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SYMULACJA RZECZYWISTYCH ZDARZEN
RUCHOWYCH NA STANOWISKU
DYDAKTYCZNO - BADAWCZYM KSR ,,SOSNA”

Streszczenie. Artykul porusza problemy zastosowania symulacji komputerowej rzeczywistych
sytuacji ruchowych ruchu kolejowego. Rola jej ma by¢ umozliwienie szkolenia uzytkownikow
systemow kierowania 1isterowania ruchem w warunkach mozliwie zblizonych do
rzeczywistych. Symulacja ruchu pociagéw ma by¢ elementem rozbudowujacym tworzone w
Zaktadzie Sterowania Ruchem Wydziatu Transportu PW stanowisko dydaktyczno-badawcze
kierowania i sterowania ruchem ,,Sosna”, a w szczegodlnosci wchodzacy w jego sklad
podsystem kontroli dyspozytorskie;j.

Stowa Kkluczowe: stanowisko dydaktyczno-badawcze ,,Sosna”, centrum dyspozytorskie,
symulacja ruchu kolejowego, kierowanie ruchem pociagow.

1. WPROWADZENIE

Duze tempo S$wiatowego rozwoju technologicznego dotyka wszystkich dziedzin
ludzkiego zycia, w tym kolei. Technologie komputerowe sprawiaja, ze realizacje
systemOw automatyki przybieraja formg¢ diametralnie rézna od tradycyjnych realizacji
przekaznikowych.  Systemy sterowania ruchem kolejowym sa coraz silniej
rozbudowywane 1 pelnia coraz wigcej funkcji. Umozliwienie zdalnego sterowania
oddalonymi posterunkami niesie ze soba korzystne ze wzgledéw ekonomicznych
ograniczenie liczby personelu ruchowego. Systemy komputerowe daja si¢ rowniez tatwo
rozbudowywaé o cze$¢ odpowiedzialng za kierowanie ruchem na fragmencie sieci
kolejowej. Wszystkie wyzej wymienione cechy tego rozwiazania sprawiaja, ze jest ono
coraz powszechniej wykorzystywane. Z drugiej za$ strony budowa, eksploatacja, a w
szczegdlnosci obstuga komputerowych systeméw sterowania i kierowania ruchem ma
zupelie inng posta¢ niz dla systemow mechanicznych, mechaniczno-elektrycznych czy
elektrycznych. Z tego wzgledu zaistniala konieczno$¢ stworzenia stanowiska



umozliwiajacego w warunkach laboratoryjnych nauke¢ obstugi urzadzen komputerowych,
testowanie nowych rozwigzan i poznawanie powiazan i relacji miedzy modutami systemu.
W efekcie tych potrzeb w laboratorium Zespotu Sterowania Ruchem Kolejowym
Politechniki Warszawskiej powstaje stanowisko dydaktyczno — badawcze ,,Sosna” majace
by¢ kompletnym komputerowym systemem kierowania i sterowania ruchem. Uznano
rowniez, ze na potrzeby tego stanowiska korzystnym byloby witaczenie w jego sktad
elementow symulacji ruchu pociagéw jako sposob na przedstawienie pracy systemu
w warunkach mozliwie bliskich rzeczywistosci, a takze na umozliwienie treningu obstugi
w bezpiecznym S$rodowisku laboratoryjnym bez narazania bezpieczenstwa i komfortu
pasazerow.

