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Czym jest ATM-RPS

ATM-RPS4 jest nowoczesnym urzgadzeniem elektronicznym taczacym w sobie
funkcje urzadzenia pomiaru predkosci pociggu, cyfrowego rejestratora
parametrow i systemu kontroli dostepu do pojazdu. Ma wbudowane
mechanizmy tgcznosci bezprzewodowej za posrednictwem WiFi i GPRS w celu
wymiany danych (kopiowanie zapisow, aktualizacja uprawnien systemu
dostepu) oraz nadzorowania w czasie rzeczywistym parametrow jazdy
pojazdu.

ATM-RPS roznych serii produkowane sg od 10 lat. Ich budowa zostata oparta
na doswiadczeniach z eksploatacji analogicznego systemu, w ktéry od 1996
roku wyposazane sg pociggi Warszawskiego Metra. System ten byt
bezposrednim przeniesieniem rozwigzan z lotnictwa. ,Lotnicze” pochodzenie
zaowocowato bardzo duzg niezawodnoscig i sprawnoscig urzadzen. Nalezy
podkresli¢, ze zespoty produkowane sg na tej samej linii co wyroby lotnicze i
wojskowe, wediug ujednoliconego systemu zarzadzania jakoscig
obejmujgcego min. ISO 9001, IRIS i certyfikat Organizacji Produkujgcej
wydawany przez Europejskg Agencje Bezpieczenstwa Lotniczego (EASA).
Ponadto do analizy zarejestrowanych danych, dostarczane jest
oprogramowanie FDS, ktore jest przystosowang do potrzeb pojazdow
szynowych wersjg oprogramowania FDS, rozwijanego od 24 Iat
specjalistycznego programu do odczytu i analizy zapisow z lotniczych
,Czarnych Skrzynek”.

ATM-RPS4 zostat zaprojektowany ze szczegdlnym uwzglednieniem
mozliwosci adaptacyjnych, tak by byt odpowiedni zaréwno dla
nowoprojektowanych, jak i modernizowanych jedno Ilub wielocztonowych
pasazerskich pojazdoéw szynowych. Jest on przystosowany do wspotpracy z
innymi systemami wagonu i realizuje zadania zgodnie z potrzebami i
wymaganiami okreslonymi przez jego uzytkownika.

W chwili obecnej liczba instalacji ATM-RPS przekroczyta juz 400 zestawéw (w
kilkunastu wersjach), montowanych na nastepujacych pojazdach:

Spalinowe

« SA103 - PESA 214Ma
SA106 - PESA 214M
SA123 - PESA 401M
SA131 - PESA 218M
SA132 - PESA 218Mb
SA133 - PESA 218Mc
SA134 - PESA 218Md
SA135 - PESA 214Mb
SA136 - PESA 219M
SA137 - NEWAG 220M
SA138 - NEWAG 221M
610M - PESA



Elektryczne
 EDS59 ,Acatus” - PESA 15WE
» ENG61 - NEWAG
« EN81-PESA 308B
 ENO95 - PESA
 ED75 ,Bydgosia” - PESA 16 WE-k
* 14WE - NEWAG
« 19WE/20WE - NEWAG
 27WE ,EIf’ - PESA

Tramwaje
* 120Na ,Swing” - PESA
121N - PESA
122N - PESA
S105 - SOLARIS

ATM-RPS jest zintegrowany z systemami firm:

PESA - Systemy zasilania i sterowania
MEDCOM - Systemy zasilania i sterowania
LOKEL - Systemy sterowania

R&G - Systemy informacji pasazerskiej
MITRON - Systemy informacji pasazerskiej
PIXEL - Systemy informacji pasazerskiej
PIXY - Systemy sterowania i wizualizacji
NAVAMEDIA - Systemy rejestracji obrazu
AKSEL — Strefy ptatno$ci, telekomunikacja

