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1 Podstawa utworzenia dokumentu

Podstawg utworzenia dokumentu jest umowa nr CPZ/Jt/3931/58/12/U, nr ENTE /SP/01/2012 na
Modyfikacje Oprogramowania Systemu sterowania i diagnostyki dla lokomotyw serii ET22 typ 201Em

zawarta w dniu 14 czerwca 2012r. w Warszawie.

Umowa zostata zawarta pomiedzy:

- PKP CARGO S.A. z siedzibg w Warszawie, ul. Grojecka 17, 02-021Warszawa

a

- ENTE Sp. z 0.0. z siedzibg w Gliwicach, ul. Gaudiego 7, 44-100 Gliwice.
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2 Cel utworzenia dokumentu i zawartosc¢

Celem stworzenia dokumentu jest wypetnienie postanowien umowy w zakresie §2 ust 2a).
Dokument zawiera:

- opis funkcjonalno$ci oprogramowania, ktdrych realizacja jest przedmiotem umowy,

- scenariusze testowe skorelowane z tymi funkcjonalnosciami.

Zamawiajgcy bedzie przeprowadzat odbiér poszczegdlnych etapéw umowy:
- Etapu Il — na podstawie punktu 4 niniejszego dokumentu,

oraz

- Etapu lll — na podstawie punktu 5 niniejszego dokumentu.

Niniejszy dokument stanowi wyczerpujgcy zestaw testéw umozliwiajgcych odbidér przedmiotu

umowy.
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3 Architektura dokumentu

Kazda oczekiwana przez Zamawiajgcego funkcjonalno$¢ opisana jest w nastepujacy sposoéb:

- czesc | - opis funkcjonalnosci - fragment tresci Zatgcznika nr 1 do umowy
(Specyfikacja funkcjonalna Oprogramowania),

- czesc i - wykaz czynnosci (kolumna ,Opis dziatan”) majgcych na celu przetestowanie
danej funkcjonalnosci na lokomotywie oraz kryterium poprawnosci
zaimplementowania danej funkcjonalnoéci (kolumna ,Oczekiwany wynik”).
Ostatnia kolumna zawiera wynik testu: POZYTYWNY lub NEGATYWNY.

- czesc lll - pole uwag. Pole to moze zosta¢ wypetnione przez dowolng ze stron w

przypadku gdy dana funkcjonalno$¢ NIE SPELNIA warunkéw poprawnosci.
Dokument konczy lista funkcjonalnosci w formie tabelarycznej zawierajgca ocene

Zamawiajgcego: SPEENIA / NIE SPELNIA wraz z podpisem Zamawiajgcego przy kazdej

funkcjonalnosci.
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4 Wykaz funkcjonalnosci Oprogramowania w ramach
Etapu Il przedmiotu umowy

UWAGA!

Tryb jazdy sterowania po pozycjach SP nie ingeruje w pozycje N, NB
zadang przez maszyniste. Nalezy zwréci¢ szczegolng uwage aby
nie przekroczy¢é maksymalnego dopuszczalnego pradu silnikow
trakcyjnych.

Procedury walidacji oprogramowania

Wykonanie n/w procedur wymaga dostepnosci sprawnej lokomotywy luzem oraz obcigzonej sktadem
o tonazu zblizonym do wartosci maksymalnej oraz szlaku z ograniczeniem predkosci powyzej 100

km/h. Wszystkie testy nalezy wykonaé dwukrotnie, sterujgc lokomotywg z kabiny 1i 2.

4.1 Procedurawyboru trybu jazdy sterowania po pozycjach SP i

wypetnienia warunkéw poczatkowych WP

Pkt Opis dziatan Oczekiwany wynik wynik
1 Zatgczy¢ stycznik baterii Uruchamia sie panel sterowania lokomotywy [ Pozytywny
O Negatywny
2 | Uruchomi¢ rozrzad w wybranej kabinie Na panelu pojawia sig okno logowania O Pozytywny
O Negatywny
3 W oknie logowania wybrac¢ tryb pracy SP Wybrany tryb oznaczony zostanie znakiem | o Pozytywny
graficznym (,ptaszkiem”), (Rysunek 1) 0 Negatywny
4 | Na ekranie logowania wpisa¢ niezbedne dane Panel umozliwi wpisanie odpowiednich danych, | Pozytywny
(Rysunek 3) O Negatywny
5 Weisnaé przycisk LOGUJ Panel akceptuje wpisane parametry i pojawia si¢ O Pozytywny
okno kontroli warunkéw poczatkowych, (Rysunek O] Negatywny

4)

6 Doprowadzi¢ do wypetnienia warunkéw poczatkowych, Pojawia si¢ okno wyboru kierunku jazdy, O Pozytywny
(Rysunek 5) (Rysunek 6) O Negatywny
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4.2 Procedurawyboru kierunku jazdy WK

Pkt Opis dziatan Oczekiwany wynik Wynik
1 Wypetni¢ warunki poczatkowe wg pkt 4.1, wybra¢ oraz Na panelu sterowania pojawia si¢ gtéwne okno O Pozytywny
zatwierdzi€ kierunek jazdy ,Przéd” systemu sterowania oraz informacja o wybranym I Negatywny
kierunku,
Sprawdzenie kierunku ,,Przé6d”
2 Ustawi¢ nastawnikiem jazdy pozycje N=1. Naped zostaje zatgczony. O Pozytywny
N=1 [0 Negatywny
Lokomotywa rusza do przodu.
3 Ustawic nastawnikiem jazdy pozycje N=0. Naped zostaje roztaczony. O Pozytywny
Zahamowac lokomotywe. N=0 I Negatywny
Sprawdzenie kierunku ,, Tyt
4 Wybra¢ i zatwierdzi¢ kierunek jazdy , Ty’ Na panelu sterowania pojawia si¢ gtéwne okno O Pozytywny
systemu sterowania oraz informacja o wybranym I Negatywny
kierunku.
5 Ustawic nastawnikiem jazdy pozycje N=1. Naped zostaje zatgczony. O Pozytywny
N=1 [0 Negatywny
Lokomotywa rusza do tytu.
6 Ustawi¢ nastawnikiem jazdy pozycje N=0. Naped zostaje roztaczony. O Pozytywny
Zahamowa¢ lokomotywe. N=0 I Negatywny

4.3 Zwiekszanie pozycji. Ustawienie chwilowe nastawnika w

POZYCJ'Q u+”
Opis funkcjonalny:

Zwigkszanie pozycji. Ustawienie chwilowe (ponizej 0,5s na cykniecie) nastawnika w pozycje "+"
spowoduje zwiekszenie pozycji pracy uktadu napedowego o jeden, gdy ukfad znajduje sie na
pozycjach oporowych oraz odpowiednio zwiekszenie stopnia bocznikowania o jeden gdy uktad
osiggnie pozycje bezoporowg. Po osiggnieciu ostatniego stopnia bocznikowania danego uktadu (dla S
i SR), kolejne ustawienie nastawnika w pozycji "+" powoduje automatyczne stopniowe zmniejszanie

bocznikowania do NB=0 i przejscie na kolejny uktad.
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Scenariusz testow:

Pkt Opis dziatan Oczekiwany wynik Wynik
1 Wypetni¢ warunki poczatkowe wg pkt 4.1, wybra¢ oraz Na panelu sterowania pojawia si¢ gtéwne okno O Pozytywny
zatwierdzi¢ kierunek jazdy ,Przéd systemu sterowania oraz informacja 0 wybranym O Negatywny
kierunku.

Zwigkszanie pozycji jazdy N

2 Nastawnik jazdy przesuna¢ na pozycje ,+" na czas Lokomotywa zmieni pozycje z N=0 NB=0 na N=1 O Pozytywny
krétszy niz 0,5sek. NB=0. I Negatywny

3 Probe z punktu 2 powtérzy¢ kilkakrotnie dla kazdego Lokomotywa zmieni pozycje z dowolnej N=n NB=0 O Pozytywny
uktadu S, SR, R dla dowolnej pozycji N#21, 36, 48. na kolejng N=n+1 NB=0. 1 Negatywny

Zwiekszanie pozycji bocznikowania NB

4 Probe z punktu 2 powtdrzyé na pozycjach N=21 NB=0, Dla zdefiniowanych pozycji N lokomotywa zmieni O Pozytywny
N=36 NB=0, N=48 NB=0. pozycje bocznikowania z NB=0 na kolejng NB=1. I Negatywny

5 Prébe z punktu 2 powtérzy¢ dla dowolnej pozycii Dla zdefiniowanych pozycji N lokomotywa zmieni O Pozytywny
1=NB<5, gdzie N=21, 36 lub 48. pozycie bocznikowania z dowolnej NB=n na I Negatywny

kolejng NB=n+1.
Rekonfiguracja i przej$cie na kolejny ukfad

6 Prébe z punktu 2 powtdrzy¢ na pozycjach N=21 NB=6, Dla  zdefiniowanych  pozycji  lokomotywa O Pozytywny

N=36 NB=6. sekwencyjnie zmniejszy stopien bocznikowania z

[ Negatywny
NB=6 do NB=0 a nastepnie po rekonfiguracji

zmieni pozycje: z N=21 NB=0 na N=22 NB=0 lub z
N=36 NB=0 na N=37 NB=0.

