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1 PREDHOVOR

Tento manual je urCeny pre prevadzkovatela diagnostickych systémov
namontovanych na vozidle na kontrolu geometrie kolaji (dalej len Vozidlo). Obsahuje
udaje o pouziti, komponentoch, technickych Specifikaciach, ako aj informacie potrebné
na spravnu prevadzku Vozidla.

Pre popis voziia Vozidla pozri dokument €. 2856.00.00.000 RE-01 ,Diagnostické
vozidlo na kontrolu geometrie kolaji (DV GPK). Cast 1 — Manual prevadzky vozfia®“.

Pre udrzbu Vozidla pozri dokument €. 2856.00.00.000 TO ,Diagnostické vozidlo na
kontrolu geometrie kolaji (DV GPK). Cast 3 — Manual udrzby*.

Pri prevadzke Vozidla sa riadte dokumentmi zahrnutymi v dodavke.
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2 PREHLAD

Diagnostické systémy vozidla su urené na monitorovanie zelezni¢nej infrastruktury.
Su napajané jednotkami napajacieho zdroja (PPU). Pre rozloZenie diagnostickych
systémov vo vozidle pozri Obrazok 1. Diagnostické systémy namontované na vozidle
su nasledovné:

1. systém merania geometrie kolaje a profilu kofajnic;
systém merania vinovitosti kol'aje;

systém merania zrychlenia;

systém video monitoringu;

systém merania profilu svetlosti Strkového 16Zka;
systém merania priestorovej priechodnosti;

7. systém detekcie vyhybiek.

o gk wn

VsSetky pouzitia uvedenych diagnostickych systémov méze vykonavat iba opravneny
a riadne kvalifikovany personal, ktory si preCital a porozumel tomuto prevadzkovému
manualu, ako aj odkazovanym dokumentom.

Ciefom tohto dokumentu je oboznamit operatora s usporiadanim a efektivnym
vyuzitim diagnostickych systémov vozidla navrhnutych a vyrobenych firmou TVEMA.

Hardvér systémov TVEMA zaznamenava udaje o stave Zelezni¢nej infrastruktury.
Systémy predstavuju inovativne rieSenia zalozené na overenych technolégiach. Tieto
udaje su zhromazdované a spracovavané pomocou softvérovej platformy
INTELIGENTNA DIAGNOSTIKA (SMART DIAGNOSTIC, dalej len ,SD*).

Softvér SD je nainstalovany na vyhradenych serverovych pocitacoch, ako aj na
pracovnej stanici usporiadané v operatorskej miestnosti vozidla, ¢o umoziuje
operatorovi monitorovat udaje systémov a spracované data spracovat podla vlastného
uvazenia.

Diagnostické systémy spifiaju nasledujice poziadavky:

Rychlost zaznamu udajov 0 + 160 km/h,
Testovacia kapacita 500 km / den,
Minimalny menovity polomer 150 m,
Vonkajsia teplota -25 + +45 °C,
Maximalna relativna vihkost 90 %,
Maximalna nadmorska vyska 1000 m

Diagnostické systémy snimaju trat' bez ohladu na smer pohybu vozidla.

VSetky optické meracie zariadenia su bezkontaktné, plne utesnené a odolné. Nemaju
pohyblivé &asti, podporuju udrzatelny a ekologicky pristup, ako aj spifiaju poziadavky
EMC. Optické zariadenia zabezpecuju vysoku stabilitu prevadzky, nizky hluk a
vysokorychlostné spracovanie dat.
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POZNAMKA: Snimky obrazovky su poskytnuté len na referenciu, t.j. cesty, nazvy
suborov, prie€inky, ovladace a pod., a mozu lisit od tych, ktoré su skuto€ne dostupné
alebo pouzivané vo vozidle.

1 — Systém merania geometrie kolaje a profilu kolaje; 2 — Systém merania vin na kolaji;
3 — Systém merania svetlej vysky a profilu stabilizacného 16zka; 4 — Systém merania
zrychlenia; 5 — Systém detekcie vyhybiek; 6 — Systém videoinSpekéného sledovania.

Obrazok 1 - Diagnosticky systém
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3. MERANIE GEOMETRIE KOLAJi A PROFILU KOLAJNIC

3.1 Aplikacia

Systém merania geometrie kolaji a profilu kolajnic je ur€eny na ziskavanie informacii
o] geometrii kol’ajiska a monitorovanie profilu kol’ajnl'c Dodatoc“:né moduly na

Existuju teda dve hlavné skupiny parametrov, ktoré systém meria:
e Merania geometrie kolaji, ktoré zahfiaju:

Rychlost

Rozchod (Priemerny rozchod)

Smer kolaje (kolajnicovych pasov)

PrevySenie kolaje

Zbortenie kolaje

PozdiZna vyska kolaje (kolajnicovych pasov)

o Meranla profilu oboch kolajnic, ktoré zahfiaju:

Vysku a Sirku hlavy kofajnice

Vertikalne a bo¢né opotrebenie

Opotrebenie merané pod uhlom 45° voci vertikalnej osi
Uhol opotrebenia (55°)

Prevalok

6. Naklonenie

ok wh e

abrwnhpeE

Systém ziskava skutoéné merané hodnoty realneho profilu kofajnic, porovnava ich
s referenénym profilom kolajnice a vypocita pozadované parametre. Automaticky
identifikuje tri preddefinované typy kolajnic: R65, UIC60 a S49 (S49E1) bez naklonenia
alebo s naklonenim 1:20 a 1:40, deteguje a hodnoti naklonenie kolajnic.

POZNAMKA: Na zabezped&enie spravnej funkcie systému musi byt jeho neurénova
siet’ spravne natrénovana pouzitim udajov ziskanych z relacii na tratiach s uvedenymi
typmi kofajnic.

Pouzivatel mdZe nastavit prahové hodnoty pre geometriu kofaji, opotrebenie a
vinovitost. Systém umoZzZnuje opatovnu analyzu udajov s novymi nastavenymi
prahovymi hodnotami v rezime Post-processingu, tzv. Nasledného alebo
Opakovaného spracovania.

3.2 Komponenty systému

Systém merania geometrie kolaji a profilu kofajnic pouziva optické triangulaéné
senzory (ktoré su sucastou profilomerov) v kombinacii s inercidlnou meracou
jednotkou (IMU). Tato kombinacia meracieho zariadenia umoznuje vytvorit systém,
ktory méze pracovat v jednej prieCnej sekcii, na rozdiel od tetivovych systémov. M6ze
vykonavat’ vysoko presné merania pri vysokych rychlostiach, pretoze nema kontakt
s kolajnicou. Systém obsahuje 2 hlavné a 2 doplnkové bezkontaktné triangulacné
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moduly, ktoré snimaiju profil hlavy kolajnice. Moduly ziskavaju udaje po oboch stranach
kolajnice, teda cely profil.

3.2.1 Profilometre

Systém geometrie trate a profilu kofaje obsahuje profilometre. Profilometre su citlivé
zariadenia umiestnené na podvozku nad kazdou kolajnicou. Su navrhnuté na
bezkontaktné skenovanie trate a meranie profilu kolajnice. 3D kamery a lasery tvoria
hlavné Casti kazdého profilometra.

Obrazok 2 - Zlozené profilometre

Profilometre skenuju kazdu kolajnicu, aby ziskali kompletny profil hlavy kofajnice.
Dodato¢né lasery poskytuju jednu svetelnu liniu spolu s hlavnymi lasermi. VSetky
lasery spoloCne zvySuju vykon a intenzitu Ziarenia na povrchu kolajnic a uspesSne sa
vyrovnavaju s moznymi oslneniami slnkom, ziskavaju kvalitné data v ktoromkolvek
obdobi roka za akychkolvek poveternostnych podmienok a udrziavaju spolahlivost
merani ,lesklych* (vihkych alebo leStenych) kolajnic.

Lasery osvetluju kolajnicu, laserové Iu€e odrazené od povrchu Kkolajnice su
zachytavané kamerami a zaostrované na matice, potom su prevedené na digitalny
signal, ktory je prenasany cez vysokorychlostné rozhranie na datovy server na dalSie
spracovanie.
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Princip fungovania

Laser
Matrica
N
- A
Sosovka
Merany objekt

Obrazok 3 - Pracovny princip optickych triangulaénych senzorov

£ Kamerove zariadenia su pripojené cez Ethernet k samostatnej sietovej karte
servera SRV_TRACK_NC.

Podfla normy ISO EN 60825-1 su lasery triedy 3B. Pred pouzitim si, prosim, dékladne
precitajte a dodrzujte bezpecnostné informacie tykajuce sa laserov.

Laserove Ziarenie vyZarované z tejto jednotky moze byt Skodlivé. Najvacsie
riziko pre pracovnikov pouZivajucich lasery je poSkodenie ocCi, konkrétne
rohovky alebo sietnice, priameho alebo odrazeného laserového lica.

Vzdy dodrziavajte tieto opatrenia:

¢ Vyhnite sa priamemu vystaveniu luc¢a.

¢ \yhybajte sa pohladom priamo do luca.

¢ Nemodifikujte laserovy vyrobok.

e Prevadzkujte lasery podla pokynov pouzivatela.

e Uvedomte si a dodrziavajte upozornenia na bezpeénostnych Stitkoch.
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3.2.2 Jednotka riadenia napajania (PMU)

Profilometre su napajané, riadené a synchronizované s inymi systémami Geometrickej
polohy kolaje / Profilu kolajnic prostrednictvom Jednotky riadenia napajania (dalej len
,PMU“ zangl. Power Managment Unit). PMU je riadiaci modul, ktorého hlavnou
funkciou je poskytovanie napajania bezkontaktnym profilometrom.

