rmCBTC+
lub wersji podstawowej. Wersja rozszerzona systemu wykorzystuje informacje z urzgdzen stacyjnych, dzieki czemu mozliwe
jest prowadzenie ruchu mieszanego.

Czesc¢ stacjonarna rmCBTCs komunikuje sie z urzadzaniami czesci pojazdowej rmCBTCp, zainstalowanymi na pojazdach
wyposazonych, za posrednictwem bezprzewodowej, dwukierunkowej transmisji danych (WiFi/ LTE / TETRA / inne).

Komunikacja pomiedzy
czescig pojazdowa, a czescia
stacjonarng systemu rmCBTC®.

Modutowa, skalowalna architektura
systemu w czesci pojazdowej,
obejmuje wyposazenie dwdch

przeciwlegtych kabin pojazdu w
symetryczny komplet urzadzen
wraz z zapewnieniem ciagtej,
redundantnej transmisji pomiedzy
tymi urzgdzeniami w granicach
pojedynczego pojazdu.
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Ruch pojazdéw w obszarze objetym systemem prowadzony jest zgodnie z zasadg ruchomego odstepu blokowego
(ang. moving block principle), co pozwala na skrécenie czasu nastepstwa pomiedzy pojazdami wyposazonymi,
ktdre poruszajg sie w granicach systemu. W efekcie zwigkszona zostaje przepustowosc linii oraz wydajnosc¢
systemu transportowego w ujeciu globalnym.

BLOCKS

Realizowane w systemie funkcjonalnosci pozwalajg na optymalizacje procesu zarzadzania ruchem pojazdéw
ze szczegdlnym uwzglednieniem jazdy energooszczednej oraz prowadzenia pojazdow w sposdb automatyczny
zgodnie z zadanym rozktadem jazdy.

SAFE TRAIN DISTANCE IS ENSURED
BY THE ONBOARD BRAKING CURVES CALCULATION

W systemie w sposdb bezpieczny realizowane jest automatyczne ograniczenie predkosci pojazdéw w zaleznosci
od sytuacji ruchowej zgodnie z funkcjonalnoscig systemow ATP niezaleznie od reakcji maszynisty. Realizowane w
systemie funkcje ATO oraz funkcje ATS umozliwiajg automatyzacje procesu prowadzenia pojazdéw w oparciu o
wypracowane w systemie profile jazdy automatycznej.
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System rmCBTC® posiada scentralizowang diagnostyke online komponentéw oraz umozliwia diagnozowanie
wybranych elementdéw infrastruktury i pojazdu w szerszym zakresie. Wbudowana diagnostyka systemu posiada
cechy diagnostyki predykcyjne;j.

Scentralizowana, skalowalna
architektura systemu w powiazaniu z
istniejgcymi systemami cato-liniowymi,
pozwala na automatyzacje procesow
zarzgdzania czasem nastepstwa
pojazddw, oszczednosc energii w
rezimie jazdy energooszczednej lub
jazdy z maksymalna wydajnoscia
systemu oraz zdalng kontrole sytuacji
ruchowej i rozwigzywanie konfliktow
ruchowych na linii.

W urzagdzeniach czesci pojazdowej systemu rmCBTC® realizowane sg m.in. nizej zestawione funkcjonalnosci:

funkcje odometryczne, w tym w szczegdlnosci funkcji nadzoru dystansu przebytego przez pojazd szynowy od
ostatniego znacznika pozycji bezwzglednej zlokalizowanego w torze oraz wyznaczania aktualnej predkosci poruszania
sie pojazdu (ang. speed&distance monitoring process);

funkcje kontroli spetnienia warunkdw bezpiecznejjazdy ATP, w tym w szczegdlnosci w zakresie prawidtowego
wyznaczania krzywych hamowania oraz oddziatywania na uktady sterowania hamowaniem pojazdu, ktére gwarantujg
zatrzymanie przed nadzorowanym w systemie punktem niebezpiecznym;

funkcje ATO, w tym w szczegodlnosci w zakresie wysterowania uktadéw napedowych i hamulcowych pojazdu,
pozwalajgce na automatyczng jazde pojazdu w oparciu o otrzymane profile jazdy automatycznej ATO;