4.4 Zwiekszanie pozycji. Przytrzymanie nastawnika w pozycji ,,+”

Opis funkcjonalny:

Zwiekszanie pozycji. Przytrzymanie nastawnika w pozycji ,+” (powyzej 0,6s ) spowoduje ciggte
zwiekszanie pozycji pracy ukfadu napedowego o jeden z maksymalng mozliwg szybkoScig, z
pominieciem bocznikowania na pozycjach bezoporowych.
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Scenariusz testow:

Pkt Opis dziatan Oczekiwany wynik Wynik
1 Wypetni¢ warunki poczatkowe wg pkt 4.1, wybra¢ oraz Na panelu sterowania pojawia si¢ gtéwne okno O Pozytywny
zatwierdzi€ kierunek jazdy ,Przéd” systemu sterowania oraz informacja o wybranym I Negatywny
kierunku.
Automatyczne zwigkszanie pozycji jazdy N
2 Nastawnik jazdy przesungé na pozycie ,+° i Lokomotywa bedzie automatycznie zwigkszata O Pozytywny
przytrzyma¢. Czas na pozycji ,+” musi by¢ diuzszy od pozycje N=n na kolejne N=n+1, N=n+2 itd. I Negatywny
0,5sek. Pozycja bocznikowania nie zmieni sig NB=0.
Test rozpocza¢ od N=0 NB=0 lub dowolnej inne;
pozycji oporowej N=n NB=0. W szczegoInosci
- zmiana z pozycji N=20 NB=0 spowoduje
przejscie do N=21 NB=0 a nastepnie do N=22
NB=0
a
zmiana z pozycji N=35 NB=0 spowoduje przejscie
do N=36 NB=0 a nastepnie do N=37 NB=0.
Rekonfiguracja i dalsze zwigkszanie pozycji jazdy N
3 Nastawnik jazdy przesung¢é na pozycie .+ i Lokomotywa automatycznie zmniejszy pozycje O Pozytywny
przytrzyma¢. Czas na pozycji ,+” musi by¢ diuzszy od bocznikowania z NB=6 do NB=0 a nastgpnie I Negatywny
0,5sek. wykona rekonfiguracje i przejdzie na kolejny uktad
Test rozpocza¢ od pozycji N=21 NB=6 lub N=36 NB=6. do pozycji N=22 NB=0 lub N=37 NB=0.
Nastepnie lokomotywa bedzie automatycznie
zwigkszata pozycje N=n na kolejne N=n+1, N=n+2
itd. a pozycja bocznikowania nie zmieni si¢ NB=0.
Automatyczne zwigkszanie pozycji jazdy NB
4 Nastawnik jazdy przesungé na pozycie ,+° i Lokomotywa  bedzie  zwigkszata  pozycje O Pozytywny
przytrzymac. Czas na pozycji ,+” musi by¢ diuzszy od bocznikowania NB=n na kolejne N=n+1, N=n+2 I Negatywny
0,5sek. itd.
Test rozpocza¢ od pozyciji bezoporowych N=21, 36 lub
48 a 0<=NB<6
Uwagi
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4.5 Zwiekszanie pozycji. Bocznikowanie.

Opis funkcjonalny:

Zwiekszanie pozycji. Aby nie korzystac z bocznikowania nalezy wiec przechodzi¢ przez pozycje

bezoporowe trzymajgc nastawnik w pozycji ,+7,

”

a chcagc korzysta¢ z bocznikowania na pozycji

bezoporowej nalezy na ostatniej pozycji oporowej utrzymac/ustawi¢ przynajmniej przez chwile

pozycje ,.=" nastawnika (na kolejng pozycje wejsc ,cyknieciem”).

Scenariusz testow:

Pkt Opis dziatan Oczekiwany wynik Wynik
1 Wypetni¢ warunki poczatkowe wg pkt 4.1, wybrac oraz Na panelu sterowania pojawia si¢ gtéwne okno O Pozytywny
zatwierdzi€ kierunek jazdy ,Przéd” systemu sterowania oraz informacja o wybranym I Negatywny
kierunku.
Pominiecie bocznikowania
2 Nastawnik jazdy przesung¢é na pozycie ,+" i Lokomotywa bedzie sekwencyjnie zwigkszata O Pozytywny
przytrzymaé. Czas na pozycji ,+” musi by¢ diuzszy od pozycje N=n na kolejne N=n+1, N=n+2 itd. I Negatywny
0,5sek. Pozycja bocznikowania nie zmieni sig: NB=0.
Test rozpocza¢ od:
- pozycji N=20 NB=0 i nastawnika w pozycji ,=” W szczegdlnosci
lub - zmiana z pozycji N=20 NB=0 spowoduje
- pozycji N=35 NB=0 i nastawnika w pozycji ,=". przejscie do N=21 NB=0 a nastepnie do N=22
NB=0 itd.
a
zmiana z pozycji N=35 NB=0 spowoduje przejscie
do N=36 NB=0 a nastepnie do N=37 NB=0 itd.
Przejscie przez pozycje bocznikowania
3 Nastawnik jazdy przesung¢ na pozycie ,+ i Lokomotywa sekwencyjnie zwiekszy pozycje O Pozytywny
przytrzymaé. Czas na pozycji ,+” musi by¢ diuzszy od bocznikowania z NB=0 do NB=6. Nastepnie I Negatywny

0,5sek.

Test rozpoczag od:

- pozycji N=21 NB=0 i nastawnika w pozycji ,="
lub

- pozycji N=36 NB=0 i nastawnika w pozycji ,=".

zmniejszy pozycje bocznikowania z NB=6 do
NB=0, wykona rekonfiguracje i przejdzie na kolejny
uktad do pozycji N=22 NB=0 lub N=37 NB=0.

Nastepnie lokomotywa bedzie sekwencyjnie
zwigkszata pozycje N=n na kolejne N=n+1, N=n+2

itd. a pozycja bocznikowania nie zmieni si¢ NB=0.
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4.6 Zmniejszanie pozycji.

Opis funkcjonalny:

Zmniejszanie pozycji. Ustawienie chwilowe (ponizej 0,5s <> cykniecie) nastawnika w pozycje ,-"
spowoduje zmniejszenie pozycji pracy uktadu napedowego o jeden, gdy uktad znajduje sie na
pozycjach oporowych oraz odpowiednio zmniejszenie stopnia bocznikowania o jeden gdy ukfad
pracuje na pozycjach bezoporowych. Po osiggnieciu zerowego stopnia bocznikowania danego uktadu
NB=0, kolejne ,cykniecie” powoduje przejscie do jazdy oporowey.

Schodzenie po pozycjach nie wdraza bocznikowania niezaleznie od sposobu przytrzymania

nastawnika (chwilowe lub ciggte).

Scenariusz testow:

Pkt Opis dziatan Oczekiwany wynik Wynik
1 Wypetni¢ warunki poczatkowe wg pkt 4.1, wybra¢ oraz Na panelu sterowania pojawia si¢ gtéwne okno O Pozytywny
zatwierdzi€ kierunek jazdy ,Przéd systemu sterowania oraz informacja o wybranym I Negatywny
kierunku.

Krétkie uzycie nastawnika w pozycji ,,-”

2 Nastawnik jazdy przesung¢ na pozycje ,-” na czas Lokomotywa zmniejszy pozycje bocznikowania z O Pozytywny
krétszy niz 0,5sek. NB=n na NB=n-1. I Negatywny
Prébe rozpoczaé od dowolnej pozycji NB>0. Pozycja N sie nie zmieni.
N=21, 36 lub 48.