Okrem toho PMU poskytuje dva komunikacné kanaly RS485:
e jeden na monitorovanie a riadenie €innosti profilometrov a
e druhy na synchronizaciu profilometrov s inymi systémami.

PMU tiez napaja Jednotku inercialneho merania (dalej ,IMUY zangl. Inertial
Measurement Unit). PMU prenasa signal z enkodéra, umiestneného na kolese vozidla,
do IMU. PMU riadi ofukovanie optiky profilometrov a bezpe€nostnu lampu umiestnenu
na rame profilometra.

PMU je vybavené prepinaCom s c&ervenym svetlom (ZAP./VYP)., ako aj
bezpeénostnym klu€¢om na zapnutie a vypnutie laserov profilometra.

Lasery musia byt vypnuté pomocou bezpecnostného kfucéa vzdy, ked’
vozidlo stoji viac ako 5 minut.

Lasery by mali byt vypnuté, ked sa nepouzivaju, aby sa zabranilo neumyselnému
vystaveniu Ziarenia.

Pre spravnu ¢innost' laserov musi byt bezpecénostny kluc¢ laserov
zapnuty najneskér 30 sekund pred zaCiatkom pohybu vozidla.

Off

&% Power —
@ management IS 2SS

' it umb T

Obrazok 4 - Jednotka riadenia napajania GPK / Profilu kolajnic

3.2.3 Ventilatory na odvadzanie vzduchu

Ventilatory na odvadzanie vzduchu prepustaju vzduch na optické jednotky so
sklenenymi oknami. Odvadzanie vzduchu zabezpecuje ochranu pred necistotami a
prachom pocas skenovania. Ventilatory su vybavené vzduchovymi kanalmi a filtrami,
aby sa zabezpecilo dodavanie Cistého vzduchu. Profilometre pouZzivaju dva ventilatory.
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Odvadzanie vzduchu je uplne automatické: spusti sa, ked sa vozidlo pohybuje, a
vypne sa 10 sekund po zastaveni vozidla.

1 - Filter, 2 — Ventilator, 3 - vzduchové potrubie

Obrazok 5 - Usporiadanie na ofukovanie

3.2.4 Inercialna meracia jednotka (IMU)

Inercialna meracia jednotka je samostatny systém merajuci Specificku silu, linearny a
uhlovy pohyb. Jej €innost' je zalozena na merani trojosovej akceleracie a trojosovej
uhlovej rychlosti. IMU poskytuje vypocCet potrebnych charakteristik pohybu
a orientaénych parametrov v priestore v realnom Case.

ao IMU je pripojena cez Ethernet k serveru SRV_TRACK_NC.
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Obrazok 6 - Inercialna meracia jednotka
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4 MERANIE KOLAJOVEJ VLNOVITOSTI

4.1 Aplikacia

Kolajova vinovitost je znazornena periodickymi nerovnostami na jazdnej ploche
kolajnic. Spdsobuje intenzivny hluk, znizuje Zivotnost konstrukénych Casti vozidiel a
kolaji a zhorSuje komfort jazdy vozidla.

Systém merania kolajovej vinitosti (RCMS, z angl. Rail Corrugation Measurement
System) poskytuje presné meranie vinovitosti kolaje sposobenej trenim medzi koflajou
a kolesami vlaku. ZhromaZduje udaje o hibke a vinovej dizke vinovitosti na jazdnej
ploche kolajnic po€as pohybu vozidla po kolaji pri kontrole.

VSetky ziskané udaje su spracované v realnom Case a zaznamenané na dalSiu
analyzu a planovanie udrzby a opravy kofaji.

Meranie sa vykonava pomocou metody laserovej triangulacie.

Pre hodnotenie udajov o vinitosti sa pouziva funkcia prenosu verziny pre nasledujuce
rozsahy vinovej dizky:

e 10 - 30 mm (velmi kratke)

e 30— 100 mm (kratke vinové)
e 100 - 300 mm (dIhé)

e 300 - 1000 mm (velmi dihe)

Skenovacie zariadenie je inStalované na podvozku Vozidla medzi kolesami, jedna
jednotka na kazdej strane. Systém je centrovany pomocou statickych magnetov, ktoré
usmerfiiuju cely systém a umiestiuju senzory tak, aby bolo zabezpefené spravne
meranie.
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Obrazok 7 - Poloha RCMS k podvozku

Kazda jednotka ma jeden konektor pre napajanie a prenos dat. Na ochranu optickych
okien systému pred prachom a Spinou sa pouziva stlaceny vzduch.
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Obrazok 8 - Zostavenie RCMS

Kazda jednotka ma Styri laserové snimace ur€ené na meranie vinitosti zalozené na
tetivovej metdéde. Pozdizny profil je ziskavany v Sirokom rozsahu vin (od desiatok
milimetrov az po niekolko metrov).

Tetiva 235/450

Tetiva 30/235

LASER 3
LASER 4

-

LASER 2

————--- ===

LASER 1

Povrch kolajnice

%_

i 450

P
|

Obrazok 9 - Rozlozenie laserov pre meranie vinitosti pomocou verzin

NiZSie uvedeny Obrazok 10 ukazuje prenosové funkcie pre dve tetivy vytvorené
pomocou udajov zo Styroch laserovych senzorov, pricom kazda prenosova funkcia



Diagnostické vozidlo geometrickej polohy kolaje (DV GPK). Manuél obsluhy.

Cast 2 — Meraci systém

17

funguje dobre vo svojom rozsahu vinovych diZok. Velkosti tetiv si vybrané tak, aby
prenosova funkcia nemala nulovy zisk v poZadovanom vinovom pasme.

Prenosova funkcia

2,5 4

Zisk

0,0

10 - 30 \ 30 - 100 \ \ 100 - 300 \

tetiva 30/235

\ 300 - 1000

tetiva 235/400

10*

10?
Vinova dizka (mm)

10°

Obrazok 10 - Prenosova funkcia zalozena na udajoch z laserov

Poget prekrogeni prahovych hodnét pre filtrovany profil, kizavy priemer RMS amplitidy
a kizavy priemer amplitidy od vrcholu po vrchol (P2P) sa vypoéitava pre kazdy vinovy
pas. Pre tieto hodnoty sa tiez vypocita percento prekroCeni. PocCitaCové vybavenie je
nainstalované v stojane vo vozidle a prostriedky riadenia a monitorovania su
namontované na vyhradenom pracovisku. Systém poskytuje vystup vo forme grafov a
tabuliek pre vSetky parametre a generuje prispdsobitelné meracie spravy.

Tabulka 1 - Hlavné parametre
Por. ¢ Parameter Hodnota
1 Presnost v rozsahu vinovych diZzok 10 — 30 mm +10 ym
2 Presnost v rozsahu vinovych diZzok 30 — 100 mm + 20 ym
3 Presnost v rozsahu vinovych diZzok 100 — 300 mm £ 50 ym
4 Presnost v rozsahu vinovych diZok 300 — 2000 mm + 100 ym
5 Presnost pri merani opotrebovania kolajnic 0,5 mm
6 Maximalna prevadzkova frekvencia 40 000 Hz
7 Prevadzkovy rozsah 78 mm
8 Hmotnost meracej jednotky 5 kg
9 Celkové rozmery meracej jednotky 620 x 110 x 60 mm
10 Prevadzkova teplota -40 + +40 °C
11 Spotreba energie 2 000 W
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Podfla normy ISO EN 60825-1 su lasery RCMS triedy 2. Pred pouzitim si starostlivo
precitajte a dodrziavajte informacie o bezpec&nosti pri praci s laserom.

Préce v blizkosti meracieho systému vykonavajte iba ked' su lasery vypnuté.

Vzdy dodrziavajte tieto bezpeCnostné opatrenia:
e Prevadzkujte systém podla popisu v tomto dokumente.
e Systém nerozoberajte a nesnazte sa ho opravovat.
e Nepozerajte sa na hlavu kolaje v mieste odrazu laserového luca, ked je systém
v prevadzke.
¢ Neprevadzkujte systém, ak je jeho kablovanie poskodené.

4.2 Komponenty systému

RCMS pouziva dve meracie jednotky s laserovymi senzormi na meranie hibkovych
nepravidelnosti a magnetické centrovacie zostavy na spravne umiestnenie jednotiek
nad kolajami.

4.2.1 Meracia jednotka

Meracia jednotka RCMS obsahuje 4 lasery s triangulanymi senzormi, lisované plosné
spoje pre spracovanie a prenos dat, ktoré su inStalované v uzavretom kryte. Lasery
osvetfuju kolaj, laserové lu€e odrazené od povrchu kolaje su zachytené kamerami a
zamerané na matricu.

£ Meracia jednotka vinitosti je pripojena k serveru SRV_MAIN cez
vysokorychlostné rozhranie na spracovanie digitalnych signalov.