2. SYMULACJA RUCHU POCIAGOW - STOSOWANE
ROZWIAZANIA.

Symulacja komputerowa definiowana jest jako ,metoda odtwarzania zjawisk
zachodzacych w $wiecie rzeczywistym (lub ich niektorych wlasciwosci 1 parametrow)
za pomoca ich zmatematyzowanych modeli, definiowanych i obstugiwanych przy uzyciu
programéw komputerowych; wykorzystywana do wnioskowania o przebiegu tych zjawisk
1 procesOw (np. przyrodniczych, technologicznych, ekonomicznych), ktérych bezposrednia
obserwacja jest niemozliwa lub zbyt kosztowna” [6]. Symulacja komputerowa ruchu
pociagow jest wige metoda odtwarzania ich ruchu rzeczywistego za pomoca odpowiednio
dobranego modelu. Jej zastosowania sa bardzo szerokie — od amatorskich, (do ktorych
nalezy zaliczy¢ gry komputerowe i inne symulatory hobbystyczne) po profesjonalne
narzedzia wspomagajace pracg 0sob wykonujacych zadania badawcze, projektowe i
dydaktyczne. Symulatory ruchu shuzace rozrywce byly i sa tworzone bardzo licznie —
zarobwno w Polsce, jak i na §wiecie — szczego6lnie licznie w latach dziewiecdziesiatych XX
wieku. Naleza do nich takie, jak JB BAHN, Kolejarz, Gdansk Gtowny 93, Ipswich,
Arnhem 2000 itp. [7, 8]. Realistyczno$¢ odtworzenia ruchu, jak i obszar symulacji sa w
nich bardzo rézne, wszystkie jednak przyjmuja liczne uproszczenia dla umozliwienia
uzytkowania ich przez osoby nieposiadajace nawet podstawowej wiedzy z zakresu
kierowania 1 sterowania ruchem kolejowym. Z tego tez wzgledu w dalszej czeséci pracy
skupiono si¢ na rozwiazaniach stuzacych celom bardziej profesjonalnym.

Symulacja ruchu pociagéw jest narzedziem o bardzo bogatym wachlarzu zastosowan
przy projektowaniu 1 eksploatacji linii kolejowych. Ze wzgledu na zastosowania
symulatory ruchu mozna podzieli¢ na trzy zasadnicze grupy. Pierwsza z nich obejmuje te z
nich, ktore sa elementami wspomagajacymi przy projektowaniu budowy i modernizacji
linii kolejowych. Ich najwazniejsze zadanie to kalkulacja potrzeb przewozowych,
szacowanie potokow pasazerskich generowanych przez otoczenie linii kolejowej,
analizowanie przepustowosci linii w zalezno$ci od zastosowanych rozwiazan, analiza
ruchu pociagow z trakcyjnego punktu widzenia (przyspieszanie, hamowanie, zasilanie
itp.). Druga grupa symulatorow sa symulatory majace wspomagac tworzenie rozktadow
jazdy. Pozwalaja one generowac czasy przejazdu, ocenia¢ odpornos¢ na zaktocenia ruchu i
generowa¢ wykresy ruchu. Do trzeciej grupy naleza symulatory o zastosowaniach
dydaktyczno — badawczych. Sa to programy pozwalajace (w odroznieniu od dwoch



pierwszych grup) na bardziej zdynamizowane przedstawienie symulowanego ruchu
pociagdéw. Ich rola jest wygenerowanie danych wejsciowych dla systemu kierowania i
sterowania ruchem, ktore sprawia, ze w warunkach laboratoryjnych osoba pracujaca na
stanowisku dyzurnego ruchu czy dyspozytora liniowego ma wrazenie obserwowania i
kierowania rzeczywistym ruchem pociagéw. Moze mie¢ to zastosowanie przy szkoleniu
personelu w pracy z uzyciem nowego systemu kierowania i sterowania ruchem, gdzie
umozliwia trening bez ryzyka narazenia osob postronnych na niedogodno$ci zwiazane z
kierowaniem i sterowaniem rzeczywistym ruchem pociagéw przez osobg bez niezbednego
doswiadczenia. Drugie zastosowanie to prace badawcze nad ulepszeniami systemu
kierowania 1 sterowania ruchem, ale tez 1 te bardziej ogolne, gdzie z r6znych wzgledow
niezbgdne moze by¢ przedstawienie rzeczywistego ruchu pociagow.