Funkcje systemu

System spetnia nastepujgce zadania:
- Podczas pracy pojazdu:
e Pomiar i wyliczenie predkosci rzeczywistej wagonu.
¢ Obliczanie aktualnej drogi catkowitej przebytej przez pojazd.
o Woyznaczenie aktualnej daty i czasu astronomicznego.
e Wyznaczanie czasu i przebytej odlegtosci dziennej lub od ruszenia z
ostatniej stacji.
Wyznaczenia potozenia geograficznego i kierunku ruchu pojazdu.
¢ Wizualizacja w kabinie maszynisty predkoéci, czasu
astronomicznego, czasu i odlegtosci dziennej lub czasu od ruszenia
z ostatniej stacji, informacji o sprawnosci oraz zaleznie od uzytego
pulpitu wyswietlania wielu innych parametréw dowolnie wybranych
sposrdd rejestrowanych przez system.
e Zbieranie informacji o pracy istotnych zespotéw pojazdu.
e Wyliczanie energii pobranej i oddanej (dla pojazdéw elektrycznych, moc
oddana w pojazdach posiadajacych funkcje rekuperacji).
¢ Rejestracja zebranych i wypracowanych informaciji.



Wypracowanie informacji do innych systemow:

= predkosé wieksza od 5km/h (obwdd przekaznika — blokada drzwi)

» predkos¢ wieksza od 10km/h (obwdd przekaznika — aktywacja
czuwaka)

» sygnat z odbiornika GPS (wyjscie transmisji RS422)

» wyjScie danych do jednego lub dwdéch pulpitéw wyswietlania
(RS422)

= wyjScie strumienia wszystkich zbieranych danych np. do systemu
informacji pasazeréw (wyjscie transmisji RS422)

= wyjscie do podtgczenia przeno$snego komputera (wyjscie
transmisji RS232C)

= transmisja wybranych informacji szyng CAN

» transmisja wybranych informacji siecig ETHERNET

- Kontrola dostepu:

Otwieranie drzwi przednich (dostepny z zewnatrz czytnik kart
zblizeniowych).

Aktywacja kabiny (czytnik kart w kabinie).

Do 5 poziomow dostepu.

Aktualizacja aktywnych kart przez WiFi lun PenDrive.

- Podczas obstugi technicznej pojazdu:

Podglad OnLine aktualnych wartosci mierzonych parametréw za
pomocg podigczonego do systemu przenosnego komputera, lub
bezposrednio na pulpicie wyswietlania (tylko w wersji z monitorem
PIXY)

Odczyt zarejestrowanej informac;ji i archiwizacja w postaci plikow
komputerowych,

Analiza danych za pomocg programu komputerowego FDS:

- automatyczna deszyfracja danych (zamiana kodéw na
wielkosci fizyczne),

- prezentacja przebiegu przejazdu w postaci wykresu
czasowego, zestawienia numerycznego lub animowanego
obrazu podstawowych elementoéw w kabinie maszynisty
ukazujgcych wielkoSci i potozenia zarejestrowane podczas
przejazdu.

- automatyczna analiza przebiegu przejazdu wykrywajgca
nieprawidtowosci pracy maszynisty, zaistniate awarie i
symptomy zagrozenia niesprawnoscia,

- automatyczne wyliczanie danych statystycznych,

- przenoszenie danych do bazy danych,

- wyznaczanie trendéw na podstawie informacji z bazy danych.

- Gdy pojazd znajdzie sie w zasiegu sieci WiFi:

Automatyczne kopiowanie zapisu do serwera

Automatyczna aktualizacja baz danych z serwera do pojazdu (np.
lista identyfikatoréw uprawnionych do aktywacji kabiny)
Mozliwos¢ skopiowania wybranego fragmentu zapisu, za pomocg
przenosnego komputera.



- Gdy pojazd znajdzie sie w zasiegu sieci WiFi:
e Monitorowanie parametrow przejazdu
e Aktualizacja bazy danych uprawnionych identyfikatorow
o Kopiowanie wybranych zapisow

Konfiguracja systemu do konkretnego pojazdu

ATM-RPS4 to rodzina urzadzen. Kazda wersja zostata dostosowana do
specyficznych wymagan danego pojazdu. Aby skonfigurowaé¢ system na
pojezdzie, trzeba dobrac urzadzenia zewnetrzne i wybra¢ moduty w ktére ma
by¢ wyposazony blok ATM-RP4.

Typowa konfiguracja to:

e Blok zbierania i przetwarzania informacji ATM-RP4

e Pulpity wyswietlacza predkosci ATM-PW3 (cyfrowy), lub monitor

PIXY

e Czujniki cisnien w uktadzie hamulcowym.

e Antena GPS
Opcjonalnie mozna dotgczy¢ osobny analogowy wskaznik predkosci lub w
przypadku starszego typu obiektow pozostawié stary wskaznik — konfiguracja
jest zawsze dostosowywana do konkretnego typu pojazdu.
Elementem opcjonalnym sg Identyfikatory Maszynisty ATM-IM1 lub czytniki
kart zblizeniowych. Ponadto zestaw mozna uzupetni¢ o modut transmisji
danych GPRS i WiFi.