Kryt jednotky obsahuje konektory, stavové indikatory, ochranné zaklopky a upinacie
skrutky.
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y . LED indikatory senzorov  Upeviovacie skrutky = LED indikatory senzorov
Bezpecnostna skrutka 1 2 3 4

Uzemnenie

Ochranna Ochranna

\ , 0 . ’ , \
clona ZIta — pripojené Zelena — clona

k zdroju napdjania  komunikacia ON

Obrazok 11 - Meracia jednotka (pohlad zboku)

Indikaéné LED diédy senzorov zobrazuju dostupnost RCMS (LED 1 az 4, pozri
Obrazok 11), t. j. zlta LED vlavo znamena, Ze je k dispozicii napajanie, zatial o zelena
blikajuca LED vpravo znamena pripojenie a prenos dat cez Ethernet.

Upevniovacie skrutky

1,4,6a7-lasery
2,3,5a8-kamery

Obrazok 12 - Meracia jednotka (pohlad zospodu)

4.2.2 Montaz magnetického centrovania

Aby sa zabezpecila presnost merania, meracie jednotky RCMS su zarovnané s osami
kolajnic pomocou magnetickych centrovacich zostav namontovanych na napravovych
skriniach vozidla. Zostava obsahuje bo¢nicu, magnetické bloky a pruzinové paky (pozri
Obrazok 13).
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Paky |—-A Hlavny nosnik
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. Meracia jednotka
Magnety . s Magnety
————

Poistna matica Hlava

Kibové
spojenie

Gumové puzdro

205 L S N Paky

I' zavesenia

Obrazok 13 - Magneticka centrovacia zostava

Magnetickeé bloky, umiestnené na oboch stranach meracich jednotiek, udrzuju senzory
nad kolajnicami.

Vzdialenost’ spodnej hrany magnetu atemena kolajnice musi byt
Vv rozmedzi 20 + 25 mm.
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5 MERANIE ZRYCHLENIA

5.1 Aplikacia

Systém merania zrychlenia je navrhnuty na meranie vertikalnych a bo¢nych hodnét
zrychlenia na bodoch umiestnenych na napravovych skrinkach Vozidla, aby sa
zabezpecil jeho plynuly pohyb. Nizka velkost zrychlenia zabezpecuje plynuly pohyb
Zeleznicného vozidla. Akcelerometre generuju signaly po¢as pohybu Vozidla. Tieto
signaly su umerné projekciam zrychlenia. Analyza tychto udajov umoziiuje skoré
odhalenie poruch.

5.2 Komponenty systému
5.2.1 Akcelerometre

Systém merania zrychlenia obsahuje Styri akcelerometre na vonkajsSich napravovych
skrinkach vozidla. Poas pohybu akcelerometre generuju signaly v realnom Case
s aktualnymi hodnotami umernymi efektivnej projekcii zrychlenia. Analyza udajov
0 spravani interakcie koleso-kolaj umozfiuje skoré odhalenie poruch povrchu kolaje.
Analyza udajov ziskanych z akcelerometrov umozriuje posudit aktualne sily pésobiace
na cestujucich a naklad poCas pohybu zelezni¢ného vozidla a prijat opatrenia na
znizenie tychto sil.

Obrazok 14 - Akcelerometer

Hodnoty limitov pre meranie zrychlenia su v sulade s EN 13848-1:2019.

Tabulka 2 - Technické charakteristiky akcelerometra
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Charakteristika / Rozsah akcelerometra (X,Y,Z) *100.g*
Parametre merania zrychleni
Presnost merania akceleracii pozdiz osi X/Y/Z (vzhladom < 1%
na meraci rozsah) °
Sirka pasma: X,Y,Z 0 + 500
Prevadzkové podmienky prostredia
Rozsah teplét (odporovy senzor) -40 + +55 °C
Rozsah teplét (Uroveri kvality signalu) -55 + +85 °C
Intenzita razu (trvanie impulzu 1 ms) 120.g *
Vystupy
Maximalny ¢as pre prevadzkovu pripravenost 3s
Maximalna vystupna frekvencia dat 3 000 Hz
Elektrické vlastnosti systému
Prenos nameranych udajov Ethernet
Napdjanie / spotreba energie 18 + 32V /1,8 W max.
Hmotnost’ a rozmery
Celkové rozmery (dizka x vyska x Sirka) 156 x 80 x 57 mm
Maximalna hmotnost 0,7 kg

* g — konStanta gravitacného zrychlenia (1 g = 9,81 m/s?)

o~

8 ool o o Wit 17077 i,:

. S

Obrazok 15 - VSeobecny pohlad na akcelerometer (pripojovacia skrinka)
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Vystupy akcelerometrov su digitalne signaly, ktoré nepodliehaju Ziadnemu
dalSiemu spracovaniu. Preto meracie kanaly nevyzaduju kalibraciu.

5.2.2 Jednotka akceleracie PMU

Senzory su pripojené cez pripojovacie skrinky k Jednotke riadenia energie akceleracie
(PMU) umiestnenej v racku. Je vybavena oranzovym svetelnym prepinacom ON/OFF,
Obrazok 4 - Jednotka riadenia napajania GPK / Profilu kolajnic.

Jednotka ma identické kanaly na pripojenie senzorov (pozri obrazok nizSie).
Napajanie, riadenie a synchronizacia akcelerometrov sa vykonava cez PMU.
Ethernetovy signal, ktory prenasa informacie o hodnotach zrychlenia, prechadza touto
jednotkou priamo do sietového prepinaca a nasledne na server. Jednotka akceleracie
sa nepodiela na spracovani vysledkov merania zrychlenia. VSetky udaje z
akcelerometrov su prenasané ,ako su“ na server, kde sa nasledne spracovavaju.

VYSTURY

SYSTEM NA MERANIE

ZRYCHLENIA

Obrazok 16 - Jednotka akceleracie PMU
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Systém videomonitoringu obsahuje kamery na zaznamenavanie videa trate. Dve
kamery nainstalované v kabinach su urCené na sledovanie okolia Vozidla poCas jazdy.

RozliSenie kamier je 1280x1024.

Videomonitoring sa vykonava kamerami AXIS 1375. Vysokokvalitné video zaznamy
zachytené kamerami su prepojené s suradnicami trate a GPS suradnicami. Kamery

ponukaju vynikajucu kvalitu videa.

N

Obrazok 17 - Kamera videomonitoringu

Vyhody pouzitej kamery zahffiaju nasledujuce:

e Lightfinder 2.0
e Forenzny WDR
e Elektronicka stabilizacia obrazu

Tabufka 3 - Hlavné technické parametre kamery

Parameter Hodnota
Minimalna svetelna citlivost’ (farba) 0,05 lux
Minimalna svetelna citlivost (biela, Cierna) 0,01 lux
Snimac obrazu CMOS
Velkost obrazového snimaca 1/2,8
Maximalne rozliSenie videa 1920x1080 (Full HD)
Maximalna obrazkova frekvencia (fps) 50/60
Ohniskova vzdialenost 2,8+ 8 mm
Horizontalny uhol pohladu 124-42°
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Parameter Hodnota
Vertikalny uhol pohladu 65-24°
Objimka objektivu CS
Trieda PoE 3
Prevadzkova teplota -10 +55°C
Vykon (max) 9,6 W
Priemerny vykon 49W
Vstupné napatie DC 12+28V
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7 MERANIE PROFILU PRIECHODNOSTI A STRKOVEHO LOZKA

Systém merania profilu priechodnosti a podvalu je zalozeny na principe detekcie svetla
a urCovania vzdialenosti (LIDAR) a pouziva sa na monitorovanie velkosti a tvaru
pristupujucich stavieb, Strkového a kofajového 16Zzka, ako aj vzdialenosti medzi
susednymi kolajnicami. PoCas skenovania mobilné zariadenie prijima geometrické
body oblaku, ktoré sa nasledne analyzuju a synchronizuju s pohybom skenovacieho
zariadenia. Vysoko rozliSovaci video systém sa pouZziva spolu s senzormi, pretoze len
na zaklade geometrie nie je vzdy mozné, aby operator presne identifikoval niektoré
objekty.

Laserovy senzor je meraci prevodnik, ktory vnima vonkajSi vplyv a priebezne ho
premiefia na signal meracich informacii, vhodny na prenos, spracovanie alebo
zaznamenavanie. Otacavé zrkadlo nasmeruje vysoko frekvencny modulovany
laserovy Iu€ do okolia a prijima odraz na detekciu a analyzu. Presna poloha kazdého
meracieho bodu sa vypocita na zaklade vzdialenosti a uhla ota€ania skenovacieho
zrkadla.

Systém merania profilu priechodnosti a Strkového |6Zka ma dva senzory Sick LMS511
umiestnené za oknami kabiny 1 a dva lasery Riegl VUX-1, ktoré mézu byt
namontované na ktoromkolvek konci vozidla. Pri beznej prevadzke pracuju laserove
meracie senzory plne automaticky bez zasahu operatora. Senzory Sick skenuju
kolajové 16zko, zatial ¢o lasery Riegl su ur€ené pre meranie priechodnosti.