3 Nastawnik jazdy przesung¢ na pozycje ,-” na czas Lokomotywa zmieni pozycje z dowolnej N=n NB=0 O Pozytywny
krétszy niz 0,5sek. na nizszg N=n-1 NB=0.

[ Negatywny
Prébe rozpocza¢ od dowolnej pozycji 0<N<=48, gdzie

NB=0.
Przytrzymanie nastawnika w pozycji ,,-”

4 Nastawnik jazdy przesungé na pozycie - i Lokomotywa sekwencyjnie bedzie zmniejsza¢ O Pozytywny
przytrzymaé. Czas na pozyciji ,-" musi by¢ dtuzszy od automatycznie pozycje bocznikowania z NB=n na 1 Negatywny
0,5sek. NB=n-1, NB=n-2 itd.

Prébe rozpocza¢ od dowolnej pozycji NB>0. Pozycja N si¢ nie zmieni az do chwili, w ktdrej
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N=21, 36 lub 48. NB=0.

5 Nastawnik jazdy przesung¢ na pozycie ,-" i Lokomotywa sekwencyjnie bedzie zmniejszaé O Pozytywny
przytrzymaé. Czas na pozyciji ,-" musi by¢ dtuzszy od automatycznie pozycje z dowolnej N=n NB=0 na I Negatywny
0,5sek. nizszg N=n-1, N=n-2 itd.

Prébe rozpoczaé od dowolnej pozycji 0<N<=48, gdzie Pozycja NB sie nie zmieni.
NB=0.
Krotkie uzycie nastawnika i rekonfiguracja

6 Nastawnik jazdy przesuna¢ na pozycje ,-” na czas Lokomotywa zmieni pozycje z N=37 na N=36 O Pozytywny
krotszy niz 0,5sek. lub zmieni pozycje z N=22 na N=21. I Negatywny
Prébe rozpocza¢ od N=37 NB=0 lub N=22 NB=0. Pozycja NB=0 sig nie zmieni.

Dlugie uzycie (przytrzymanie) nastawnika i rekonfiguracja

7 Nastawnik jazdy przesung¢ na pozycie ,-” i Lokomotywa sekwencyjnie bedzie zmniejszaé O Pozytywny
przytrzymaé. Czas na pozyciji ,-" musi by¢ dtuzszy od automatycznie pozycje jazdy z N=n na N=n-1, I Negatywny
0,5sek. N=n-2 itd.

Prébe rozpocza¢ od N=38 NB=0 |lub N=23 NB=0. Pozycja NB=0 sig nie zmieni.

Uwagi

H bR

4.7 Pozycja ,,0

Opis funkcjonalny:

Pozycja 0. Ustawienie nastawnika w pozycje ,,0” powoduje roztgczenie napedu.

Scenariusz testow:

Pkt Opis dziatan Oczekiwany wynik Wynik

1 Wypetni¢ warunki poczatkowe wg pkt 4.1, wybra¢ oraz Na panelu sterowania pojawia sie gtéwne okno O Pozytywny
zatwierdzi€ kierunek jazdy ,Przdd systemu sterowania oraz informacja o O] Negatywny

wybranym kierunku.

2 W czasie jazdy na dowolnie wybranej pozycji oporowej

lub bezoporowej (N#0) przestawi¢ nastawnik na pozycje

pozycji N=0 NB=0.

Lokomotywa rozlaczy naped i przejdzie do

[ Pozytywny
[ Negatywny
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4.8 Kontrola czasu pracy na pozycji

Opis funkcjonalny:

Kontrola czasu pracy na pozycji. System kontrolowa¢ bedzie czas pracy na pozycjach oporowych.
Przed uptynieciem dopuszczalnego czasu (30 sekund) na panelu wyswietlone zostanie ostrzezenie.
Przy przekroczeniu okre$lonego czasu na panelu maszynisty wysSwietlony zostanie komunikat a

informacja o przekroczeniu zostanie zalogowana.

Scenariusz testow:

Pkt Opis dziatan Oczekiwany wynik Wynik
1 Wypetni¢ warunki poczatkowe wg pkt 4.1, wybra¢ oraz Na panelu sterowania pojawia sie gtéwne okno O Pozytywny
zatwierdzi€ kierunek jazdy ,Przéd” systemu sterowania oraz informacja o
[ Negatywny

wybranym kierunku.

Ostrzezenie bez rejestracji

2 W czasie jazdy pozostawi¢ lokomotywe na dowolnie Po uptynieciu 25sek. na panelu zostaje | o Pozytywny
wybranej pozycji oporowej N na czas dtuzszy od 25 sek. wys$wietlone ostrzezenie w postaci migajacej na 0 Negatywny
NB=0. czerwono ramki wy$wietlajacej pozycje N i NB,

(Rysunek 10).
Komunikat i rejstracja zdarzenia

3 W czasie jazdy pozostawi¢ lokomotywe na dowolnie Po uptynieciu 30sek. na panelu zostaje | o Pozytywny
wybranej pozycji oporowej N na czas dtuzszy od 30 sek. wySwietiony na czerwono komunikat a 0 Negatywny
NB=0. informacja o zdarzeniu zostanie zarejestrowana

w historii panelu, (Rysunek 11).
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4.9 Inne funkcjonalnosci

Opis funkcjonalny:
Aktualny, podstawowy i jedyny tryb pracy: tempomat z automatycznym hamowaniem — zostanie

usuniety.

Scenariusz testow:

Pkt Opis dziatan Oczekiwany wynik Wynik

1 Zataczyc¢ stycznik baterii Uruchamia si¢ panel sterowania lokomotywy O Pozytywny

[J Negatywny

2 Uruchomic rozrzad w wybranej kabinie Na panelu pojawia sie okno logowania
3 W oknie logowania wybrac tryb pracy ,SV” - tempomat BRAK MOZLIWOSCI WYBORU TRYBU O Pozytywny
PRACY SV lub

[J Negatywny
BRAK TRYBU PRACY SV
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5 Wykaz funkcjonalnosci Oprogramowania w ramach
Etapu Ill przedmiotu umowy

Procedury walidacji oprogramowania

Wykonanie n/w procedur wymaga dostepnosci sprawnej lokomotywy luzem oraz obcigzonej sktadem
o tonazu zblizonym do wartosci maksymalnej oraz szlaku z ograniczeniem predkosci powyzej 100

km/h. Wszystkie testy nalezy wykona¢ dwukrotnie, sterujgc lokomotywa z kabiny 1 2.

5.1 Procedurawyboru trybu jazdy sterowania moca SM i

wypetnienia warunkéw poczatkowych WP.

Opis funkcjonalny:

Przefaczanie pomiedzy trybem sterowania po pozycjach SP i trybem sterowania mocg SM
Przetgczenie pomiedzy tymi dwoma trybami sterowania odbywac sie bedzie z poziomu terminala
maszynisty na etapie konfiguracji systemu lub w czasie jazdy (podczas jazdy w chwili przetgczenia
lokomotywa bedzie musiata znajdowac sie w stanie bez napedu).

Przetgczenie ze sterownika gtéownego SG do sterownika jazdy uproszczonej SJU wymagac bedzie
zatrzymania lokomotywy.

Scenariusz testow:

Pkt Opis dziatan Oczekiwany wynik wynik
1 | Zalgczy€ stycznik baterii Uruchamia sie panel sterowania lokomotywy O Pozytywny
[0 Negatywny
2 | Uruchomi¢ rozrzad w wybranej kabinie Na panelu pojawia sie okno logowania, O Pozytywny
[ Negatywny
3 | W oknie logowania wybra¢ tryb pracy ,SM” Wybrany tryb oznaczony zostanie znakiem O Pozytywny
graficznym (,ptaszkiem”), (Rysunek 2) O Negatywny
4 | Na ekranie logowania wpisa¢ niezbedne dane Panel umozliwi wpisanie odpowiednich dla O Pozytywny
danego trybu danych I Negatywny
5 | Wecisna¢ przycisk ,LOGUJ” Panel akceptuje wpisane parametry i pojawia O Pozytywny
si¢ okno kontroli warunkdw poczatkowych, O] Negatywny

(Rysunek 4)

6 | Doprowadzic do wypetnienia warunkéw poczatkowych, Pojawia sie okno wyboru kierunku jazdy, | o Pozytywny
(Rysunek 5) (Rysunek 6) 0 Negatywny
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5.2 Procedurawyboru kierunku jazdy WK