Na nastepnej stronie przedstawiono przedstawiono schematycznie mozliwosci
konfigurowania srodowiska w ktorym pracuje ATM-RPS. Oczywiscie na
zamieszczonym schemacie czes¢ funkciji jest dublowana, np. stosowania
przektadnikbw do pomiaru napiecia i pradu trakcyjnego nie jest potrzebne gdy
jest potaczenie z sterownikiem silnikéw, z ktérego mozna otrzymac te
informacje.

Na kolejnych stronach przedstawiono przyktadowe konfiguracje systemu na
réznych pojazdach.



GPS GPRS WiFi ATM-CK1 ATM-IM1 ATM-PW3 ATM-WA1
Czytnik
T kart
MODEM | | WiFi CAN
PRZEKLADNIKI
PRADU |
NAPIECIA
ROUTER ETHERNET °
PAMIEC ETHERNET |
ZABEZPIECZONA STROWNIK ‘
LUB
IDENTYFIKATOR NAPEDU CAN
POJAZDU
WYJSCIA DWUSTANOWE
(LACZNIE 8szt.) CAN
V>5km/h - BLOKADA DRZWI SYSTEM ETHERNET
RS422 - ¢
V>10km/h - CZUWAK ATM-RP4 p——s > INFORMACJI
, ~ PRICBIEG, GPS . PASAZERSKIEJ ¢
WEJSCIA DWUSTANOWE CAN
(16-64 szt.) |
WEJSCIA ANALOGOWE ——»  MONITORING | FTMERNET
(8-16 szt.)
- — »| KASOWNIKI CAN
= SYSTEM |
) o ATM-TX | | ATM-RX| STEROWANIA |
il S-S ZWROTNIC
: < < NA MAZNICY (ATM-CO) NA REDUKTORZE
CZUJNIKI CISNIENIA CZUJNIKI PREDKOSCI

Mozliwosci konfirgurowania srodowiska systemu ATM-RPS na pojezdzie



GPS

GPRS WiFi ATM-IM1 ATM-IM1
IDENTYFIKATOR}_» Aktywacja | IDENTYFIKATOR Aktywacja
MASZYNISTY _ kabiny 1 MASZYNISTY kabiny 2
| A 'i CAN
MODEM WiFi
ROUTER ETHERNET ° ®
ATM-CF1
—> VY oAMIEE
ETHERNET
ATM-IP1 STROWNIK | —1
IDENTYFIKATOR NAPEDU CAN
POJAZDU
CAN
, ETHERNET
WEJSCIA DWUSTANOWE ATM-RP4 RS422 o IN?(\;gTMiI\gJI | ETHERNET |
(48 szt R EEATAE
CAN
__________ |
SERWIS 4 ——————————  »| MONITORING |=THERNET
—>> KASOWNIKI CAN

PULPIT MASZYNISTY

CZUJNIKI CISNIENIA

CZUJNIKI PREDKOSCI
KNORR-BREMSE

Konfiguracja ATM-RPS4E na ELF 27WE




ATM-IM1 ATM-PW3 ATM-IM1

GPS
STROWNIK
NAPEDU
A
WYJSCIA DWUSTANOWE | _
< CAN
V>5km/h - BLOKADA DRZWI RS422 SYSTEM
V>10km/h - CZUWAK ATM-RP4 P INFORMACJI
, ~ GPS-NMEA PASAZERSKIEJ
WEJSCIA DWUSTANOWE
(16szt.) A
WEJSCIA ANALOGOWE
- - »|  KASOWNIKI

A 4

CZUJNIKI CISNIENIA

CZUJNIKI PREDKOSCI

ATM-RP4G na 19WE



Otwarcie
drzwi

CAN

GPS GPRS WiFi ATM-CK1 ATM-CK1A
Czytnik kart ktywacia Czytnik kart
\K \t/ KABINA _’Akmnyj WEJSCIE
MODEM | | WiFi T A
ROUTER ETHERNET
WEJSCIA DWUSTANOWE ATM-RP4
(32szt.)