Softvér systému je schopny hodnotit merané data v realnom Case, ako aj vykonavat
post-processing zachytenych dat a generovat’ prislusné spravy. Softvér poskytuje 2D
a 3D vizualizacie dat.
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Datove *!
Pripojenie ripojenie
p] . Pripo) 1/10 *2
napajania -
pripojenie
U.SB. . Pripojenie
pripojenie Ethernet
Systémovy  konektor s  paméatou \
klonovacich parametrov. Indikator Priezor
Odnimatelny iba z LMS511 Heavy Duty
(pre vymenu s automatickou
konfiauraciou nahradného zariadenia). 1) LMS531 Zabezpecenie: Pripojenie vstupov

2) LMS531 Zabezpedenie: Pripojenie alarmu

Obrazok 18 - Senzor Sick LMS511
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(2)

1 — Priezor, 2 — Montazne zavity (horna a spodna strana)

Obrazok 19 - Senzor Riegl VUX-1

Tabulka 4 - Technické charakteristiky senzora

Parameter Hodnota
Detekény rozsah 32m
Presnost / opakovatelnost 5mm/3 mm
Zorné pole 360°
Frekvencia impulzov 500 impulzov za sek. (250 impulzov pre 1
skener)
Stupen ochrany IP64

Rozsah teplét (vonkajSi hardvér)

-10 = +40 °C (prevadzkova)
-20 + +50 °C (mimo prevadzky)

Rozsah teplét (vnutorny hardvér)

0 + +40 °C (prevadzkova)
-20 = +50 °C (mimo prevadzky)

VIhkost

max 80 % bez kondenzacie pri +31°C
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Pre skenery pouzité na Vozidle je ur€eny ochranny kryt PH-VUX pre laserové skenery
série Riegl VUX-1 na ochranu a pouzivanie v naro¢nych prostrediach.

Obrazok 20 - Typ ochranného krytu Riegl PH-VUX

BlizSie technické Specifikacie su k dispozicii na stranke vyrobcu Riegl.com.

Ziarenie vyzarované senzormi Sick a Riegl pri normalnej prevadzke je podla normy
ISO EN 60825-1 triedy 1 a nie je Skodlivé pre o€i ani fudsku pokoZku.

Vzdy dodrziavajte tieto bezpecCnostné opatrenia:

— NepokusSajte sa otvarat’ kryt (otvorenie krytu nevypne laser, ale méze spbsobit
nebezpecné vystavenie sa Ziareniu).

— Davajte pozor na predpisy o bezpec€nosti pri praci s laserom podfa normy
EN/IEC 60825-1:2014.


https://www.riegl.com/en-austria/
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8 DETEKCIA VYHYBIEK

8.1 Aplikacia

Systém detekcie vyhybiek identifikuje Zelezniné vyhybky a priecestia a ziskava ich
parametre.

8.2 Komponenty

8.2.1 Cievkové zostavy vyhladavaca

Dve zostavy vyhladavacich cievok sa nachadzaju na podvozku nad kazdou kolajnicou
a su zdrojom udajov pre systém, pozri Obrazok 21.

Obrazok 21 - Usporiadanie zostav vyhladavacich cievok
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Obrazok 22 - Montaz vyhladavacej cievky

8.2.2 Jednotka na detekciu vyhybiek

Udaje zo zostav vyhladavacich cievok spracovava Jednotka detekcie vyhybiek.
Jednotka detekcie vyhybiek digitalizuje analégové udaje prijaté zo zostav
vyhfadavacich cievok, priom vysledky tohto procesu su synchronizované
s diagnostickym systémom. Ziskané udaje sa pouzivaju na analyzu parametrov kolaji
zbieranych systémom geometrii trate.

Riadiaca jednotka detekcie vyhybiek je vybavena koliskovym prepinacom ¢erveného
svetla zapnuté/vypnuté.

(5

T o 3
Detekcia vyhybiek ‘i _! i
X 2

Obrazok 23 - Jednotka na detekciu vyhybky
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9 SIET

Vo vozidle su usporiadané dva serverové stojany, pozri Obrazok 23. Hardvér TVEMA
je nainstalovany v stojane 1.

Stojan 1 Stojan 1
Predna strana Zadna strana
42U 42U
- ¥
1U 42 Blanking Panel 42
1U &1 PATCHSocket a1
1U 40 Rack Cable Manager 40
1U 39 Switch SW1 39
1U 38 Rack Cable Manager 38
1U 37 PATCH1 37
1U 36 PATCH2 36
1U 35 Rack Cable Manager 35
1U 34 Switch SW2 34
1U 33 Blanking Panel 33
1U 32 Blanking Panel 32
1U 31 SRV_MAIN 31
1U 30 SRV_TRACK_C 30 bl bl =
1U 29 SRV_CLEAR 29 o [l = £ -
202 Blanking Panel <0 8§ &
27 27
26 26
2U 35 Blanking Panel 2% ( <
24 24 ox| |©9x «
23 2l | 2| B8] | S
4u 3 SRV_TRACK_NC 2 2| P2
21 21
1U 20 ACCELEROMETER 20
1U 19 Rack Cable Manager 19
1U 18 TURNOUT 18
1017 Splitter 17
1U 16 Rack Cable Manager 16
1U 15 SYNC 15
1U 14 Blanking Panel 14
13 13 |
2U 12 Blanking Panel 2
1" 1
2U 4 Blanking Panel 10
9 “
2U PMU_NC 5
7 7
3U s UPS 6
5 5
< -
3U 3 EBM 3
2 2
1U 1 I Blanking Panel 1

Obrazok 24 - Stojan 1 (Rack)

Ram 1 obsahuje dblezité vybavenie vratane serverov, PMU a pod., ako aj podporné
materialy, ako su listy do ramu, patch panely a pod. Ram spolu s nainStalovanym
vybavenim podporuje prevadzku systémov. To je mozné vdaka lokalnej sieti, ktora je
vytvorena Strnastimi hlavnymi VLAN s dvomi 48-portovymi prepinacmi:



Diagnostické vozidlo geometrickej polohy kolaje (DV GPK). Manuél obsluhy.

Cast 2 — Meraci systém

33

. CLIENT — podsiet klienta (SW1), vratane vSetkych serverov a pocitaCov klientov
(PC21 ... 23), ako aj periférnych zariadeni: MFZ, WiFi router a dotykovy ovladaci
panel diagnostickych systémov. VSetky servery su pripojené k tejto podsieti
prostrednictvom IPMI* kablovania na ucely ovladania serverov.

. MP-Host — podsiet zakaznika (SW1), vratane servera SRV_MAIN a servera
LocSys, pre synchronizaciu vSetkych diagnostickych systémov s koordinacnymi
udajmi trate a GPS datami.

. CLEAR (CLEARANCE) — podsiet merania profilu volného priestoru (switch SW1),
vratane servera SRV_CLEAR a 2 senzorov SICK.

. VIDEO — podsiet videomonitoringu (switch SW1), vratane servera SRV_MAIN a
kamier videomonitoringu (21, 22).

. CONF — podsiet konfiguracie switcha SW1.

. CONF — podsiet konfiguracie switcha SW2.

. SYNC — synchroniza¢na podsiet (switch SW2), vratane vSetkych serverov a
nasledujuceho zariadenia: Sync Device (SYNC) a PMU pre geometriu trate a profil
kolaje (PMU_NC).

. CORR — podsiet merania vinitosti kolaje (switch SW2), vratane servera
SRV_MAIN a 2 prislusnych laserovych senzorov (PFM11, 12).
. ACC_CH1 — podsiet akcelerometra 1 (switch SW2), vratane servera

SRV_TRACK_C, akcelerometra 1 a akceleratného PMU.

10.ACC_CH2 — podsiet akcelerometra 2 (switch SW2), vratane servera

SRV_TRACK_C, akcelerometra 2 a akceleratného PMU.

11.ACC_CH3 — podsiet akcelerometra 3 (switch SW2), vratane servera

SRV_TRACK_C, akcelerometra 3 a akceleratného PMU.

12.ACC_CH4 — podsiet akcelerometra 4 (switch SW2), vratane servera

SRV_TRACK_ C, akcelerometra 4 a akceleratného PMU.

13.TRACK — podsiet detekcie vyhybiek (switch SW2), vratane servera SRV_MAIN,

detektora vyhybiek a jednotky detekcie vyhybiek.

14. RESERVE — rezervné porty vyhradené pre buduce pouZzitie.

1 Riadky IPMI v schéme siete (pozri Prilohu 1, A. SCHEMY SIETE) ukazuiju pripojenia Inteligentného
rozhrania spravy platformy. UmoZzfujua dialkové pripojenie k serverom a kontrolu serverov bez potreby
Specialnych dedikovanych zariadeni.
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( sw CONF Sutretwork Control Port (VLANT). SW1 = 192 168 100 101 \[
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/ sw2 CONF Sutrmtwork Control Port (VLANT) SW2 - 192 168 100 102
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(CACCCHZ) (Acccms ) ( Accchs ) (C TRACK )

Obrazok 25 - Porty na ovladanie podsiete

Existuje tiez jedenast’ podsieti bez pouZzitia prepinacov (zariadenie je pripojené priamo
k serveru):

1. Podsiete liniek RIEGL: 4 linky pre dva skenery RIEGL (RIEGL1, RIEGL2). Kazda
linka je v samostatnej podsieti servera SRV_CLEAR (pripojena k vlastnej sietovej
karte).

Naraz by mali byt pouzivané iba dve linky: dve linky na jednej strane alebo dve
linky na druhej strane vozidla.

2. Podsiete 3D kamier pre geometriu kolaji: 6 (3DCAM1...6). Kazda kamera je v
samostatnej podsieti servera SRV_TRACK_NC (pripojena k vlastnej sietovej
karte).

3. Podsiet IMU (IMU): IMU sa pripaja priamo k samostatnej sietovej karte servera
SRV_TRACK_NC.

Pre smerovanie dat a sietoveé destinacie pozri Prilohu 2 — ROUTING CHART, strana
115.