wspotpraca z istniejgcym systemem sterowania i kontroli pojazdu TCMS (ang. Train Control and Monitoring System)

w oparciu o zdefiniowane dla specyficznej implementacji w odniesieniu do okreslonego typu pojazdu szynowego
interfejsy, w tym w szczegolnosci prawidtowego wysterowania wyjs¢ oraz odczytu wejsé z informacjg o stanie
poszczegodlnych podzespotdw kontrolowanych lub sterowanych w pojezdzie;

funkcje migracji pomiedzy systemami na granicach systemu rmCBTC;

realizacja funkcji diagnostycznych, w tym w szczegdlnosci diagnostyki komponentdw systemu zainstalowanych w czesci
pojazdowej systemu;

generowanie sygnatu Telepowering oraz recepciji telegramow Uplink petnigcych funkcje znacznikdw pozyciji
bezwzglednej od balis statych zainstalowanych w torowisku.
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[ INTERLOCKING ROOM

W urzadzeniach czesci stacjonarnej rmCBTCs, realizowane sg m.in. nizej zestawione funkcjonalnosci:

kontrola spetniania warunkéw bezpiecznejjazdy ATP, w tym w szczegdlnosci w zakresie prawidtowego wyznaczania
zezwolenia na jazde MA dla pojazdéw wyposazonych w urzgdzenia czesci pojazdowej na obszarze objetym systemem;
funkcje ATO, w tym w szczegdlnosci w zakresie wyznaczania prawidtowego profilu jazdy automatycznej ATO,

z uwzglednieniem zadanego rozktadu jazdy oraz wymagan jazdy energooszczednej;

funkcje ATS, w tym w szczegdlnosci prawidtowym nadzorze sytuacji ruchowej w obszarze kontrolowanym wraz z
prawidtowa identyfikacjg oraz sledzeniem poszczegdinych pojazddw i funkcji kierowania i zarzadzania ruchem pojazdéw
na obszarze objetym systemem;

wspotpraca z istniejacymi systemami kierowania i sterowania ruchem pociagéw zainstalowanymi w infrastrukturze,

w tym w szczegolnosci z systemami zdalnego sterowania i kontroli dyspozytorskiej oraz komputerowymi urzgdzeniami
zaleznosciowymi na stacjach;

realizacja funkcji na granicach systemu w tym w szczegodlnosci prawidtowej inicjalizacji pojazdéw wyposazonych w
systemie oraz nadzoru pojazddw niewyposazonych w urzadzenia pojazdowe systemu rmCBTC;

funkcje diagnostyczne, w tym w szczegdlnosci diagnostyki komponentéw systemu zainstalowanych w infrastrukturze;
transmisja uzupetniajgca (jednokierunkowa w relacji tor-pojazd z wykorzystaniem balis przytorowych), w tym w
szczegolnosci w zakresie prawidtowej recepcii sygnatu Telepowering oraz generowania telegraméw Uplink petnigcych
funkcje znacznikdw pozycji bezwzglednej dla poruszajacych sie pojazddw.

System bezprzewodowej transmisji tor/pojazd w systemie rmCBTC® zapewnia realizacje nastepujacych
funkcjonalnosci:

ciagta dwukierunkowa transmisja pomiedzy gtdwnym komputerem zaleznosciowym rmMAC oraz komputerami rmVC
na pojazdach;

przesytanie do gtéwnego komputera zaleznosciowego rmMAC informaciji o potozeniu i lokalizacji pojazddw;
przesytanie do komputeréw rmVC na pojazdach zezwolenia na jazde.
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Mapa systemow wykorzystujgcych komponenty produkciji Rail-Mil:
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Rail-Mil Computers sp. z 0.0.

03-982 Warszawa, Kosmatki 82
+48 222 099 450 | biuro@rail-mil.eu

Wszystkie znaki towarowe i nazwy firm zostaty uzyte jedynie w celu informacyjnym i sg wytaczng wtasnoscig tychze firm.
Katalog ma charakter informacyjny i nie stanowi oferty w rozumieniu Kodeksu Cywilnego. Rail-Mil Computers zastrzega sobie prawo do zmian.