CZUJNIKI PREDKOSCI

ETHERNET
IDENTYFIKATOR STROWNIK ‘ ?
POJAZDU NAPEDU AN
CAN
RS422 o SYSTEM | ETHERNET |
CZAS, PREDKOSC, IN FORMACJ'
PRZEBIEG, GPS ... PASAZERS KlEJ
CAN
_ »| MONITORING |ETHERNET
— KASOWNIKI CAN
Y SYSTEM 3
ATM-TX ATM-RX STEROWANIA |
ZWROTNIC |

Konfiguracja ATM-RPS4W na tramwaju 120Na
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GPS GPRS/WiFi

N N

SYSTEM STEROWANIA DOSTEPEM

ATM-CK2 | ((

KARTA
ZBLIZENIOWA,

Dostep z
zewnatrz

RS422

WYJSCIA DWUSTANOWE\

(LACZNIE 8szt.)
-V=0
- Smarowanie obrzezy kot
- Sterowanie przekaznikiem
otwierania drzwi
- Sterowanie blokada
uprawnien

WEJSCIA DWUSTANOWE
(48 szt.)

Konfiguracja ATM-RPS4S na tramwaju S105p

<
w

}

CZUJNIKI
PREDKOSCI

ATM-CK3 | (( AN
Aktywacja
kabiny

[  J

ATM-CF1
. . ETHERNET
- Raporty z prob hamowania ‘ ®
- Kopiowanie zapisu STROWNIK
NAPEDU
ATM-IP1 CAN
IDENTYFIKATOR
POJAZDU
R&G
SYSTEM
INFO_RMACJI
CZAS, PREDKOSC, PASAZERSKIEJ
PRZEBIEG, GPS ...
ETHERNET
—| MONITORING
KASOWNIKI
SYGNAL —P CAN
PREDKOSCI
(MEDCOM)




Blok gtéwny — ATM-RP4

Gtoéwny blok systemu ma oznaczenie ATM-RP4 i jest wykonany w formie kasety 19” o
wysokosci 3U. Wszystkie ztgcza umieszczone sg na przedniej ptycie — zdjecie ponize;.
W prawej czesci jest 6 slotow na karty ktérych kompletacja zalezy od konfigurac;ji
urzadzenia.

Podstawowe dane techniczne

Napiecie zasilania 24VDC (18...36V)
lub 110VDC (72 — 150V)
Moc pobierana < 50W
Zakres temperatur pracy -25...+70°C
Zakres temperatur przetrwania -40...+85°C
Masa ok. 5 kg
Wymiary 19” (do zabudowy w stojaku 19™)
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Nosnik informaciji

Dane zapisywane sg na specjalnie przystosowanych kasetach CompactFlash.
Kasete umieszcza sie w kieszeni na przedniej $ciance urzadzenia. Kieszen zamykana
jest na kluczyk (jednakowy dla wszystkich urzadzen).

Czas zapisu dla kasety 2MB zalezy od ilosci rejestrowanych danych. W
dotychczasowych instalacjach, zawiera sie w granicach od 1100 do 4400 godzin..

Sg to godziny pracy rejestratora, wiec ilos¢ dni zalezy ile godzin na dobe srednio
pracuje dany pojazd. Liczac srednio 18 godzin na dobe, daje to 2 do 8 miesiecy zapisu.
Zaleznie od wersji, zapis jest w petli (howe dane zastepujg najstarsze) lub od poczatku
do konca (przed zapetnieniem system sygnalizuje potrzebe skopiowania i
wyczyszczenia kasety.

Kieszen kasety
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Zrédta informacji

Pomiar predkosci

Poniewaz predkosc¢ jest najwazniejszym z mierzonych parametréw jej uktad pomiarowy
jest rozbudowany i posiada szereg zabezpieczen zapewniajacych wiarygodnosé
wskazan i prace nawet przy czesciowym uszkodzeniu systemu. Pobierany jest sygnat z
dwoch czujnikdw umieszczonych na dwoch osiach co pozwala na prace systemu przy
niesprawnosci jednego z nich (np. uszkodzenie kabla) oraz eliminuje mozliwo$¢ ztego
wskazania w wyniku uszkodzenia czujnika. Algorytm wyznaczenia predkosci
rzeczywistej jest bardzo ztozony i uwzglednia aktualng srednice kot, poslizgi kot i
wykrywanie ewentualnej awarii toru pomiarowego.