Na prepojenie podsieti a pripojenie pocitaCového vybavenia k prepinaCom sa
pouzivaju tri patch panely (podrobnosti pozri tabulka 5 nizsie):

— Panel PATCH1 sa pouziva na prepajanie serverov a zariadeni v ramci racku;

— Panel PATCH2 sa pouziva na prepajanie zariadeni v ramci racku, ktoré
nemozno pripojit k panelu PATCH1, ako aj zariadeni umiestnenych mimo racku
(kamery, senzory, LIDAR skenery, akcelerometre atd'.);

— Panel PATCHSocket sa pouziva na prepajanie zariadeni namontovanych vo
vozidle (Ethernet zasuvky, routre, MFP atd.)
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POZOR'!

— Nemerite IP adresy,

— Nenap3jajte firewall,

— Nepouzivajte DHCP,

— Neinstalujte Ziadne aplikacie tretich stran, stracate tym zaruku,

— Neinstalujte antivirusovy softvér,

— Aby ste sa uistili, Ze kamery v kabine su napajané, vopred
skontrolujte, ¢i sa UPS v kabine automaticky zapli.

Tabulka 5 - Patch panely

C. [ PATCH1 PATCH2 PATCHSocket

1 | SRV_MAIN.IPMI RESERVE SOCKETO01.PC21.CLIENT
2 | SRV_MAIN.CLIENT RESERVE SOCKET02.RESERVE
3 | SRV_MAIN.SYNC RESERVE SOCKET03.PC22.CLIENT
4 | SRV_MAIN.VIDEO RESERVE SOCKET04.PULT1.CLIENT
5 | SRV_MAIN.CORR SRV_MAIN.MP-HOST | SOCKET05.PC23.CLIENT
6 | SRV_TRACK_C.IPMI PMU_NC.SYNC SOCKET06.RESERVE

7 | SRV_TRACK_C.CLIENT | SYNC.SYNC SOCKETO07.MFP.CLIENT
8 | SRV_TRACK_C.SYNC SYNC.SYNC SOCKET08.RESERVE
9 |SRV_TRACK_C.TRACK | TURNOUT.TRACK -

10 | SRV_TRACK_C.RESERVE | RESERVE -

11 | SRV_TRACK_C.ACC_CH1 | ACC1.ACC_CH1 -

12 | SRV_TRACK_C.ACC_CH2 | ACC2.ACC_CH2 -

13 | SRV_TRACK_C.ACC_CH3 | ACC3.ACC_CH3 -

14 | SRV_TRACK_C.ACC_CH4 | ACC4.ACC_CH4 -

15 | SRV_CLEAR.IPMI PEM11.CORR -

16 | SRV_CLEAR.CLIENT PEM12.CORR -

17 | SRV_CLEAR.SYNC CAB1_RIEGL1.RIEGL1 | -

18 | SRV_CLEAR.CLEAR CAB1_RIEGL2.RIEGL2 | -

19 | SRV_CLEAR.RESERVE | SICK1.CLEAR -

20 | SRV_CLEAR.RESERVE | SICK2.CLEAR -

21 | SRV_TRACK_NC.IPMI 21.VIDEO -

22 | SRV_TRACK_NC.CLIENT | 22.VIDEO -

23 | SRV_TRACK_NC.SYNC | CAB2_RIEGL1.RIEGL1 | -

24 | SRV_TRACK_NC.IMU CAB2_RIEGL2.RIEGL2 | -
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10 Prevadzka systémov

10.1 VSeobecné

Myslienka pouzivania systémov na podporu kontroly zeleznic je vefmi jednoducha:
Operator pouziva systémy na meranie parametrov kolaji a skenovanie Zelezni¢nej
infrastruktary, softvér systému vykonava analyzu ziskanych udajov a generuje
prislusné spravy. Potom sa Operator rozhodne, €i analyzu spusti znovu alebo vysledky
predlozi na Dalsie spracovanie.

POZNAMKA: Akakolvek interpretacia vysledkov skenovania sa riadi vyluéne platnymi
predpismi prislusnej zelezni¢nej spolo¢nosti alebo Statnymi predpismi.

Operator mbze tiez vykonat opatovnu analyzu akejkofvek predtym zaznamenanej
relacie. Softvér systému umozniuje pri opatovnej analyze aplikovat’ rézne kritéria, ¢o
poskytuje priestor pre dékladnejSiu kontrolu a predpovede pouzitelnosti trate.

Plattorma SMART DIAGNOSTIC obsahuje desktopovu aplikaciu nazvanu
INTELIGENTNA DIAGNOSTIKA Client App (spustiteln suborom Integral.Shell.exe) a
nastroj na konfiguraciu servera (spustitelny suborom
Integral.Server.Configurator.Shell.exe). Aplikacia Client App sa pouziva na
monitorovanie stavu trate a analyzu udajov zhromazdenych systémami, zatial €o
nastroj na konfiguraciu servera méze byt pouzity na povolenie alebo zakazanie
akychkolvek sluzieb, parametrov, ovladacov a podobne.

Okno aplikacie INTELIGENTNA DIAGNOSTIKA Client App obsahuje niekolko &asti, a
to Panel s ponukami, Panel s nastrojmi Rychly pristup, Pocitadlo stavu, Karty
pracovného priestoru a Suradnicové pravitko. Ich rozlozenie je znazornené na
Obrazok 26 nizSie.
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1 — Panel s ponukami, 2 — Panel s nastrojmi Rychly pristup, 3 — Poc¢itadlo stavu, 4 — Karty pracovného priestoru, 5 — Suradnicové pravitko

Obrazok 26 - Prostredie aplikacie klienta INTELIGENTNA DIAGNOSTIKA
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VSetky operacie sa vykonavaju v dvoch rezimoch:

1. Rezim v realnom cCase;
2. ReZim nasledného spracovania (z angl. post-processing).

Rezim v redlnom €ase sa pouziva na pocCiato¢né ziskavanie dat poCas pohybu
Vozidla. Umoziuje online sledovanie a Ciastkové vyhodnocovanie dat ziskanych
systémami v realnom Case a ich zaznamenavanie pre offline nasledné spracovanie.

Rezim nasledného spracovania je nevyhnutnym nastrojom na podrobné prezeranie
zaznamenanych dat a ich prehodnocovanie s inymi hodnotami limitov vzdy, ked je to
potrebné.

10.2 Nastavenia aplikacie

Ak chcete zobrazit alebo zmenit nastavenia aplikacie INDELIGENTNA
DIAGNOSTIKA (dalej ,SD“ z angl.), prejdite na Sluzby > Nastavenia alebo pouZite
tlacidlo s panela pre Rychly pristup.

|-I Sluzby | Ladenie Napoveda
‘—G_‘ E Nastavenia Ctrl+W ‘
Panel Rychly pristup Panel s ponukami Potvrdenie alebo ZruSenie zmien

Obréazok 27 - Spustenie a nastavenie aplikacie INTELIGENTNA DIAGNOSTIKA (SD)

10.2.1 VSeobecné nastavenia

Ak chcete zobrazit alebo zmenit VSeobecné nastavenia, pouzite prislusné
rozbalovacie ponuky na karte VSeobecné.

| Vseobecné Vseobecné nastavenia

Udaje

Pracovny reZim Slovensko h
Upozornenia

ReZzim zobrazenia Desktop v
Trasa \ Korekcia (Uprava) stradnic

Jazyk Slovencina [Slovak] v
Iné

Jednotky merania Metrika [kilometre] v

[ ] Automatické pripojenie k serveru a relcii
Zobrazit objekty trate

[ ] Otvorit okno "Stav serverov’ automaticky

Obrazok 28 - Karta VSeobecného nastavenia

Tabulka 6 - Rozbalovacie ponuky VSeobecnych nastaveni
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Nazov Vzhlad Popis

Pracovny rezim Slovensko " Vyber pracovného rezimu
Slovensko
MPHost. Ceska republika
Srbsko

ReZim zobrazenia Vyber dizajnu pouzivatelského
Desktop h . ,

rozhrania pre konkrétne

Desktop zariadenie
Tablet

‘]azyk Slovenéina [Slovak] v Vyber]azyka

English [English]

Slovencina [Slovak]

Vyber jednotiek merania
fyzikalnych veli€in (vzdialenost)

Jeantky merania Metrika [kilometre] s

Metrika [kilometre]

Imperial [mile]

Tabulka 7 - Moznosti vo VSeobecnych nastaveniach

Polozka Popis

Automatické pripojenie k serveru a relacii
bez pouZitia prislusnych ikon

Zobrazenie  objektov  (znaciek) nad
sUradnicovym pravitkom

Karta ,Stav serverov* sa automaticky zobrazi
vzdy pri spusteni aplikacie SD Klienta

[ ] Automatické pripojenie k serveru a relacii

Zobrazit objekty trate

[ ] Otvorit okno ‘Stav serverov” automaticky

10.2.2 Nastavenie udajov

Karta ,Udaje“ umoziuje nastavenie serverovych pripojeni a prie¢inkov, ako aj vyber
cesty k poZadovanej databaze. Pre viac podrobnosti pozrite nasledujucu tabufku:

Polozka Popis

Iba v reZime v realnom Case! Zadajte IP
adresu servera.

Len v rezime realneho ¢asu! Uvedte port,
ku ktorému bude softvér pripojeny.