Scenariusz testow:

pkt Opis dziatan Oczekiwany wynik wynik
1 | Wypeti¢ warunki poczatkowe wg pk. 5.1, wybra¢ oraz Na panelu sterowania pojawia sig gtéwne okno | Pozytywny
zatwierdzi¢ kierunek jazdy ,Przod” systemu sterowania oraz informacja o O Negatywny
wybranym kierunku.
2 | Ustawi¢ nastawnikiem prad | zad na minimalna Naped zostaje zataczony O Pozytywny
niezerowg warto$¢ Lokomotywa rusza do przodu 1 Negatywny
3 | Ustawi¢ nastawnikiem prad |_zad na zerowg warto$¢ Naped zostaje roztaczony O Pozytywny
Zahamowac¢ lokomotywe [0 Negatywny
4 | Wybraé i zatwierdzic kierunek jazdy , Tyt’ Na panelu sterowania pojawia si¢ giowne okno | 5 o
systemu sterowania oraz informacja o O] Negatywny
wybranym kierunku.
5 | Ustawi¢ nastawnikiem prad |_zad na minimalna Naped zostaje zataczony O Pozytywny
niezerowg warto$¢ Lokomotywa rusza do tytu [ Negatywny
6 | Ustawi¢ nastawnikiem prad |_zad na zerowg warto$¢ Naped zostaje rozigczony O Pozytywny
Zahamowa¢ lokomotywe [0 Negatywny
Uwagi

5.2.1 Procedura zadawania pradu (mocy) z nastawnika jazdy i
sterowania bocznikowaniem

Opis funkcjonalny:
Sposéb sterowania moca SM zaktada wykorzystanie istniejgcego nastawnika jazdy do ustawienia
zgdanej mocy lokomotywy, przy czym osiggana moc jest odwzorowaniem pradu przetgczania

Strona 19 z 52

Wszelkie prawa zastrzezone. Zadna cze$¢ tej pracy nie moze byé powielana, czy rozpowszechniana w jakiejkolwiek formie
i w jakikolwiek sposob bez pisemnej zgody ENTE Sp. z 0.0.




Tytut:

EntE System Sterowania i Diagnostyki lokomotywy ET22

Nr dokumentu: Dziat: Data: Rodzaj dokumentu:
XXX XXX XXX XX XXX Pion Rozwoju 2012-09-10 Dokumentacja Oprogramowania

pomiedzy poszczegoblnymi pozycjami. Przewiduje sie mozliwo$¢ ustawienia od 8 do 15 pozioméw
pradu (przyktadowo: 0, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 440, wysoki rozruch 500, 580[A]), przy
czym jazda z kilkoma najwyzszymi pozycjami (wysoki rozruch) bedzie ograniczona czasowo.

Aktualny poziom pradu przejscia pomiedzy pozycjami wyswietlany bedzie na panelu maszynisty.

Zwiekszanie/zmniejszenie mocy

3y

Ustawienie chwilowe (ponizej 0,5s < cykniecie) nastawnika w pozycje ,+” lub ,-” spowoduje

zwiekszenie/zmniejszenie pradu przetgczania pomiedzy pozycjami do nastepnej zadanej wartosci.

Pozycja O

Ustawienie nastawnika w pozycje 0 powoduje roztgczenie napedu.

Praca lokomotywy

Po ustawieniu zadanej mocy (prgdu przetgczania pozycji) przez maszyniste lokomotywa zwigksza
pozycje na coraz wyzsze do momentu w ktérym na aktualnej pozycji prad nie jest w stanie
zmniejszy¢ sie do wartosci zadanej nastawnikiem. Na pozycji na ktérej prgd nie jest w stanie zmale¢
do wartosci zadanej zaktada sie osiggniecie zadanej mocy.

Jezeli pozycjg osiggniecia zadanej mocy jest pozycja oporowa, maszynista powinien skorygowac
zadang moc (zwiekszy¢ jg lub zmniejszyc) tak aby uzyskac pozycje bezoporowg. Jezeli tego nie
wykona system automatycznie (co 30 sekund) bedzie zmniejszat pozycje po przekroczeniu
maksymalnego czasu jazdy na danej pozycji oporowej, az do momentu zejscia na najblizszg pozycje

bezoporows.

Sterowanie bocznikowaniem

Jezeli przy wejsciu na pozycje bezoporowg z pozycji nizszej prad jest mniejszy od pewnej ustalonej
wartosci, system pomija pozycje bocznikowania i wdraza od razu kolejng pozycje oporowg (po
rekonfiguracji), w przeciwnym przypadku system dochodzgc do docelowej pozycji osiggniecia zadanej

mocy przechodzi przez wszystkie pozycje bocznikowania.

Scenariusz testow:

pkt Opis dziatan Oczekiwany wynik wynik

1 System sterowania aktywny, na panelu pojawia
Wypetni¢ warunki poczatkowe wg pk 5.1 O Pozytywny

sie okno wyboru kierunku O Negatywny

2 | Wybra¢ kierunek jazdy ,Przéd” Wybrany kierunek jazdy pojawia sie na panelu O Pozytywny
[ Negatywny

Nastawianie zqdanej warto$ci pradu
3 | Zada¢ kazdg z wybranych wartosci pradu (mocy) za Zadana warto$¢ pradu pojawia si¢ na panelu O Pozytywny
pomoca nastawnika, kazde ustawienie nastawnika w (Rysunek 16) O] Negatywny
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pozycje ,+’ powoduje zwigkszenie wartosci pradu do
nastepnej spo$réd mozliwych nastaw a kazde ustawienie
W pozycje
nastepnej spo$rod mozliwych nastaw.

~ powoduje zmniejszenie wartosci do

Przytrzymanie nastawnika w pozycji ,+" lub ,-” powoduje

dalsze zwiekszanie/zmniejszanie wartosci pradu.

Nastepuje zataczenie napedu dla kazdej z
zadanych warto$ci |_zad réznej od 0.
Po wyborze

niezerowej wartosci pradu

lokomotywa rusza do przodu.

Ustawi¢ prad |_zad na kazdg z mozliwych wartoSci,
odczeka¢ az prad osiagnie zadang warto$¢ a nastepnie

ustawi¢ nastawnik na ,0".

Po wybraniu pozycji ,0" zadana warto$¢ pradu
maleje do 0[A].
Nastepuje roztaczenie napedu.

[ Pozytywny
[J Negatywny

Kontrola mocy lokomotywy dla okreslonych wartosci pradu

Ustawi¢ warto$¢ minimalng pradu |_zad

Zadana warto$¢ pradu pojawia sie na panelu.
Lokomotywa rozpoczyna rozruch, osiggajac w
stanie ustalonym predko$¢ wynikajaca z
ustalonej mocy i oporéw ruchu.

Uklad sterowania zwigksza pozycje pracy
napedu do pozycji dla ktérej prad nie maleje do

zadanej wartosci |_zad.

[ Pozytywny
[ Negatywny

Ustawi¢ kolejne wartosci pradu |_zad

Lokomotywa rozpoczyna rozruch, osiggajac w
stanie ustalonym predko$¢ wynikajacq z
ustalonej mocy i oporéw ruchu.
Uklad sterowania zwigksza pozycje pracy
napedu do pozycji dla ktdrej prad nie jest w
stanie male¢ do zadanej warto$ci |_zad.

Moc lokomotywy (a tym samym przy$pieszenie
i maksymalna predko$¢ w stanie ustalonym)
roSnie wraz z zwigkszaniem  wartoSci

zadanego pradu |_zad

[ Pozytywny
[ Negatywny

Kontrola przejscia ukfadu napedu loko

motywy przez pozycje bocznikowania

Zatrzymac lokomotywe

Ustawic prad |_zad na warto§¢ wymuszajacq

rekonfiguracje uktadu z uktadu szeregowego S do uktadu

szeregowo-rownolegtego SR

Lokomotywa rozpoczyna rozruch, osiggajac w
stanie ustalonym predko$¢ wynikajaca z

ustalonej mocy i oporéw ruchu.

O Pozytywny
[0 Negatywny

10

Po osiggnieciu pozycji 21 uktad napedowy
e pomija pozycje bocznikowania gdy
prad na pozycji 21 jest mniejszy od
|_no_bok1

e  przechodzi przez

pozycje
bocznikowania gdy prad na pozycji

21 jest wiekszy od |_no_bok1

O Pozytywny
0 Negatywny

1

Ustawi¢ warto$¢ pradu |_zad o wartosci wymuszajgcej

Lokomotywa rozpoczyna rozruch, osiggajac w

0 Pozytywny

Strona 21 z 52

Wszelkie prawa zastrzezone. Zadna cze$¢ tej pracy nie moze byé powielana, czy rozpowszechniana w jakiejkolwiek formie
i w jakikolwiek sposob bez pisemnej zgody ENTE Sp. z 0.0.