Warto zauwazy¢, ze wiele symulatorow taczy ze soba cechy tych z pierwszej i drugiej
grupy, natomiast te z grupy trzeciej stanowia zupelnie inng kategori¢ oprogramowania.
Warto réwniez podkresli¢, ze o ile dwie pierwsze grupy symulatorOw sa narzedziami
stosunkowo uniwersalnymi i niezaleznymi, o tyle trzecia grupa to rozwiazania $cisle
zwiazane z pewnym systemem ksr i bedace tylko jednym modutem catego stanowiska
dydaktyczno — badawczego.

Symulatory ruchu pociagéw sa narzedziami do$¢ popularnymi na §wiecie. W Polsce
jednak ich zastosowania sa nieliczne 1 ograniczaja si¢ do narzedzi wspomagajacych
tworzenie rozkladow jazdy. Z tego tez wzgledu w niniejszym opracowaniu podano tylko
kilka przyktadow. Zgodnie 2z podzialem przedstawionym powyzej symulatory
przydzielono do trzech grup. Symulatorami o zadaniach zwiazanych z planowaniem
inwestycji sa RAILS2000 firmy CANAC Railway Services Inc., OnTrack organizacji
Transportation Decision Systems oraz RAILSIMS firmy SYSTRA. Do drugiej grupy, czyli
symulatorow wspomagajacych tworzenie rozktadow jazdy naleza RTC stworzony przez
Berkeley Simulation Software, OpenTrack bedacy projektem szwajcarskiego Federalnego
Instytutu Technologicznego, a takze RDCAM firmy Rail Sciences Inc. Symulatorem grupy
trzeciej, czyli symulatorem nakierowanym na dydaktyke jest BEST firmy Funkwerk
Information Technologies [9-14].

Symulatory ruchu

pociggow
Projektowanie Tworzenie Dydaktyka
linii rozktadu i
kolejowych jazdy badania

RTC BEST
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CANAC
RAILS2000
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OnTrack SFIT
RAILSIM8 RDCAM
SYSTRA Rail Sciences Inc.

Rys 1. Podzial symulatoréw ruchu pociagdw.



3. STANOWISKO DYDAKTYCZNO - BADAWCZE
»SOSNA” - ELEMENTY SKLADOWE.

3.1. Komputerowe systemy kierowania i sterowania ruchem kolejowym.
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Rys 2. Struktura systemu kierowania i sterowania ruchem

System kierowania i sterowania ruchem to system skladajacy si¢ z trzech elementow:
kierowania ruchem, sterowania ruchem i zabezpieczenia ruchu pociagdéw [2]. Struktura
systemu ma charakter hierarchiczny, co obrazuje rysunek umieszczony na kolejnej stronie.

W poziomie zabezpieczenia ruchu realizowane sa dzialania operacyjne, a takze funkcje
1 dziatania techniczne majace na celu bezpieczny ruch pojazdow kolejowych. Mozna w
nim wyrézni¢ warstwg¢ wykonawcza, czyli urzadzenia wykonawcze srk, ale tez urzadzenia
wykrywania stanOw awaryjnych taboru, urzadzenia tacznosci przewodowe] i1
bezprzewodowej oraz telewizji przemyslowej itd. Druga warstwa jest warstwa
zaleznosciowa obejmujaca urzadzenia automatyki kolejowej zapewniajace uzaleznienie
polecen nastawczych od warunkow ich realizacji.