Len v rezime redlneho Casu! Zadajte
lokalnu IP adresu. Ak je k dispozicii viacero
Lokdlna adresa | 127.0.0.1 v | sietovych rozhrani, vyberte IP adresu,
ktora je v podsieti so servermi, tj. v
podsieti klienta.

Adresa servera

Port | 32342
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Polozka

Popis

Pracovny priecinok CA\Sessions

-]

Uvedte cestu k prie€inku na PC, kde sa
maju ulozit vSetky vysledky analyzy po
spracovani.

Pouzivat Gdaje z podriadenych serverov

Ak je zaciarkavacie poli¢ko vybrané, udaje
sa pouzivaju zo vSetkych serverov
systému, ak nie — iba zo servera, ku
ktorému je klientsky pocitaC pripojeny.

PouZivat 'zdielané’ zaloZky

Ak je =zaCiarkavacie policko vybrané,
zalozky zo vSetkych klientskych pocitaCov
su na serveri uvedené.

PouZite ‘zdielany prie€inok nasledného spracovania

Ak je zaciarkavacie policko oznacené,
vSetky nové subory s vysledkami
postprocessingu sa ukladaju do prieCinka
relacie, ale nie do lokalneho priecinka.
Toto  umoziiuje  export  vysledkov
postprocessingu relacie.

Ak policko nie je zacCiarknuté, udaje o
postprocessingu relacie sa ukladaju na
lokalny pocitaé (do prie€inka uréeného
pouzivatelom).

[ ] PouZite rekurzivne vyhl'adavanie v priecinkoch relacii

Vyhladavat relacie iba v prieinkoch relacii
uvedenych pod zaciarkavacim poli¢kom.

Priecinky relacii

D:AMERANIA

Zoznam prie€inkov, kde su ulozené
zaznamenané relacie. Prie€inok je mozné
pridat do zoznamu, odstranit’ zo zoznamu
alebo aktualizovat jeho cestu pomocou
prislusnych tlacidiel vpravo. Klient otvara
relacie z vybratého prie€inka.

Trasy _ C\Sessions\Routes l:l e na- doplnenle TNy

etk s v O Prle’cmok na ukladanie sprav z manazéra
sprav.
ZloZzka na  ukladanie  usporiadani
pracovného priestoru (pocet a
usporiadanie otvorenych kariet). Ulozené

Prie¢inok konfiguracif obrazoviek  C\Sessions\ScreenConfigurations l:l usporladanle Je mozne pOUZIt Cez

Zobrazenie > Konfiguracia obrazoviek
(pozri  Obrazok 29). Pozadované
usporiadanie sa vyberie zo zoznamu
dostupnych usporiadani.
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[l
Name File

1 CA\Sessions\ScreenConfigurations\1.xml

2 C\Sessions\ScreenConfigurations\2.xml
|
|
|
|
Remove Save Apply [

Obrazok 29 - Konfiguracia obrazoviek

10.3 Nastavenie analyzy

Ak chcete upravit nastavenia analyzy, prejdite do Sluzby > Moznosti analyzy
a nakonfigurujte relaciu. Pre zobrazenie v kartach pozrite Obrazok 30.

‘l(mﬁgurécia:O‘ i O Zaz ® Pred o ‘

V3eobecné nastavenia 2 D

Vylticenie vyhybiek z analyzy

Pouzit’ detekciu vyhybiek (bez databazy)
+/ Analyza Gdajov pomocou databazy

Analyzovat’ idaje pomocou priemeru

Obrazok 30 - Nastavenie analyzy
Tu v paneli Konfiguracia (1) mbzete prispdsobit parametre nasledovne:

e Predvolené — parametre, ktoré mézu byt prednastavené na Casté pouzivanie.

e Zaznam — parametre, s ktorymi je relacia zaznamenana (Nahrané udaje); su
nastavené pred zaciatkom relacie a nedaju sa menit.

e Spracovanie udajov — parametre, ktoré sa pouzivaju na post-processing
zaznamenanej relacie (vlastné nastavenie) a mézu sa menit’ kedykolvek podla
potreby.

Oblast VSeobecnych nastaveni (2) poskytuje prostriedky pre vSetky moduly:

o Vylucenie vyhybiek z analyzy,
e Pouzitie detekcie vyhybiek (bez databazy),
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e Analyzy pomocou udajov z databazovych suborov,
e Analyzy pomocou udajov priemernych hodnot.

Pouzite prisludné polia na prepinanie tychto funkcii.

VSetky nastavenia analytickych nastaveni je mozné si lokalne ulozit — Exportovat’ —
v fubovolnom prieCinku pocitaCa. Pre potreby pouzitia nastaveni je mozné nastavenia
analyzy a hodnét opatovne — Importovat’ — a uplatnit’ pre potreby analyzy. PouZitie
tejto funkCnosti je praktické pre nacitavanie nastaveni podla predoSlej platnej
legislativy a noriem.

Editacia, opravy alebo iné zasahy v nastaveniach analyzy je potrebné potvrdit
tlaCidlom — Ulozit, pripadne ich neuplatnit a potvrdit tlaCidlom — Zrusit, ktoré sa
nachadzaju na konci okna.

Importovat’ UloZit Exportovat Zrudit

Obrazok 31 - Potvrdzovacie tlacidla nastaveni analyzy

10.3.1 Nastavenia hodnét analyzy pre meraci systém Geometrickej polohy kolaje

Zakladné nastavenie Miniméalnej dizky odchylky a Minimélnej dizky pre Zbortenie
kolaje pre hladinu IAL je mozné nastavit v oblasti (1).

Oblast (2) obsahuje zalozky — karty limitnych hodndt pre rezimy vyhodnotenia
geometrickej polohy kolaje:

e V prevadzke,

e Preberanie prac — material novy,

e Preberanie prac — ostatné prace.

Geometricka poloha kolaje

Minimalna dizka odchylky 1000 mm

Minimaélna dizka odchylky pre Zbortenie hladiny IAL 2000 mm 0
V prevadzke Preberanie prac - Novy material Preberanie prac - Ostatné prace e
Stuperi AL

Usek Priama

Bl 7 s [ 43 |13 || |15 45 (15 |15 |5 2 (12 |16 [16 |31 |31
s 7 s | A1 |3 |13 1B (13 |13 |13 12 (12 |16 16 ||-31 |31
BEEl s (o0 |5 | 7 |7 |10 |10 9 9 9 |9 2 12 |16 [16 |[-31 31
-+ (0 |3 s s s |7 |7 12 12 |16 [6 || |6 [|]-13 |13 |12 [12 |[16 16 |31 |31
- s 3|10 5 s |6 |6 |10 J1o [l-5 |5 |[5 5 |]-11 i |12 [12 |16 J16 [|-31 |31
- 1 |10 s s |[5 |5 |le e 4 & |l Ja |l Jo |l12 [12 |[[-16 J16 |]31 |31
3 |8 1 |10 s s |5 |5 |8 |8 6 6 |6 [6 -9 Jo |12 |12 |]-16 |16 |31 |31

Obrazok 32 - Nastavenie hodndt analyzy pre GPK

Nastavenie hodnét sa riadi jednotlivymi ustanoveniami podfa STN 73 6360-2:2015,
ktoré urCuju medzné stavebné odchylky a prevadzkové odchylky jednotlivych stupriov
podla zavaznosti pre priamu kolaj a kolaj v obluku.
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Pre ulahCenie prepinania medzi hodnotenim parametrov geometrie trate obsahuje
panel Rychly pristup vyhradené tlacidlo, pozri Obrazok 26, oblast (2).

10.3.2 Nastavenie hodnét analyzy pre meraci systém Opotrebovania kolajnic
a prie€neho profilu

Zatial nedostupné.

10.3.3 Nastavenie hodnét analyzy pre meraci systém vinovitosti kolajnic

Zatial nedostupné.

10.3.4 Nastavenie analyzy priestorovej priechodnosti, merania osovej
vzdialenosti a Strkového 16zka

Zatial nedostupné.
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10.4 Nastavenie meracieho systému, kalibracia

Postup sa uplatiiuje pre nastavenie meracich systémov pred prvym pouzitim a pocCas
prevadzky.

Vykonajte nasledujuci postup:

1. Zapnite rozvadzac, napajanie vo vlaku

O

e

Podrobny popis a moznosti napajania su uvedené v Navode na obsluhu DV GPK, Cast
1 — Vozidlo, ¢lanky 7.9.13 — 7.9.15.

2. Zapnite UPS (pozicia Sipky),

=8

000000000000 00080000000000000000C0boORRRRRE

STLACIT A PODRZAT tlagidlo po dobu priblizne 3 sekind, kym nezaznie kratky
signal o akceptacii zapnutia. Rozsvietia sa postupne LED di6dy (Fault, Bypass,
Battery, Normal). UPS je zapnuté vtedy, ako LED diéda s oznagenim Normal
trvale svieti zelenym svetlom.

TlaCidla A a V¥ obsahuju funkciu prepinania okien na displeji UPS, alebo
nastavenie polozky v zozname.

Tlacidla ,ESC* a ,Enter” maju Standardnu funkciu potvrdenia / zruSenia volby.
Spodnu Cast tvori batéria, ako doCasny nahradny zdroj.
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3. Zapnite servery vlavom rame (racku) a klientské pocitace. PocCkajte, kym
vsetky servery a klientské pocitace dokoncia spustanie

TWwwWwWVVVVVveVvVvVVGVV GV GV GV VVVVVVVvVYvwY

SRV CLEARFNCE

f —A
== 2 = 1l &
724;' i !/ = & S
b . L‘AAH :“—_ >¥ y
.
¢ ° i
| i

Zapinacie tlacidla su oznacCené Zltou Sipkou. Vypinanie serverov sa uskutoriuje
pomocou softvéru.