=nkt=

Tytut:

System Sterowania i Diagnostyki lokomotywy ET22

Nr dokumentu:
XXX XXX XXX XX XXX

Dziat:
Pion Rozwoju

Data:

2012-09-10

Rodzaj dokumentu:

Dokumentacja Oprogramowania

SR do uktadu réwnolegtego R

rekonfiguracje uktadu z uktadu szeregowo-réwnolegtego

stanie ustalonym predko$¢ wynikajaca z

ustalonej mocy i oporéw ruchu.

[ Negatywny

12

Po osiggnieciu pozycji 36 uktad napedowy
e pomija pozycje bocznikowania gdy
prad na pozycji 36 jest mniejszy od
|_no_bok2
e  przechodzi przez pozycje
bocznikowania gdy prad na pozycji
36 jest wiekszy od |_no_bok2

[ Pozytywny
[ Negatywny

Kontrola czasu pracy lokomotywy na pozycjach oporowych

13 | Ustawi¢ warto$¢ minimalng pradu |_zad

Lokomotywa rozpoczyna rozruch, osiagajac w
stanie ustalonym predko$¢ wynikajacq z

ustalonej mocy i oporéw ruchu.

[ Pozytywny
[ Negatywny

14

W przypadku osiggniecia stanu ustalonego na
pozycji bezoporowej lokomotywa kontynuuje
jazde na tej pozycji bez ograniczen czasowych.
W przypadku osiggniecia stanu ustalonego na
pozycji oporowej lokomotywa kontynuuje jazde
na tej pozycji przez max 30s a nastepnie
zmniejsza pozycje pracy cyklicznie o jedng
(ograniczajac czas pracy na kazdej z pozycji do
30s) do chwili osiggnigcia pozycji bezoporowe;.
Wyjscie z ww cyklu mozliwe jest przez zmiang

warto$ci pradu |_zad.

W przypadku, gdy osiggnieta pozycjg oporowg
jest pozycja 22 lub 37, nastepuje rekonfiguracja
uktadu odpowiednio do uktadu szeregowego S

lub szeregowo réwnolegtego SR.

Na 5s przed automatyczna zmiang pozycji na
panelu sterowania pojawia sie ostrzezZenie,
(Rysunek 13)

O Pozytywny
0 Negatywny

15 | Ustawi¢ kilka dowolnie wybranych wartoSci pradu |_zad

W przypadku osiggniecia stanu ustalonego na
pozycji bezoporowej lokomotywa kontynuuje
jazde na tej pozycji bez ograniczenr czasowych.
W przypadku osiggniecia stanu ustalonego na
pozycji oporowej lokomotywa kontynuuje jazde
na tej pozycji przez max 30s a nastepnie
zmniejsza pozycje pracy cyklicznie o jedng
(ograniczajac czas pracy na kazdej z pozycji do

30s) do chwili osiggnigcia pozycji bezoporowe;.

O Pozytywny
[0 Negatywny
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Wyjscie z ww cyklu mozliwe jest przez zmiang

wartosci pradu |_zad.

W przypadku, gdy osiggnigta pozycjg oporowg
jest pozycja 22 lub 37, nastepuje rekonfiguracja
uktadu odpowiednio do uktadu szeregowego S

lub szeregowo réwnolegtego SR.

Na 5s przed automatyczna zmiang pozycji na
panelu sterowania pojawia sie ostrzezenie,
(Rysunek 13)

Kontrola czasu jazdy na wysokich pozycjach pradu

16 | Ustawi¢ dowolng warto$¢ pradu |_zad z zakresu

wysokiego rozruchu

Warto$¢ zadanego pradu pojawia si¢ na panelu

O Pozytywny
[ Negatywny

17 Lokomotywa rozpoczyna rozruch, osiggajac w O Pozytywny
stanie ustalonym predko$¢ wynikajacq z I Negatywny
ustalonej mocy i oporéw ruchu.

18 Po przekroczeniu maksymalnego czasu jazdy oI B
t_high_max z wysokim pragdem system O] Negatywny
automatycznie zmniejsza warto$¢ |_zad do
wartosci  440A, uniemozliwiajagc  ponowne
ustawienie pradu z zakresu wysokiego
rozruchu przez czas t_high_off.

19 W przypadku gdy system zablokuje mozliwosé L Eemim]
ustawienia pradu wysokiego rozruchu na O bt
panelu pojawia sie informacja, (Rysunek 14), w
postaci nieaktywnych wartosci bargrafow.

Uwagi

5.2.2 Procedura ograniczenia maksymalnej predkosci

Opis funkcjonalny:

Ograniczenie predkosci
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System kontrolowaC bedzie przekroczenie zatozonej, ustawianej przez maszyniste predko$ci pociggu.
Maksymalna predko$¢ ustawiana bedzie przez maszyniste na terminalu z rastrem co 2km/h dla
V<20km/h i 5km/h dla V>20km/h. Przy zblizaniu sie do maksymalnej predkosci system zmnigjsza
pozycje, tak aby po przekroczeniu Vmax roztgczenie napedu nastepowato przy matych prgdach
(eliminacja szarpnie¢ sktadu).

Po przekroczeniu predkosci system wytgcza naped ale nie wdraza hamowania.

Scenariusz testow:

pkt Opis dziatan Oczekiwany wynik wynik
1 | Wypehi¢ warunki poczatkowe wg pk. 5.1 Sy.ster.n .sterowania aktwny. Na panelu O Pozytywny
pojawia sie okno wyboru kierunku. I Negatywny
2 | Wybrac kierunek jazdy ,Przéd” Wybrany kierunek jazdy pojawia si¢ na panelu
3 Po uruchomieniu systemu ograniczenie O Pozytywny
predkosci  ustawione jest na wartos¢ I Negatywny
maksymalng V/=125km/h, (Rysunek 15)
4 | Ustawi¢ na panelu zadang predko$¢ maksymalng Vmax. Zadane ograniczenie predkosci wySwietlane | o Pozytywny

MoZliwe jest ustalenie maksymalnej predkosci na jest na panelu, 0 Negatywny

nastepujace wartosci 2km/h, 4km/h ... 18km/h, 20km/h,
25km/h, ... 120km/h, 125km/h.

5 | Zadac ograniczenie predkosci 20km/h

6 | Zada¢ prad |_zad umozliwiajacy przekroczenie zadanej Przy zblizaniu sie do ustawionej maksymainej 01 Pozytywny

predkosci Vmax predkosci Vmax system zmniejsza pozycje O Negatywny

tak, aby po przekroczeniu Vmax roztaczenie
napedu nastapito przy matym pradzie.

7 Po rozlaczeniu napgdu system nie pozwala na O Pozytywny
ponowne zadanie pradu (mocy) dopdki I Negatywny
predkos¢ nie spadnie o AVmax = 5km/h w
stosunku do zadane;.
8 | Powtorzy¢ dla dowolnie wybranych kilku poziomow jow. O Pozytywny
ograniczen predkosci Vmax. O Negatywny
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5.2.3 Procedura przeprowadzania testu lampek

Opis funkcjonalny:
Test lampek
Test lampek zostanie usuniety z procedury uruchamiania lokomotywy. Bedzie mozliwy do wykonania

Z menu na panelu operatorskim.