Pomiar predkosci typowo realizowany i rejestrowany jest z rozdzielczoscig 0,125km/h.
Zakres pomiarowy 0-125 km/h, 0-160km/h lub 0-254km/h.

W systemie przewidziano podtgczenie dwdch czujnikéw. Moga by¢ wykorzystane
dowolne czujniki z wyjsciem pragdowym, lub oferowane przez ATM hallotronowe czujniki
obrotu kot serii ATM-CO (CO1 — 14WE, CO2 — lokomotywa SM42, CO2A — zestaw
kotowy 70RS oraz zestawy z maznicg 25AN).

Czujnik moze by¢ zasilany z ATM-RP4 (12 / 24VDC) lub z innego systemu. Obecnie
obstugiwane sg czujniki z wyjsciem PNP lub NPN, napieciowym lub prgdowym.

Czujnik ATM-CO1 na maznicy wozka pojazdu 14WE prod. NEWAG

Wejscia dwustanowe

Blok ATM-RP4 moze by¢ wyposazony maksymalnie w 4 karty 16 wejs¢ dwustanowych,
co daje tacznie 64 izolowane galwanicznie wejscia. Kazda karta moze by¢ wyposazona
w zwykte wejscia, lub 8 zwyktych i 8 specjalnych, przystosowanych do sygnatéow
krotkotrwatych np. sygnat przycisniecia czuwaka.

Kazde wejscie, zaleznie od podfgczenia okablowania, moze by¢ sterowane podaniem
zasilania lub masy.

Wejscia typowo przystosowane sg do sterowania napieciem 24 lub 110 VDC, ale
mozna je indywidualnie dostosowac do innego napiecia np. 38, 48 a nawet 5VDC.
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Wejscia analogowe

Blok ATM-RP4 posiada wbudowane 2 kanaty analogowe — jeden do pomiaru napiecia
zasilania, drugi do pomiaru wartosci z skretomierza.
Ponadto mozna wiozy¢ jeden lub dwa pakiety wejs¢ analogowych, kazdy po 8 kanatdw.

Wejscia analogowe typowo sg przystosowane do zasilanych z bloku ATM-RP4
czujnikéw cisnien w ukfadzie hamulcowym (4-20mA) lub przekfadnikéw pradu i napiecia
trakcyjnego.

Podtaczenie do innych systemoéw.

ATM-RPS4 wyposazany jest w modut realizujgcy protokét komunikacji z konkretnym
systemem. Na dzis przewidziane tgcza to: CAN, CAN-OPEN, ETHERNET 10/100,
RS232C, RS422/485.

GPS

System ATM-RPS4 jest wyposazony w modut GPS. W sktad zestawu wchodzi antena
GPS przeznaczona do zamontowania na dachu pojazdu. W przypadku korzystania z
transmisji GPRS lub WiFi mozna zastosowac¢ antene obstugujgcg oba systemy.

Dane z odbiornika GPS sa wysytane w formacie NMEA taczem RS422 do innych
systemow.

Sygnat z GPS jest wykorzystywany do synchronizowania Zegara Czasu Rzeczywistego.
Zegar ten wyznacza Czas Warszawski ze zmiang na czas letni/zimowy zgodnie z
rozporzadzeniem.
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Identyfikator Maszynisty

ATM-RPS4 posiada w komplecie gniazdo identyfikatora maszynisty typu ATM-IM1.
Wiozenie identyfikatora dodatkowo zwiera obwéd ktdéry moze by¢ wykorzystany do
aktywacji kabiny (np. jak na 14WE i 19WE prod. NEWAG).

Na ponizszym zdjeciu widoczny jest ATM-IM1wetkniety w gniazdo na pulpicie.
Ponizej opisany dalej pulpit wyswietlania ATM-PW3.
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Czytniki kart zblizeniowych

System ATM-RPS moze petni¢ funkcje systemu kontroli dostepu do pojazdu.

Stuza do tego czytniki kart typu ATM-CK1. Jeden z nich montowany jest w lub pod
pulpitem maszynisty/motorniczego i stuzy do aktywacji kabiny i innych systeméw
pojazdu.

Drugi montowany za szybg lub plastikowym elementem np. zderzakiem. Stuzy do
otwierania i zamykania pierwszych drzwi.