4. Zapnite napajanie meracich systémov (PMU)

Q. VUV UUYU VU U PP UP PP P TP PYPPTPTTT >~ ~ ~ -
off e

%, Power
& management

Po zapnuti cakat

UPOZORNENIE!
f Pred zapnutim spinacia skrinka s kfu¢om musi byt v polohe ,,OFF*.

Prepnutie do pozicie Sipky (spustenie laserov) mézete uskutoCnit’
najskér po 6 minutach.
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5. Zapnite ostatné meracie systémy a podporné zariadenia (zhora
akcelerometer, detektor vyhybiek a oblukov, rozdelovac, skenery Riegl a Sick)

SYSTEM NA MERANIE
ZRYCHLENIA

flamyiik rmneank
Detekcia vyhybiek

R

6. Zapnite zalozny zdroj UPS v pravej Casti stojana (racku) a synchronizacnu
jednotku

_@(i,,e“ﬂups

SENTINELDUAL

;W
SYNCHRONIZACNA
JEDNOTKA A KABINA 2

o
A '
¥ KABINA 1 \

SIM

Synchronizaéna jednotka podfa Obrazku 8 nema samostatné zapinanie.
Spusta sa priamo po zapnuti UPS v pravom stojane (racku).

Oznadenie KABINA 2 a KABINA 1 je pomocnym ozna&enim, kde smer Sipky,
ktora sa zobrazuje na displeji po¢as merania uréuje smer pohybu Vozidla.

Rezim simulacie pohybu sa (de)aktivuje prostrednictvom tlacidla ,SIM 1/0*
oznaceny modrou Sipkou.
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7. Pomocou ktoréhokolvek klientskeho pocitaca pripojte sa k hlavnému serveru
SRV_MAIN pomocou Pripojenia k vzdialenej ploche (Remote Desktop
Connection)

Recent
192.168.2.1
192.168.2.4
192.168.2.3

192.168.2.5

Remote Desktop Connection

Unpin from taskbar
m 3

Obrazok 33 - Pripojenie k serveru SRV_MAIN, IP 192.168.2.1

Spustite  nastroj na  konfiguraciu  servera s ikonou @ (subor
Integral.Server.Configurator.Shell.exe alebo zastupca )

DOLEZITE!
Je prisne zakazané vykonavat upravy nastaveni servera
okrem tych, ktoré su popisané v tomto manualy.

Nastroj na konfiguraciu servera umozfuje operatorovi kontrolovat stav serverov
a nastavit rezim synchronizacie.

8. Skontrolujte stav serverov, spustite servery

Servers )i Offsets Il syndl Servers Il Offsets Il Syne
v @ SRR I RS v Esnv,mnm Main 192.168.2.1 &®
I E Sve 192;&%b o v E SRV LV Slave 192.168.2.4 6%
e E SRV 1 Save 10216823 E0) v Eswusm Slave 192.16823 @

<
<

<
<

DRICEREE -
DRECEEER -
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File File

J Servers ] [ Offsets ] [_ J Servers " Offsets ]r——-
Elv [ [1ll| SRV-M... Z';ib’.‘zz 141 ngsg;?}%" é@}@ EV E]SRV,M... x:iﬁ"??mn 192}'5&5(‘,[7 {@}
[@] [ S ez @] (@) [Bsvw S, 2E2 0 £
[ [ smvvs. e e Q| (O] [Eswves S, . 22 5@
[©] [o]

[O o

[C)% [C)%

N/ L¥4

Obrazok 34 - Zobrazenie moznych stavov serverov

Tabulka 8 - Farebné rozliSenie statusov serverov

vypnuty, deaktivovany
nedostupny

v pohotovostnom rezime
aktivny

Pre potreby ovladania serverov sluzia tlaCidla vlavo na panely konfiguratora.
Oznacenim pomocou kurzora mysSi ziskate farebné zvyraznenie s vyznamom
uvedenym v Tabulke 9.

Tabulka 9 - Ovladanie serverov pomocou tlagidiel konfiguratora

v [| P [M | spustenie

v [ | M | zastavenie

v vl | aktivacia

v Q v| | deaktivacia

reStart

¥] | vypnutie

OlIC|IClo|l< ]| m| v

QG

aktualizacia stavu (refresh)

Pre potreby nastavenia a kalibracie systému su vSetky nastavenia rovnaké, ako
pre Chyba! NenasSiel sa Ziaden zdroj odkazov.Chyba! NenaSiel sa ziaden zd

roj odkazov..

Skontrolujte v nastaveniach serverov Konfiguratora, €i nie su niektoré ovladace
deaktivované. VSetky predvolené a potrebné ovladae (meracie moduly) su



Diagnostické vozidlo geometrickej polohy kolaje (DV GPK). Manual obsluhy.

Cast' 2 — Meraci systém

49

uvedené v pravej Casti obrazovky konfiguratora. Status aktivnheho ovladaca je
vyznaceny farebne Zltou farbou. Pozri obrazok nizsie.

File
i Servers 1 Offsets [ Synchronizer \[ Setting ]

IEIV B srvm.. Mo pR1E2L e | 0% | Line video CL, GigE [CAMO] sy 1 %
E]v E SRV Sme Eﬂ—ﬁi—;—_} o) | 9% | Line video CL, GigE [CAM1) sgv v 46}
v E SRV Us... Slave % | 0% | Line video CL, GigE [CAM2] say. 1y Rer
v E Line video CL, GigE [CAM3] SRV Ly b
v | 1 | uTiFlaw-detector] SRV_USM 6%
v | 9% | Video: Beward SRV MAIN 46%
| 9% | Video: Beward SRV_MAIN ek
@W | Video: Beward SRV_MAIN {é’?
EI Video: Beward SRV_MAIN o)

| <" Add server | <l Add driver l

Obrazok 35 - Servery a ovladace (meracie moduly) su aktivne

10. Spustite Testovaciu relaciu prostrednictvom klientskeho pocitaca. Pouzite na
to aplikaciu SD s spustacim suborom Integral.Shell.exe, alebo pomocou
zastupcu oznageného ikonou ) .

FLEELT

ﬂ]

- SRV_MAIN 192.168.2.1 !) Main
Session is not started T
Channels (2) Stream : 0.27 Kbps
- SRV_TRACK_C 192.168.2.6 ‘ Slave
Session is not started ne
Channels (2) Stream : 0.27 Kbps
- SRV_CLEARANCE 192.1682.7 * Slave
Session is not started 7 line
Channels (2) Stream : 0.27 Kbps
‘ SRV_TRACK_NC 192.168.2.5 w Slave
Session is not started

Channels (2) Stream : 0.27 Kbps

Obrazok 36 - Spustenie klientskej aplikacie SD

Predpokladom uspesného pripojenia klientskeho pocitata musi byt zobrazeny
status ,Online“, na Obrazku 36 vpravo.

Kliknite na ikonu vlavo hore oznacenu Sipkou pre pripojenie klientskej aplikacie
ku serverom.
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Zobrazi sa Vam nova skupina ikon v Panely rychleho pristupu, podla obrazku
nizsie.
|.ﬂ | -

Session is not started

. SRV_MAIN 192.168.2.1 !1 Main
Session is not started .

Obrazok 37 - Pripojenie klientskeho pocitaca k serverom

Kliknutim na ikonu Cervenej vlajky otvorite okno pre spustenie relacie. Pre
potreby nastavovania meracich systémov pouzite volbu ,Autonémneho
spustenia a vytvorenia relacie“ (obrazok nizsie).

Create a session H

| Track control

® Extarnal

Right rail side

Auta N

Waiting start command... Cancel

Obrazok 38 - Vytvorenie testovacej relacie

Nasledne sa otvori okno nastaveni zakladnych identifikacnych udajov
o simulovanej testovacej jazde, ktora obsahuje moznosti zadavania postupne:

a) nazov relacie, datum merania a oznacenie relacie ako testovacia —
v pripade moznosti jednoduchej identifikacie a archivacie,

b) stanovenie pravého kolajnicového pasu (Right rail side) — ponechajte
predvolené nastavenie ,Auto”,

c) volba stanicenia, stupanie alebo klesanie KM suradnic (Increasing or
Decreasing),

d) orientacia Vozidla — oznacenie podla Cislovania kabin (1 a 2); Vozidlo je
prispésobené pre rovhocenné obojsmerné merania,

e) nastavenie cesty (Route) ponechajte Predvolené (Default),

f) zvolte smer jazdy (Direction) — volba tratového useku,

g) zvolte kolaj (Track) — volba Cisla kolaje a defini€éného useku,

h) zadajte pociatocnu a koncovu KM suradnicu; nie je potrebné zadavat
presnu KM polohu,

i) potvrdte tlaCidlom ,OK" vytvorenie relacie.
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‘ Create a session n‘

| Session name Add adate [ ] Test
| | Vrutki |

‘ Track control ‘

) External

® Autonomic

Right rail side
Auto -
Coordinate Orientation
® Increasing ® Cabin 1
) Decreasing ) Cabin 2
. Route
Default M |I|
Direction
(2605) Viratky nakladna stanica - Priekopa odb. -
| Track
1 (02) Vinitky nakladna stanica - Priekopa hd
| Start point of the route End point of the route |
' (0,000 [] [1254 []

| | oK || Cancel |‘

Obrazok 39 - Nastavenia pre vytvorenie relacie (ilustracne)

Po potvrdeni tlacidla ,OK“ sa zane proces vytvarania relacie. Jej vytvorenie je
potvrdené oznamenim ,Relacia .... je zaCata (Session ... is started)”.