Scenariusz testow:

pkt Opis dziatan Oczekiwany wynik wynik
1 | Wypeti¢ warunki poczatkowe wg pk. 5.1 Sy.ster.n Isterowania akt?/wny. Na panelu O Pozytywny
pojawia sie okno wyboru kierunku. I Negatywny
2 | Wybrac kierunek jazdy ,Przéd Wybrany kierunek jazdy pojawia sie na panelu O Pozytywny
0 Negatywny
3 | Wybra¢ z terminala opcje FUNKCJE a nastepnie wybra¢ Na czas 10s zapalajg si¢ lampki na pulpicie 01 Pozytywny
,Testlampek” (Rysunek 17) maszynisty  kontrolowane przez system O Negatywny
sterowania
4 | Odczekac czas 10s Test korczy sie automatycznie. O Pozytywny
0 Negatywny
Uwagi

5.2.4 Procedura pomiaru dtugosci sktadu

Opis funkcjonalny:

Pomiar dfugosci pociggu

System umozliwia¢ bedzie odmierzenie przejechanej odlegfosci rownej dftugosci pociggu
wprowadzanej przy konfiguracji systemu. Rozpoczecie odliczania drogi nastgpi po naci$nieciu
przycisku na panelu maszynisty

Scenariusz testow:

pkt Opis dziatan ‘ ‘ Oczekiwany wynik wynik

Kontrola pomiaru dfugosci skfadu
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1 | Wypelni¢ warunki poczatkowe wg pk. 5.1 wprowadzajac System sterowania aktywny. Na panelu O Pozytywny
zadang dtugos¢ sktadu w [m] na ekranie logowania np. pojawia sie okno wyboru kierunku. 1 Negatywny
510m
2 | Wybra¢ kierunek jazdy ,Prz4d” Wybrany kierunek jazdy pojawia sie na panelu O Pozytywny
[ Negatywny

3 | Zweryfikowa¢ poprawnos¢ wprowadzonych $rednic osi O Pozytywny

wybierajac opcje FUNKCJE) I Negatywny

4 Wskaznik odlegtosci na panelu maszynisty O Pozytywny
jest wygaszony. 1 Negatywny

5 | Nacisng¢ przycisk POMIAR DtUGOSCI na panelu Wskaznik odlegtodci na panelu maszynisty | o Pozytywny

maszynisty. wskazuje zadang odlegto$¢, kolor czerwony 0 Negatywny
(Rysunek 19)

6 | Przejechac lokomotywa w kierunku przod Wskazania wskaznika odlegtosci na panelu 01 Pozytywny
maszynisty malejg o warto$¢ przejechanej I Negatywny
odlegtoci, kolor czerwony

7 | Przejecha¢ lokomotywg w kierunku przdéd o 500m od Wskaznik wskazuje odlegtos¢ 10m, kolor O Pozytywny

punktu toru w ktorym naciSnigto przycisk POMIAR czerwony I Negatywny
DLUGOSCI

8 | Przejechac lokomotywa w kierunku przod kolejne 11m Wskaznik wskazuje odlegtos¢ Om, kolor O Pozytywny
czerwony, 0 Negatywny

9 | Przejechaé lokomotywa w kierunku przéd kolejne 31m Wskaznik wskazuje odlegtos¢ Om, kolor O Pozytywny
zielony, (Rysunek 22) O] Negatywny
(przejechano  odlegtos¢  réwng  diugosci
pociagu + bufor bezpieczenstwa 30m)

Po 30s wskaznik automatycznie zostanie
wygaszony.
Kasowanie wskaznika odlegtosci
10 | Wypehi¢ warunki poczatkowe wg pk. 5.1 wprowadzajac System sterowania aktywny. Na panelu 01 Pozytywny
zadang diugos¢ sktadu w [m] na ekranie logowania np. pojawia sie okno wyboru kierunku. I Negatywny
510m

11 | Wybra¢ kierunek jazdy ,Prz6d” Wybrany kierunek jazdy pojawia sie na panelu O Pozytywny

[ Negatywny

12 | Zweryfikowaé poprawno$¢ wprowadzonych $rednic osi O Pozytywny
wybierajac opcje FUNKCJE O Negatywny
Wskaznik odlegtosci na panelu maszynisty O Pozytywny

jest wygaszony. I Negatywny

13 | Nacisng¢ przycisk POMIAR DLUGOSCI na panelu Wskaznik odlegtosci na panelu maszynisty

maszynisty.

wskazuje zadang odlegto$¢, kolor czerwony
(Rysunek 19)
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14 | Wybra¢ kierunek do tytu Pomiar odlegto$ci zostaje zatrzymany a O Pozytywny
wskaznik zostanie wygaszony. O] Negatywny
15 | Wykona¢ ponownie punkty 1..5
16 | Przejecha¢ okoto 50m w kierunku do przodu Wskazania wskaznika odlegtosci na panelu O Pozytywny
maszynisty malejg o warto$¢ przejechanej 1 Negatywny
odlegtoéci, kolor czerwony
17 | Nacisna¢ przycisk POMIAR DLUGOSCI na panelu Wskaznik odlegtosci na panelu maszynisty O Pozytywny
maszynisty. wskazuje ponownie zadang (poczatkowa) 1 Negatywny
odlegto$¢, kolor czerwony (Rysunek 19)
18 | PrzejechaC kolejny odcinek okoto 100m i zatrzymaé Wskaznik odlegtosci na panelu maszynisty O Pozytywny
lokomotywe wskazuje  pozostal do  przejechania O Negatywny
odlegtos¢.
19 | Ponownie ruszy¢ lokomotywa do przodu. Wskaznik odlegtoéci kontynuuje odliczanie. O Pozytywny
[0 Negatywny
Uwagi

5.2.5 Procedura sterowania wentylatorami silnikéw trakcyjnych

Opis funkcjonalny:

Sterowanie wentylatorami

Zmieniony zostanie warunek zatgczenia wentylatorow. Wentylatory zostang zatgczone po zatgczeniu
pozycji N>0 i predkosci V>0 km/h.

Wprowadzona zostanie funkcja czasowego wytgczenia wentylatorow z panelu maszynisty.

(max czas wytgczenia 3 min, potem wymagany czas min 3 min pracy)

Scenariusz testow:

pkt ‘ Opis dziatan ‘ ’ Oczekiwany wynik wynik
Sterowanie automatyczne wentylatorami
1 | Wypehi¢ warunki poczatkowe wg pk. 5.1 System sterowania aktywny. Na panelu O Pozytywny
pojawia sie okno wyboru kierunku. I Negatywny
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2 | Wybra¢ kierunek jazdy ,Przod” Wybrany kierunek jazdy pojawia sie na panelu O Pozytywny
[ Negatywny
3 | Wymusi¢ zataczenie pozycji N > 0 i predkosci V=0 Wentylatory silnikéw nie pracujq O Pozytywny
[0 Negatywny

4 | Wymusi¢ zatgczenie pozycji N > 0 i predkosci V>0 Wentylatory silnikdw pracujg na pozycjach O Pozytywny
oporowych 1 Negatywny

5 | Wymusi¢ zataczenie pozycji N = 0 i predkosci V>0 Wentylatory silnikéw nie pracujg, O Pozytywny

0 Negatywny

6 | Wymusi¢ zataczenie pozycji N = 0 i predkosci V=0 Wentylatory silnikéw nie pracujg O Pozytywny

0 Negatywny
7
Wymuszone wylaczenie wentylatoréw

8 | Wypetni¢ warunki poczatkowe wg pk. 5.1 System sterowania aktywny. Na panelu 01 Pozytywny
pojawia sie okno wyboru kierunku. I Negatywny

9 | Wybra¢ kierunek jazdy ,Prz4d” Wybrany kierunek jazdy pojawia sie na panelu O Pozytywny

0 Negatywny

10 | Wymusi¢ zatgczenie pozycji N > 0 i predko$ci V>0 Wentylatory silnikéw pracujg O Pozytywny

[0 Negatywny

11 | Nacisna¢ przycisk WENTYLATORY STOP Wentylatory zostajgq wytaczone na czas 180s 01 Pozytywny
niezaleznie od stanu pozycji N i predko$ci V. I Negatywny

12 Na terminalu pojawia sie licznik odliczajacy w O Pozytywny
dét w [s] czas do ponownego wigczenia I Negatywny
wentylatorow.

Kolor licznika zétty (Rysunek 23).

13 | Odczeka¢ 180s Po  uplynieciu  zdefiniowanego  czasu 01 Pozytywny
wentylatory zostajg zataczone ponownie na I Negatywny
czas 180s niezaleznie od pozycji N i predkosci
\Y
Na terminalu pojawia sie licznik odliczajacy w
ddt w [s] czas obowigzkowej pracy
wentylatorow.

Kolor licznika czerwony, (Rysunek 24)

14 | Odczeka¢ 180s System przywraca automatyczne sterowanie O Pozytywny
wentylatorami. O] Negatywny
Kolor licznika zielony.