Drugim poziomem jest poziom sterowania ruchem umozliwiajacy podejmowanie
i realizowanie decyzji wynikajacych z planowanego lub rzeczywistego ruchu pojazdow



kolejowych. Obejmuje on warstwg sterowania miejscowego (ms), czyli
,scentralizowanego sterowania ruchem poprzez oddzialywanie na urzadzenia zewnetrzne z
wykorzystaniem urzadzen sterowania zlokalizowanych na sterowanym posterunku,
przewidujace mozliwos¢ bezposredniego wgladu 1 ingerencji dyzurnego ruchu w sytuacje
ruchowa”. Druga warstwa jest warstwa sterowania zdalnego (zs) umozliwiajaca
,scentralizowane sterowanie ruchem poprzez oddzialywanie z nastawni zdalnego
sterowania na urzadzenia posterunku sterowanego za posrednictwem urzadzen zdalnego
sterowania, zaktadajace catkowity brak mozliwosci bezposredniego wgladu 1 ingerencji
dyzurnego ruchu w sytuacje ruchowa”.

Poziom kierowania ruchem (kr) to poziom zapewniajacy $ledzenie 1 kontrolowanie
sytuacji ruchowej oraz rozwiazywanie konfliktow ruchowych. Dziatania te realizuje
dyspozytor liniowy dla odcinka dyspozytorskiego oraz w pewnym zakresie roOwniez
dyzurny ruchu dla podlegajacego mu i sasiednich okrggdéw sterowania.

W poziomie kierowania ruchem wyrdznia si¢ warstwe przekazywania informacji o
pociagach (pip), ktora obejmuje wzajemna wymiang informacji pomig¢dzy dyzurnymi
ruchu oraz pomigdzy dyspozytorem liniowym 1 dyzurnymi ruchu. Poziom kr obejmuje
roéwniez warstwg kontroli dyspozytorskiej zapewniajaca scentralizowane kierowanie
ruchem pociagéw na odcinku dyspozytorskim przez dyspozytora liniowego z uzyciem
urzadzen kontroli dyspozytorskie;j.

3.2. Realizacja systemu kierowania i sterowania ruchem na stanowisku ,,Sosna”

Stanowisko dydaktyczno — badawcze ,,Sosna” zbudowane jest w oparciu o system
ILTOR2 1 komputerowe urzadzenia zaleznosciowe WT UZ. Stanowisko realizuje
praktycznie wszystkie elementy systemu ksr przedstawione powyzej. Warstwa
zalezno$ciowa zostala zrealizowana dla stacji Sosna, dla ktorej istnieje mozliwos¢
sterowania miejscowego lub zdalnego. Warstwa przekazywania informacji o pociagu
zrealizowana jest z uzyciem komputerow stanowiska KSR-EDU wykorzystujacych
podsystem ILTOR2-PIOP [4]. Dane z powyzszych zrédet gromadzone sa na stanowisku
kontroli dyspozytorskiej zrealizowanym w oparciu o podsystem ILTOR2-CKR. Catos¢
systemu przedstawia rysunek ponizej.

KSR - EDU Centrum dyspozytorskie Stacja Sosna
ILTOR2 — CKR
+
SERWER BAZY WT UZ
! DANYCH ol +
ILTOR2 -PIOP I + v ILTOR2 - ZS
ROUTER SIECI +
BEZPRZEWODOWEJ ILTOR2 — PIOP
o —

Rys. 3. Struktura stand{z;/iislgaid}jdeil;tryczno —badawczego ,,Sosna”



4. REALIZACJA SYMULACJI RZECZYWISTEGO RUCHU
POCIAGOW NA STANOWISKU
DYDAKTYCZNO - BADAWCZYM KSR ,,SOSNA”

4.1. Wybor poziomu symulacji

System kierowania i1 sterowania ruchem moze przyja¢ dane o zasymulowanych
zdarzeniach ruchowych na réznych etapach swojej pracy. Ws$rod nich mozna
wyszczegolnic:

e Poziom urzadzen przytorowych i wykonawczych.

Poziom sterownikow obiektowych.

Poziom programu przesytajacego stany urzadzen.

Poziom programu analizujacego stany urzadzen.

Poziom programu analizujacego aktualng sytuacj¢ ruchowa.

Urzadzenia wykonawcze/przytorowe.