Session "2025-11-28_15-02-37 _Vrutki” is successfully
started

[ o |

Obrazok 40 - Relacia je spustena (zacata)
Pre pripojenie sa k vytvorenej relacii je potrebné stlacit tlacidlo v lavom hornom

rohu.
go &

TEST_2025-11-18_11-34-07_TEST_18.11.2025_Vrutky

K ‘-‘ ";‘.I
P, ‘ J
i

® Server Status X

. SRV_MAIN 192.168.2.1 !’ Main
TEST_2025-11-18_11-34-07_TEST_18.11.2025_Vritky Session started

Obrazok 41 - Pripojenie k relacii
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11.Otvori sa okno aplikacie a zvolte moznost cez Menu Systémy — Geometricka
poloha podla obrazku

@ Inteligentné diagnostika 34.4.231 [12:15:58 21/11/25] [3df405ca0df:34 4 EU] »»» [TEST 2025-11-18_11-34-07_TEST_18.11.2025 Vriitky] | Kotice - Zilina, km 10,000 - 2,664
je Relicia Prehliadanie | Systémy | Sluzby Ladenie Népoveda

Sib Zobra;
Geometrickd poloha kolaje A P
‘ ’ ‘ [ V prevadzke
GPS ‘ !
= — -

Opotrebenie

SOKOL-2 »
Video monitorovanie »
Zrjchlenie

Obrazok 42 - Spustenie systému GPK

12. Otvorenim okna - Systému merania Geometrickej polohy kolaje dostavate
prazdnu relaciu, resp. meracie zariadenie nezobrazuje Ziadne hodnoty bez
pohybu pri V = 0 km/h.

| @ Inteligentn diagnostika 34.4.231 [12:15:58 21/11/25] [3fdf495ca0aif:34 4 EU] »»» [TEST_2025-11-11_10-32-03_1 (57) Vrutky (2601)_10 km O m_1 km O m] | Kodice - Zilina, km 10,000~ 8531 = o x|

| Subor Zobrazenie Relcia Prehliadanie Systémy Slutby Ladenie Népoveda

4 phEs L INPAADOR 91984 1642 « 10:37:23 61w

Geometrické poloha kofaje X

| ® zdolanshor + Centum  + soom v 1pc ~ ~[EJlll] 4 & ‘E"‘g"i Predvolené + [ @ | spracované idaje + of [
0.985 Rychlost: 60,60 RK: 8 PK: -2,12 RKD1: - RK D2: - ZR: 0,00 SL: -
0 : i RS il T SR b Vi
10—

S B B

N

T 9]8 h

1 -
12:07:17 26.11.25 Relacia je otvorend TEST_2025-11-11_10-32-03_1 (57) Vratky (2601)_10 km 0 m_1 km O m ! 0 g ::
& -

Obrazok 43 - Meranie GPK prostrednictvom synchroniza¢nej jednotky simulaciou
pohybu

Sipky na Obrazok 43 ukazuju hodnoty simulovanej rychlosti a namerané
(snimané) hodnoty Rozchodu a PrevySenia kolaje (RK, PK).

13.Pocas otvorenej relacie je mozné nastavit parametre meracieho systému



Diagnostické vozidlo geometrickej polohy kolaje (DV GPK). Manual obsluhy.

Cast' 2 — Meraci systém

| @ Inteligentna diagnostika 34.4.231 [12:15:58 21/11/25] [3fdf495¢ca00f::34 4 EU] w»» [TEST_2025-11-11_10-32-03_1 (57) VirGtky (2601)_10 km O m_1 km O m] | Kodice - Zilina, km 10,000-8,531 e )
| Sbor Zobrazenie Relscia Prehliadanie Systémy Slufby Ladenie Népoveda
eI 0 90626 n 45 m 10:37:42 68w
s ESF () N ol © | R 2 2601 57 1 Vritky
% Zdolanahor ~ Nad - wom ~ 1px > HEI) % B Bg] ’, Predvolené  ~ [ @ Spracované Gdaje m
- 68, :-2,11 RK D - X = 0,4
9,626 Rychlost: 6‘;‘9. - RK‘I,‘I‘ ‘ - “\ PK: -2, y : iw ‘ R‘KD‘Z‘ — - ZR: ‘000 ‘ ‘ - SL: 0,00
so Uprava X
Nazov parametra Aktualne Uprava Posun
Rozchod 144368 1437
Prevysenie  -2,11 -6
o POTVRDIT
—
9= 81m 934 m 56 mm (1065444)
Typ kofajnice (DB): UIC60
resis T 2,00 t ¥.6,00 1 70,00 1 v 70,00 1 70,00
I i

Obrazok 44 - Postup uprav hodnbdt meracieho systému

Stlacenim tlacidla Lﬂ, ktoré je dostupné iba pri spustenej relacii (1) otvori sa
samostatné okno pre vlozenie opravnych hodnét pre meraci systém. Sposob
zmeny nastaveni je mozné uplatnit priamym nastavenim hodnoty alebo
zadanim Posunu + / - 0 hodnotu. Zmeny sa potvrdia tlagidlo POTVRDIT (2).

Nasledne meraci systém vykazuje nastavenie meracieho systému podla
zvolenych uprav (3).

DOLEZITE!

Upravu hodnét meracieho systému vykonajte na zéklade
ruéného merania referenénym alebo kalibrovanym meradlom.

Popis ruéného merania a umiestnenia meradiel je uvedené v ¢lanku 10.6.
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10.5 Enkoder

Otvorte kartu softvéru Konfiguratora a stlacit tlaCidlo «Receive settings (Prijat’
nastavenia)» (oznacené Cervenym symbolom 1 na obrazku niZSie). Potom sa uistite,
Ze je zaskrtnuté policko «Receive data from synchronizer (Prijat data zo
synchronizatora)» (oranzové 2), ak nie je predvolene zaskrtnuté. Potom stlacte tlaCidlo

«External (Externé)» (zelené 3).

File

[ Servers

Il Offsets

][ Synchronizer

Synchronization type: PT-12

| General Settings | [ Connection sett

ings |[ Channels settings |

Start counter:

73302 554

Extemal synchronization

Current counter:

73302 554

IGAMS status:

Start time:

Timestamp:

1742164 (1/1/1601 40000 AM)

1743134 (1/1/1601 4:00:00 AM)

operable, is not connected

Receive settings I

Interface: Speed(km/h): 000.000
Synchronizer IP-address: 192.168.3.32 v Speed(m/s): 000.000 Apply settings ]
Control port: 32301 Calculated speed{km/h): 000.000 Set mask
Averaging factor. 0 v Direction: Forward (operator’s room) Write to ROM
Speed 50 km/h v
Divider Firmware version 14 (4/17/2019) Run
AMS resolution: 0 Eon
Counts multicast running Reset I

Current synchropackage

External |

Internal

| [] Receive data from synchronizer |
[] Receive settings when connecting

Debug information

Testing

Potom sa uistite, Ze vlak sa nepohybuje, a stlacte tlaCidlo «Reset» (svetlomodré 4).
Zapiste si aktualnu hodnotu koeficientu (vyznacenu Zltou farbou). Potom potrebujete
prejst presne znamu vzdialenost. Po zastaveni zapiSte nameranu vzdialenost do
nasho softvéru — hodnotu «Current counter (Aktualne pocitadlo)» (fialové 6). Tu budete
musiet’ vykonat vypocty:

Novy koeficient = Sucasny koeficient * (SkutoCne prejdena vzdialenost v . mm /
vzdialenost namerana nasim systémom)

Napriklad: ak sme presli 450000 mm, vzdialenost v nasom softvéri je 465000 mm a
koeficient bol 964, potom novy koeficient bude N1 = 964 * (450000 / 455000) = 953.

Na overenie by ste mali zadat novu hodnotu (do pofa oznaeného Zltou farbou) a
pouzit nastavenia pomocou tlacidla «Apply settings (PouZit’ nastavenia)» (modré 5).

Potom mézZete proces zopakovat’ od zacCiatku.

Ked sa najde spravna hodnota delitela a zapiSe sa, kliknite na tlacidlo "Write to ROM".
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10.6 Meranie geometrie trate a profilu kolajnic

Uprava je potrebna, ked sa skutoéné (merané) hodnoty lidia od hodnét ziskanych
systémom v nulovom bode.

Obrazok 45 - Pozicia nulového bodu meracieho systému

UPOZORNENIE
Nastavenie sa vykonava vylucne po pripojeni k relacii
a v reZime vnutornej synchronizacie.
Lasery musia byt zapnuté!

A Nepouzivajte Upravu nastaveni a posun stéasne!
Nazov parametra ~ Aktudl. hodnota Uprava Posun
Rozchod 1432.12
Prevy$enie -2.24
Apply

Obrazok 46 - Uprava nastaveni snimanych hodnét

Zadajte hodnoty pre Upravu hodnoty parametra alebo Posun. Kliknite na Pouzit
(Apply).