15 | Odczeka¢ 10s Licznik czasu zostaje wygaszony. O Pozytywny

[ Negatywny

Skrocenie czasu wymuszonego wylaczenia wentylatorow
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16 | WypeHi¢ warunki poczatkowe wg pk. 5.1

System sterowania aktywny. Na panelu

I Pozytywny
pojawia sie okno wyboru kierunku. O] Negatywny
17 | Wybra¢ kierunek jazdy ,Prz6d” Wybrany kierunek jazdy pojawia sie na panelu O Pozytywny
[0 Negatywny
18 | Wymusi¢ zataczenie pozycji N > 0 i predkosci V>0 Wentylatory silnikéw pracujg O Pozytywny
[0 Negatywny
19 | Nacisna¢ przycisk WENTYLATORY STOP Wentylatory zostajg wytaczone na czas 180s O Pozytywny
niezaleznie od stanu pozycji N i predko$ci V. O] Negatywny
20 Na terminalu pojawia sie licznik odliczajacy w O Pozytywny
dét w [s] czas do ponownego wigczenia I Negatywny
wentylatorow.
Kolor licznika zétty (Rysunek 23)
21 | Odczeka¢ dowolny czas z przedziatu od 1 do 179s i Wentylatory zostajg zataczone ponownie na 01 Pozytywny
ponownie nacisna¢ przycisk WENTYLATORY STOP czas 180s niezaleznie od pozycji N i predkosci O] Negatywny
%
Na terminalu pojawia sie licznik odliczajacy w
ddt w [s] czas obowigzkowej pracy
wentylatorow.
Kolor licznika czerwony.
22 | Odczeka¢ 180s System przywraca automatyczne sterowanie O Pozytywny
wentylatorami. O] Negatywny
Kolor licznika zielony.
23 | Odczekaé 10s Licznik czasu zostaje wygaszony. O Pozytywny
0 Negatywny
Wymuszone zafaczenie wentylatorow
24 | Wypetni¢ warunki poczatkowe wg pk. 5.1 System sterowania aktywny. Na panelu O Pozytywny
pojawia sie okno wyboru kierunku. O] Negatywny
25 | Wybra¢ kierunek jazdy ,Przéd” Wybrany kierunek jazdy pojawia si¢ na panelu O Pozytywny
[0 Negatywny
26 Wentylatory silnikéw nie pracuja. O Pozytywny
0 Negatywny
27 | Nacisna¢ przycisk WENTYLATORY ZAt Przycisk pozostaje wcisniety. O Pozytywny
Wentylatory pracujg niezaleznie od stanu O] Negatywny
pozyciji N i predkosci V.
28 | Nacisng¢ ponownie przycisk WENTYLATORY ZAt Przycisk powraca do pozycji wyjsciowe;. O Pozytywny
System przywraca automatyczne sterowanie O] Negatywny

wentylatorami.
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Uwagi

5.2.6 Sterowanie pantografami

Opis funkcjonalny:
Sterowanie pantografami
Sterownik dopuszczac bedzie jazde na wybiegu z opuszczonymi pantografami. Sterownik nie wdrozy

w tym czasie hamowania.

Scenariusz testow:

pkt Opis dziatan Oczekiwany wynik wynik
1 | Wypehi¢ warunki poczatkowe wg pk. 5.1 System sterowania aktywny. Na panelu O Pozytywny
pojawia sie okno wyboru kierunku. O Negatywny
2 | Wybra¢ kierunek jazdy ,Przéd” Wybrany kierunek jazdy pojawia sie na panelu 01 Pozytywny
[ Negatywny
3 | Rozpedzi¢ lokomotywe do 20km/h Lokomotywa kontynuuje jazde na wybiegu. 01 Pozytywny
Ustawi¢ prad |_zad = 0 (roztaczenie napedu) [t=0A N=0 NB=0. O Negatywny
Sterownik Gtoéwny lokomotywy nie wdraza
hamowania.
4 | Opuscic pantograf A (jeden pantograf opuszczony) jow. O Pozytywny
[0 Negatywny
5 | Opusci¢ pantograf B (oba pantografy obuszczone) jow. O Pozytywny
0 Negatywny
6 | Podnies¢ pantograf A (jeden pantograf opuszczony) jow. O Pozytywny
[ Negatywny
7 | Podnie$¢ pantograf B (oba pantografy podniesione) jow. O Pozytywny
[ Negatywny
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5.2.7 Pracaw trybie awaryjnym z jedna przetwornica

Opis funkcjonalny:

Praca w trybie awaryjnym z jedng przetwornica

Sterownik dopuszczac bedzie jazde w chwili, gdy wytgczone zostang wentylatory dla umozliwienia
zatgczenia sprezarek. Maksymalny czas zezwolenia na jazde bez wentylatorow 3 min, potem

wymagany 3 min czas pracy.

Scenariusz testow:

pkt Opis dziatan Oczekiwany wynik wynik
1 | Odtaczy¢ dowolng przetwornice Po uruchomieniu lokomotywy na panelu O Pozytywny
pojawi sie informacja 0 uszkodzonej O Negatywny
przetwornicy
2 | Wykona test zgodnie z punktem 5.2.5 01 Pozytywny
[ Negatywny

5.2.8 Wyswietlanie czasu na panelu

Opis funkcjonalny:
Wyswietlanie czasu
Terminal maszynisty wyswietla¢ bedzie czas systemowy rejestratora Deuta.

Synchronizacja z radiotelefonem jest niemozliwa, ze wzgledu na brak potgczenia sprzetowego.

Scenariusz testow:

pkt Opis dziatan ‘ ’ Oczekiwany wynik wynik
Praca ze sprawnym rejestratorem
1 | Rejestrator danych sprawny, udostepnia czas systemowy. O Pozytywny
0 Negatywny
2 | Wypetni¢ warunki poczatkowe wg pk. 5.1 System sterowania aktywny. Na panelu O Pozytywny
pojawia sie okno wyboru kierunku. O Negatywny
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3 | Wybrac¢ kierunek jazdy ,Przéd” Wybrany kierunek jazdy pojawia sie na panelu O Pozytywny
[ Negatywny
4 W gbémym prawym rogu ekranu panelu O Pozytywny
wyswietlany jest czas uwzgledniajacy strefe I Negatywny
czasowg oraz czas letni i zimowy, kolor biaty
(czas  zsynchronizowany z  czasem
rejestratora zdarzen) (Rysunek 27)
Praca z niesprawnym rejestratorem
5 | Wylaczy¢é system, odtaczy¢ rejestrator  zdarzeh od O Pozytywny
Sterownika Gtéwnego O Negatywny
6 | Uruchomi¢ system ponownie z odtgczonym rejestratorem, W gbémym prawym rogu ekranu panelu O Pozytywny
przej$¢ do gtéwnego okna wyswietlany jest czas uwzgledniajacy strefe 01 Negatywny
czasowa, oraz czas letni i zimowy, kolor zoity
(czas nie zsynchronizowany z czasem
rejestratora zdarzen), (Rysunek 28)

5.2.9 Diagnostyka i restart wytacznika szybkiego*

Opis funkcjonalny:

Diagnostyka wylfgcznika szybkiego

O ile wytgcznik szybki WS bedzie udostepniat informacje diagnostyczne Sterownik Giowny bedzie te
dane odczytywat i wyswietlat na panelu operatorskim.

Jezeli Wykonawca i Zamawiajgcy wspdlnie uznajg, ze wykonanie w/w funkcjonalno$ci nie bedzie
mozliwe z przyczyn nie lezgcych po ich Stronie wéwczas funkcjonalno$¢ ta nie zostanie zrealizowana

a Wykonawca zachowa prawo do petnego wynagrodzenia przewidzianego umowa.

Reset wylacznika szybkiego

Sterownik umozliwi maszyni$cie wystanie rozkazu programowego resetu wytgcznika szybkiego.