Ponizej czytnik z kartg KIM z tramwaju PESA-120Na. Widoczna karta zblizeniowa jest
zgodna z Warszawskg Kartg Miejska.

Aktualnie zaimplementowane typy kart to:

 MIFARE (Warszawa, Poznan)
* UNIQUE (Gdansk, Szczecin)
* TIRIS (Szeged)

aﬁ CZYTNIK KART

MODEL | ATM-CK1 3

Nrkat. [270 - 111 - 1111011 |
Nr ser.[0044/11 |

hl ATM PP Sp.zo0.0.
FPION AWIONIK]
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Czujniki cisnienia

Do pomiaru cisnienia w uktadzie hamulcowym, przewidziano zastosowanie typowych
przetwornikdw z wyjsciem prgdowym (4-20ma) lub napieciowym (0-5V i 0-10V). Blok
ATM-RP4 zapewnia zasilanie czujnikow.

Praca dwoch blokow w tandemie

Typowo w pojezdzie montowany jest jeden blok ATM-RP4 z podtgczonymi dwoma
pulpitami wyswietlania, po jednym w kazdej z dwu kabin maszynisty.

W pojazdach wielocztonowych z dwoma kabinami sterujgcymi czasami stosuje sie dwa
niezalezne ATM-RP4 potgczone linig synchronizacji i wymiany danych. Takie
rozwigzanie dodatkowo wprowadza petng redundancje zapisu — kazdy blok rejestruje
dane zebrane przez siebie i przez blok na drugim koncu pociggu. Rozwigzanie takie
przyjeto np. w pociggu 16WE produkcji PESA Bydgoszcz.

Pulpit wyswietlania ATM-PW3

Jest to cyfrowy pulpit przeznaczony do zamontowania w kabinie maszynisty. Zawiera
wysokiej klasy wyswietlacz fluorescencyjny i przyciski do wprowadzania nastaw i
regulacji jasnosci. Posiada specjalny filtr kontrastu i powtoke przeciwodblaskowa.

Pulpity wyswietlania ATM-PW3
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Podczas normalnej pracy w kabinach maszynisty wysSwietlane sg nastepujace
parametry

linljkowy wskaZnik predikosci
{hargraf)

czas jazily od moementu ruszenia

po ostatnim zatrzymaniu [mm:ss] prediosé
cZas [kmigodz]

ilosc godzin rejestracj pozostata przebieq

o zapehienia kasety OO0, X [kim]

| idemtyfikator grupymaszynismw| | identyfikator maszynisty|

Zestaw wyswietlanych informacji zmienia sie zaleznie od trybu pracy i moze by¢
dostosowany do konkretnych wymagan odbiorcy.

Opcjonalnie do pulpitu ATM-PW3 moze by¢ dotaczony wskaznik analogowy wskazany
przez odbiorce (sterowany PWM).

Pulpit ATM-PW3 i identyfikator ATM-IM1 na pociagu 14WE prod. NEWAG
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Pulpit wyswietlania w oparciu o monitor firmy PIXY

W nowszych wdrozeniach, pulpit wyswietlania w kabinie maszynisty zrealizowany zostat
w oparciu o monitor typu INC-62 lub INC-72 firmy PIXY. Jest to wielofunkcyjny pulpit
pozwalajgcy na wyswietlanie jednoczesnie wielu informacji i co wazniejsze, wybierania
zestawu informacji. Stuzy on nie tylko do typowych przejazdéw, ale takze zawiera
szereg funkcji utatwiajgcych prace serwisowe pociggu.

Wazne tez jest, ze przedstawione prezentacje danych, mozna uzyskac podtgczajac do
systemu na pojezdzie przenosny komputer i uruchamiajgc przeznaczone do tego
funkcje oprogramowania FDS

Pulpit wyswietlania na INC-61 (jedna z konfiguraciji)

Pulpit wyswietlania na INC-72
Ekran techniczny — jazda prébna
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Ponizej pokazane sg przyktadowe ekrany, lub ich fragmenty.
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Typowy ekran w trybie prowadzenia pociggu.

Prawa czesc¢ (wskaznik predkosci) jest stata, lewa sie zmienia zaleznie od wyboru.