=5

Sterownik obiektowy odczytujacy stany logiczne urzadzen.

Y

Program przypisujacy stany urzadzen.

2 Y

Program przesytajacy stany urzadzen.

s 5

Program analizujacy stany logiczne urzadzen.

=5

Program analizujacy aktualng sytuacje ruchowa.

Rys. 4. Przeplyw informacji o zdarzeniu ruchowym w systemie ILTOR2

WyzZej wymienione poziomy systemu ksr implikuja kilka mozliwych poziomow
symulacji rozumianych jako miejsce wprowadzania danych:

e Poziom 1: symulacja stanéw logicznych urzadzen wykonawczych i przytorowych.

e Poziom 2: symulacja stanéw logicznych zwracanych przez sterownik obiektowy.

e Poziom 3: symulacja telegraméw nadawanych przez sterownik obiektowy
1 przesytanych za pomoca programu przesylajacego stany urzadzen.

e Poziom4: symulacja telegraméw nadawanych przez program analizujacy stany
logiczne urzadzen opisujacych zdarzenia do ustugi analizy sytuacji ruchowe;.



e Poziom 5: symulacja pelnych chwilowych sytuacji ruchowych.

Dla mozliwie autentycznego odwzorowania rzeczywistej sytuacji ruchowe;j
najkorzystniejszym wydaje si¢ wybranie jak najnizszego poziomu symulacji. Spowoduje
to, ze zachowanie laboratoryjnego systemu ksr bedzie najblizsze zachowaniu systemu
pracujacego w terenie. Z drugiej strony im nizszy jest wybrany poziom symulacji, tym
wigcej jest urzadzen do zasymulowania i tym wigcej nalezy wygenerowa¢ komunikatow.

Ztozonos¢ stanowiska ,,Sosna” powoduje, ze koniecznym stalo si¢ wybranie kilku
poziomdw symulacji:

e Dla cze$ci zawierajacej urzadzenia zalezno$ciowe — poziom 1.
e Dla czesci zawierajacej urzadzenia przekazywania informacji o pociagu — poziom 3.
e Dla cze$ci zawierajacej centrum dyspozytorskie — poziom 4.

4.2. Mechanizm dzialania symulatora dla urzadzen WT UZ

W przypadku urzadzen zaleznosciowych WT UZ symulacja rzeczywistego ruchu
pociagébw polega na zasymulowaniu standw zajeto$ci poszczegoélnych odcinkow
kontrolowanych znajdujacych si¢ w okregu sterowania. Symulator w oparciu o przestany
z centrum dyspozytorskiego (podsystem ILTOR2-CKR) rozktad jazdy generuje zajgtosci
kolejnych odcinkow kontrolowanych. Informacja o =zajgtoSci przetwarzana jest
w urzadzeniach WT UZ 1 przesylana do urzadzen ILTOR2-ZS/PIOP, skad telegram
o zaistnieniu zdarzenia ruchowego wraca do centrum dyspozytorskiego. Dodatkowo
rozktad jazdy przy przesylaniu do symulatora moze zosta¢ urzeczywistniony poprzez
naniesienie losowych odchytek do godzin w nim zawartych. Schemat dzialania symulacji
przedstawia ponizszy rysunek

Telegram Zajecia
© zdarzeniu odcinkéw | SYMULATOR
ILTOR2-ZS ) \] URZADZENIA |xizolowanych. ZAJECIA
ILTOR2 - PIOP | A WT Uz ODCINKOW
L S IZOLOWANYCH
! Polecenia P ?
Infdrmacje Rozktad . ‘:
o sytuaciji planowany Rozklad
ruchowej urzeczywnstnlony
GENERATOR | /
4 ) ROZKLADU |~
[STORZ-C0 Rozktad Y| URZECZYWIST-
planowany NIONEGO

Rys. 5. Schemat dziatania symulatora dla urzadzen WT UZ.