Jezeli Wykonawca i Zamawiajgcy wspodlnie uznajg, ze wykonanie w/w funkcjonalno$ci nie bedzie
mozliwe z przyczyn nie lezgcych po ich Stronie wéwczas funkcjonalno$c ta nie zostanie zrealizowana

a Wykonawca zachowa prawo do petnego wynagrodzenia przewidzianego umowa.
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Scenariusz testow:

pkt Opis dziatan ‘ | Oczekiwany wynik wynik
Funkcja diagnostyki
1 | Wypeti¢ warunki poczatkowe wg pk. 5.1 System sterowania aktywny. Na panelu O Pozytywny
pojawia sie okno wyboru kierunku. 1 Negatywny
2 | Wybra¢ kierunek jazdy ,Przod” Wybrany kierunek jazdy pojawia sie na panelu O Pozytywny
0 Negatywny
3 | Na ekranie gtownym nacisng¢ przycisk FUNKCJE a Na panelu sterowania pojawia sie okno O Pozytywny
nastepnie nacisna¢ przycisk WS diagnostyki wytacznika szybkiego (Rysunek O] Negatywny
29)
4 | Wymusi¢ N=0 NB=0 It=0A N=0, NB=0, It=0A. Przycisk RESTART WS O Pozytywny
aktywny. 0 Negatywny
5 | Nacisna¢ przycisk RESTART WS Wytacznik szybki wykonuije restart. O Pozytywny
[ Negatywny
Uwagi
5.2.10 Wytaczniki nadmiarowe silnikéw trakcyjnych

Opis funkcjonalny:
Wytacznik nadmiarowy silnikéw trakcyjnych
W przypadku zadziatania elektronicznych zabezpieczen nadprgdowych silnikbw trakcyjnych Sterownik

Gtéwny wskaze pare silnikow, ktéra spowodowata dane zdarzenie.

Scenariusz testow:

pkt Opis dziatan Oczekiwany wynik wynik
1 | Wypei¢ warunki poczatkowe wg pkt 5.1 System sterowania aktywny. Na panelu O Pozytywny
pojawia sie okno wyboru kierunku. I Negatywny
2 | Wybra¢ kierunek jazdy ,Przéd” Wybrany kierunek jazdy pojawia sie na panelu O Pozytywny
[ Negatywny
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3 | Wymusi¢ kolejno zadziatanie zabezpieczen nadpradowych W oknie komunikatdw na ekranie gtéwnym | o Pozytywny
kazdej pary silnikow trakcyjnych. panelu sterowania pojawia sie komunikat w 0 Negatywny

kolorze czerwonym z informacjq o parze
silnikdw, ktéra spowodowata zdarzenie.

W oknie ,Schemat  diagnostyki silnikow
pojawia sie informacja o aktualnym stanie

zabezpieczen, (Rysunek 30)

4 | Nacisna¢ przycisk SCHEMAT LOKOMOTYWY Para silnikw, ktdra wywotata zdarzenie O Pozytywny
zostanie wy$wietlona na ekranie w kolorze O] Negatywny
czerwonym.

Uwagi

5.2.11 Procedura eliminaciji poslizgu

Opis funkcjonalny:

Detekcja i eliminacja poslizgu

Po wykryciu poslizgu podczas rozruchu lokomotywy wszystkie dziatania automatyczne pozostang bez
zZmian (podhamowanie, piaskowanie, selektywne zmniejszenie pradu dla danego silnika).

Wyjatek: zmniejszenie pradu referencyjnego (punktu przetgczania stycznikow) o 80A podczas
wystgpienia poslizgu (procedura powtarzana trzykrotnie w wersji oprogramowania z tempomatem)
zostanie zastgpione przez zmniejszenie o jedng pozycje jezdng kazdorazowo podczas wystgpienia
poslizgu.

Scenariusz testow:

pk Opis dziatan Oczekiwany wynik wynik

1 | Wypetni¢ warunki poczatkowe wg pkt 5.1 System sterowania aktywny. Na panelu pojawia O Pozytywny

sie okno wyboru kierunku. I Negatywny

2 | Wybra¢ kierunek jazdy ,Przod” Wybrany kierunek jazdy pojawia si¢ na panelu O Pozytywny
[ Negatywny

3 | Wymusi¢ poslizg lokomotywy Eliminacja poslizgu odbywa si¢ jak w poprzedniej O Pozytywny
wersji oprogramowania. O Negatywny

Uwagi:
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6 Ekrany panelu sterowania

ET22 19.07. 2012
LOGOWANIE

Tryb pracy

Nr maszynisty

Nr zaktadu macierz.

Nr pociggu

Predkosé Vmax [kmfh]
Dtugoséé pociggu [m]
Tryb pracy hamulca
Ciezar pociggu [t]

Procent hamowania

Rysunek 1 Ekran logowania - wybor trybu SP

ET22 19. 07. 2012
LOGOWANIE

Tryb pracy

Nr maszynisty

Nr zaktadu macierz.

Nr pociagu

Predkosé Vmax [km{h]

Dtugosé pociagu [m]

Tryb pracy hamulca

Ciezar pociggu [t]

Procent hamowania

Rysunek 2 Ekran logowania - wyb6r trybu SM
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ET22 19. 07. 2012

Tryb pracy

Nr maszynisty

Nr zaktadu macierz.

Nr pociagu

Predkosé Vmax [km{h]
Dtugosé pociagu [m]
Tryb pracy hamulca
Ciezar pociggu [t]

Procent hamowania

Rysunek 3 Ekran logowania - wprowadzanie parametrow

Rysunek 4 Ekran kontroli warunkéw poczatkowych
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URUCHAMIANIE LOKOMOTYWY 19 0

Rysunek 5 Ekran kontroli warunkdéw poczatkowych — warunki wypetnione

Rysunek 6 Ekran wyboru kierunku - PRZOD
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Rysunek 7 Ekran wyboru kierunku - TYt

[EHES

at lol Menu ¥ st0 Went. za Alarmy Funkcie Pomiar dt

Rysunek 8 Tryb SP — jazda na pozycji bezoporowej
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ET22 20. 07. 2012
A - TRYB SP o055

kierunek

JBL

Schemat ok Menu Went. stop | W Z3 Funkcije Poriar dt.

Rysunek 9 Tryb SP — jazda na pozycji oporowej

ET22 20. 07. 2012
A-TRYB SP

kierunek

J

Jazda na pozycji oporowej diuzej niz 25 sek.

Schemat lok Menu Went. stop | Went. zat Alarmy Funkcije Pormiar dt

Rysunek 10 Tryb SP — ostrzezenie o konieczno$ci zmniejszenia pozycji
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ET22 20. 07. 2012
A - TRYB SP Vor12:55

200
100
0

iemat lok Menu W

Rysunek 11 Tryb SP — przekroczony czas jazdy na pozycji oporowej

ET22 20.07. 2012
A-TRYB SM

800
700
600
500
400
300
200

kierunek.

J1

Alarmy Funkcie Pomiar dt. - Vmax +

Rysunek 12 Tryb SM — jazda na pozycji oporowe;j
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JAZDA - TRYB SM

kierunek

Pomiar dt

Rysunek 13 Tryb SM - ostrzezenie o wymuszonym zmnigjszeniu pozycji

JAZDA - TRYB SM

kierunek

Parniar dt

Rysunek 14 Tryb SM — blokada jazdy na wysokich prgdach
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Kabina 1 12:12: 31

800

700

kierunek.

3

0 3 80 400 440 500 5

580

Went. zat Alarmy Funkcije Pomiar dt

Rysunek 15 Tryb SM — domys$ina warto$¢ ograniczenia predkosci

Rysunek 16: Wyswietlanie zadanej wartosci pradu
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| ET22 s 19. 07. 2012
Funkcje 50267

U mim
U mim
o mm

1250 mm

Kontener pneumatyki J S6 WS Zmien sr (o]

Rysunek 17 Test lampek — przycisk rozpoczecia testu

Srednica kota osi 1: l:]
Srednicakotaosiz: [ ]
Srednica kofa osi 3: |:|
Srednicakotaosi4: | ]
Srednicakotaosis: [ ]

Srednica kota osi 6:

Rysunek 18 Zmiana $rednicy kot
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JAZDA - TRYB SM 2oz

kierunek

Rysunek 20 Wskaznik odlegtosci — odliczanie dfugosci sktadu
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JAZDA - TRYB SM 205070t
\

800

kierunek

kierunek.

Rysunek 22 Wskaznik odlegtosci — zakonczenie odliczania dtugosci i naddatku
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7 Protokdt zbiorczy scenariuszy testow

Ponizsza tabela zawiera wszystkie wymienione w dokumencie testy. Po pozytywnym wykonaniu

wszystkich testéw w danym punkcie (np. 4.1.1) nalezy zaznaczy¢, ze implementacja danego punktu

jest PRAWIDLOWA. W przeciwnym wypadku nalezy zaznaczy¢ pole NIEPRAWIDLOWA.

L.p. | Punkt Tytut Implementacja Podpis zamawiajgcego
Procedura wyboru trybu jazdy PRAWIDEOWA D

L 41 sterowania po pozycjach SP i
wypetnienia warunkow
poczatkowych WP NIEPRAWIDLOWA []

2

3

4

5

6
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