Wybierz skran

Statystyka
Hamulce

Mapa

Lista zdarzen
oDD

Tryb Serwisowy

Menu wyboru trybu wyswietlania
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Przebieg maszynisty 6403

Przebieqg dzienny 0,0
Czas do wlaczenia 00:01:14

Przebieq trasy 0,0
Czas trasy 00:01:14
¢ | kasowanie licznikiw trasy

Czas do zapelnienia kasety rejestr.
544 godz.

lloéé operacii Wyl. Szybkiego
7897

Lewa potéwka ekranu w trybie ,Statystyka”

Hagie kazowanie pojazda

Z1-04 09:21:1% - 02022100 Hagle bemowanis polazda
Z1=04 03:30:30 = 0F:E0: 85 Hagle bemovanie pojasdua
£1=04 09:19:51 = 09:-E0: 13 Hagle hemovanie pojazdu
E1-04 08:08:10 - 0%:-18:32 Haglo kswovemis pojazda
Z1-04 09;86:12 - 0%:18:52 Fagle basowanie pojezda
Z1-04 09:21:18 - 09:22: 00 Hagle hemowanie podazda
Z1=04 03:30:30 = 0F:E0:E5 Hagle hemovanie pojasdu
£1=04 09:19:51 = Hagle hemmvamie pojazdo

1 Wondn bemrrmordn eednmin

Dolna cze$¢ ekranu w trybie ,Lista zdarzeh”
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Lewa potéwka ekranu w trybie ,Hamulce”

I]I-Mn ..
I ICTECN ﬂ

Eel-:mﬁl!ra

Ekran w trybie ,Mapa” — jedyny z dostepnych dla maszynisty zajmujgcy catosc.
Widoczny ,$lad” trasy z Olsztyna na wschod. Po powigkszeniu (zoom) pojawiajg sie
kolejne szczegoty az do pojedynczych stacji.
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Odczyt danych

Najprostszym sposobem odczytu danych jest ich skopiowanie na dostarczany razem z
urzadzeniami Pendrive. Po wtozeniu go do urzadzenia, zaleznie od nazwy katalogu na
Pendrive, kopiowana jest automatycznie okreslona ilos¢ ostatnich godzin zapisu. Po

wiozeniu Pendrive do komputera dane odczytywane sg programem FDS.

Oczywiscie podstawowym nosnikiem danych jest karta CompactFlash. Do jej odczytu
uzywa sie dostarczanego z oprogramowaniem FDS czytnika kart CompactFlash
podtaczanego do portu USB.

Do bezpiecznego przenoszenia kaset stuzy kontener typu ATM-PK1.

Jezeli system wyposazony jest w modut transmisji WiFl, dane sg automatycznie
przenoszone do komputera gdy pojazd znajdzie sie w zasiegu punktu WiFi
ulokowanego zwykle w stacji macierzyste;j.
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Analiza danych

Do analizy danych stuzy pakiet oprogramowania MDS,

Podstawowe funkcje MDS:

obstuga urzgadzen do odczytu danych,

automatyczna deszyfracja i skalowanie danych (parametry sg

prezentowane w wielkosciach fizycznych).

prezentacja danych w postaci:

- graficznej — wykres wartosci w funkcji czasu,

- numerycznej

- animacji — na ekranie komputera zamodelowany jest obraz
przyrzadow w kabinie maszynisty i organow sterowania pociggiem,
przedstawiajgcy dynamicznie ich stan w danym momencie
przejazdu, odtwarzajgc sytuacje zaistniate podczas jazdy,

tworzenie wykresow zaleznosci pomiedzy parametrami,

automatyczna analiza danych na podstawie regut zdefiniowanych

przez uzytkownika lub uprawniong komoérke:

- wykrywanie zdarzen,

- wykrywanie btedéw prowadzeniu pociagu,

- wykrywanie usterek technicznych lub ich symptomow,

- automatyczne wyliczanie danych statystycznych,

archiwizacja zapiséw,

tworzenie bazy danych przejazdow,

wyznaczanie trendow na podstawie informacji z bazy danych,

tworzenie (drukowanie) raportow,

eksport danych do MS Excel i obrazéw (ekranéw z wykresami) do MS

Word,

kontrola dostepu do zapiséw — ochrona przed osobami

nieupowaznionymi.

Wiecej informacji na temat oprogramowania MDS/FDS mozna znalez¢ na
www.fds.atmavio.pl
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