4.3. Mechanizm dzialania symulatora dla podsystemu ILTOR2-PIOP

Przebieg symulacji dla urzadzen ILTOR2-PIOP odbywa si¢ w sposob analogiczny, jak
dla urzadzen WT UZ z ta ro6znica, ze informacja o zajgtosci nie jest przetwarzana przez
urzadzenia, a przez specjalnie przygotowany interfejs programowy, z ktérego informacje
trafiaja bezposrednio do systemu przekazywania informacji o pociagach:

Telegram

. Zajecia
/9 zdarzenll{ odcinkéw SYMULATOR
ILTOR2 - PIOP 4 INTERFEJS »'ZOowanye oégﬁ%xw
*Informacj'g” IZOLOWANYCH
| o] sytuaCJ_l i
‘ ruchowe;j 2
Infdrmacje Rozklad :
o sytuadji planowany ROZk.i ad.
ruchowe urzeczymstnlony
\ GENERATOR | /
a i ROZKLADU /
ILTORZ-CD |~ Rozkiad Y| URZECZYWIST-
planowany NIONEGO

Rys. 6. Schemat dziatania symulatora dla podsystemu ILTOR2-PIOP.

4.4. Mechanizm dzialania symulatora dla podsystemu ILTOR2-CKR.

Symulacja dla podsystemu ILTOR2-CKR sklada si¢ z dwoch elementow — z jednej
strony z systemu przetwarzajacego rozklad teoretyczny na rozktad urzeczywistniony, a
nastgpnie przesytajacego informacje o tym rozktadzie w postaci telegramow z powrotem
do systemu. Druga czeécia symulatora jest uklad pozwalajacy na generowanie rozktadu
teoretycznego dla dowolnego fragmentu sieci kolejowej skonfigurowanego dla podsystemu
kierowania ruchem. Dziatanie calo$ci przedstawia ponizszy schemat:

DANE
KONWERSJA
KONFIGURACYJ- - Dane Telegram — | NA TELEGRAMY
NE konfiguracyjne _0 zdarzeniu
Ad
V¥
| Rozktad
Dane ILTOR2-CKR |~ Planowany Rozkiad
konfiguracyjne 4 urzeczywistniony
GENERATOR Rozktad GENERATOR
ROZKLADU | pjanowany Rozktad ROZKtLADU
TEORETYCZNE- | planowany— ¥| URZECZYWIST-
GO NIONEGO

Rys. 7. Schemat dziatania symulatora dla podsystemu ILTOR2-CKR.



4.5. Mechanizm generacji i przetwarzania rozkladow jazdy

Zastosowanie w symulacji ruchu pociagow odpowiednio dobranego planowanego
rozktadu jazdy jest sprawa kluczowa dla zachowania realizmu tworzonej sytuacji
ruchowej. Dla stanowiska ,,Sosna” nalezy rozwazy¢ dwa oddzielne przypadki jego
uzytkowania. W pierwszym pracowa¢ beda wszystkie elementy, tzn. zard6wno urzadzenia
stacji Sosna (WT UZ i stuzace do ich obstugi terminale systemu ILTOR2), jak i
stanowisko KSR — EDU lub tylko stanowisko KSR — EDU. Dla eksperymentow w tych
uktadach mozna przygotowaé gotowe rozktady jazdy, a ich przystosowanie moze polegaé
np. tylko na wprowadzeniu opdznienia w postaci rozpoczecia ¢wiczenia. Zdecydowanie
bardziej skomplikowanym zdaje si¢ by¢ przypadek, gdy w uzyciu bedzie wylacznie
stanowisko dyspozytorskie systemu ILTOR2-CKR — wtedy zatozy¢ nalezy mozliwos¢
dowolnej konfiguracji uktadu torowego obszaru kierowanego z tego stanowiska. Dla tej
sytuacji nalezy przewidzie¢ mozliwo$¢ wygenerowania planowanego rozkladu jazdy dla
eksperymentu — na podstawie informacji konfiguracyjnych takich, jak liczba posterunkow i
szlakow, ich wzajemne potozenie, dtugos¢ szlakdéw, rozwijane na nich predkosci srednie (z
roztozeniem na typy pociagdéw), liczba odstgpoéw blokowych, zalozona ggstos$¢ ruchu, itp.

Oddzielnym zagadnieniem  jest przetworzenie rozktadu planowanego
na urzeczywistniony. Nie jest to element niezbedny, jednakze korzystnie wpltywajacy
na realizm eksperymentu. Przy tworzeniu generatora rozkladu urzeczywistnionego nalezy
wzia¢ od uwage dwie grupy czynnikéw wplywajacych na czas przejazdu pociagu.
Do pierwszej nalezy zaliczy¢ czynniki o podtozu deterministycznym — wynikajace gléwnie
z awarii infrastruktury. Maja one posta¢ opdznien o (w przyblizeniu) staty odstgp czasu
lub obnizenia predkosci $redniej pociagu. Druga grupa to zakldcenia czysto losowe
(wynikajace z awarii taboru i1 innych wypadkow) — tu nalezy okresli¢ intensywno$¢ ich
wystgpowania oraz ich skalg (w postaci wielkosci generowanego opdznienia).
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Rys. 8. Schemat przetwarzania danych o rozktadzie jazdy



Cato$¢ przetwarzania danych rozktadowych pokazuje ponizszy schemat. Nalezy
pamigta¢ réwniez o tym, ze c¢zgS¢ przetwarzania rozkladu z planowanego na
urzeczywistniony moze mie¢ zastosowanie rowniez dla rozkltadu planowanego
wprowadzonego do systemu recznie.

5. PODSUMOWANIE

Szkolenie uzytkownikéw komputerowych systemow kierowania i sterowania ruchem
jest kwestia niewatpliwie konieczna. Juz samo uzycie do niego systemu realnie
eksploatowanego na kolei jest waznym czynnikiem pozytywnym. Zastosowanie symulacji
komputerowej wptywa na realizacje ¢wiczen w dwojaki sposob — z jednej strony poprawia
realizm wykonywanych eksperymentéw, a =z drugiej strony jest czynnikiem
uatrakcyjniajacym i urozmaicajacym prace¢ na stanowisku, co sprawia, ze szkolenie staje
si¢ lepiej postrzegane przez jego uczestnikow.

Budowa symulatora rzeczywistego ruchu pociagéw jest zadaniem bardzo ztozonym
1 wieloetapowym — dla kazdego podsystemu realizowanego na stanowisku ,,Sosna” nalezy
zbudowa¢ inne elementy symulujace ruch. Z drugiej strony korzystna jest stosunkowo
duza niezalezno$¢ moduldw pozwalajaca na wykorzystywanie elementéw juz gotowych
podczas pracy nad kolejnymi.
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SIMULATION OF REAL LIKE RAILWAY TRAFFIC EVENTS FOR TRAFFIC
CONTROL SYSTEM OF THE DIDACTIC AND RESEARCH STATION “SOSNA”.

Abstract: The simulation of railway traffic control is the useful tool for the didactic and
research station ,,Sosna”, which is created in a laboratory of Transport Faculty of Warsaw
University of Technology. The station (created on the basis of the railway traffic control
system ILTOR-2 produced by Siemens and interlocking system WT-UZ produced by Kontron
and Transport Faculty of Warsaw University of Technology) is a tool for training students and
users of the railway traffic and supervisory systems. The simulation of railway traffic makes
the experiments and exercises much more real like. The applications of the simulator as its
software-hardware architecture and a few issues that has appeared during its creation has been
described.

Keywords: the didactic and research station ,,Sosna”, system of the railway traffic supervisory
and control, simulation of the railway traffic
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