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Микроэлектронные системы обеспечения безопасности
выполчняют

оченъ ответственные
этому требуют строгого решения проблемы их электромагнитном совместимости с окружающей реальнойэлектромагнитной обстановкой. Авторами рассмотрены статические модели

опредеітения и контроля ШМметров ЭМС микроэлектронных устройств в сечениях случайных процессов уровнеи помех Х„(г) и степенипомехозащшценностиХд(г). Такие модели соответствуют случаю наиболее неблагоприятныхсечений „№№ных процессов Х„([), Хд(г)‚ И определяемые по нши параметры ЭМС являются верхними пределами этих оце.нок, исходя из позиций наихудших условий. На начальных этапах разработки И эксплуатации МШфоэлек.тронных устройств, когда нет возможности детального изучения своиств случаиного процесса помехозащн.щенности, модели в сечении случайных процессов являются единственно возможными. Для случайных про-цессов деградации параметров элементов характерны жесткие связи этих значении в последовательныемо.менты времени. Причем функциональныезависимости изменений параметров компонентов могут быть са.мыми разнообразными, но чаще всего их можно аппроксшиироватьлинеиными ИЛИ экспонешшшншш
функциями. До настоящего времени не накоплено необходимого количества данных исследований,чтобысдостаточной точностью определить вид случайного процесса степени помехозащишенности микроэлекгрон.ных систем обеспечения безопасности (СОБ). Многочисленныеисследования параметров электромагнитнойобстановки (ЭМО) проводшиые на объектах систем железнодорожной автоматики И телемеханики, & также
анализ данных позволяютконстатировать,что в большинстве случаев уровни помех обладают свойством ста-
ционарности. То есть случайные величины уровней помех во времени можно представить как стационарныйслучайныйпроцесс.

Следует отметить, что по мере возрастания единичной мощности исполнительных электромехашгческшустройств, использования нового электроподвижного состава И систем его управления случайный процессуровней помех изменяется, однако каждый раз происходитлишь скачкообразное Или незначительное измене-ние его параметровпри сохранении его стационарности.
Значение вероятности сбоя устройств является одной из основных характеристикРсб(г) в теорРШ надеЖНО'сти. Как ранее было показано авторами, ее значениеопределяется из формулы
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В случаях, когда интегрирование в (2) не вызывает затруднений, например, прИ сочетании логарИфМИ‘іескинормального и нормальногозаконов распределения в сеченияхслучайных процессовХ„(1‘) И Х,;(і), В Пршиенешшспецишгьных меюдов нет необходимости. Если же не удается получить выражения (1) И (2) в ангшитИЧеск"Мвиде, следует использовать специальные методы. Одним из таких методов является метод функций Грина. АВ'
торами проведенанализ возможностиИспользования этого метода для построения соответствующих

дШідмич;ских моделей. МеТОД функций Грина, используемыйДЛЯ решения стохастических краевых задаЧ‚ дает возмоность получить математическоеожидание " " \! ЗН'выходного процесса линеИнои детерминистическоисистемы,
03:31}!%ое

с математическим ожиланием входного процесса той же зависшиостью, что И соответствующиереаЛИЗ
для

акже имеется возможность получить выражения, связывающие моментные функшш второго ПОРЯДка
нтральные моментные функции второго порЯдка‚ т. е. Моментные фувторого поряцка от центрированных с “
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Если система являетсястационарной,то приходши к формуле
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К„‹г…г2> = [ [т, «диаг —т2 >19 (т1‚т2)сіт1сіт2. (4)

Если внешнее воздействие является стационарным СЛУЧЗЙЪШМ процессом, то поведение стационарной

системы также будет стационарным случайным процессом корреляционныефункции инвариантны относи-

тельно сдвига начального моментавремени:

К„(т)= !!};(едщедщне, —е2)ае,аге2. (5)

Авторами ПРОВЗдеН анализ применимостиметода дЛЯ построения динамической математическоймодели

контроля и нормировагіия параметров ЭМС. К сожалению,этот метод можно использовать только для ограни-

ченного классамоделеи, когда количество входных параметровограничено. Однако в остальных случаях расчет

аМИКИ поведения системы с использованием метода значительно упрощается. И тогда анализ полученных

значений Рсб([) и Тср, их сравнение с нормированнымизначениями позволяют сделать заключение о степени

решенияпроблемыЭМС и необходимости разработкимер по обеспеченшо ЭМС микроэлектронных СОБ.
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Эксплуатирующиесяв настоящее время релейные системы железнодорожной автоматики (ЖАТ) (ЭЦ, ав-

тоблокировка,переездная сигнализация и т. п.) традиционноисполняютсякак независимые системы. Однако

данные системы интенсивно взаимодействуют друг с другом при реализации технологических алгоритмов.

Поэтому одним из перспективных направлений развития современных микроэлектронных и компьютерных
систем является интеграция функций различных ЖАТ в едином аппаратно—программномкомплексе.

Разработаннаяв БелГУТе система микропроцессорнойцентрализациистрелок и сигналов (МПШ «іПуть»

представляетсобой комплекс устройств, обеспечивающихустановку, замыкание, размыкание маршрутов на

станции И проверку выполнения требуемых взашиозависшиостей. При внедрении системы МГЩ на соседних

станциях (ст. Ипуть и ст. Сож) рационально интегрировать функции автоблокировки (АБ) перегона Ипуть —

Сож в системы МПЦ. При этом сохраняются перегонныенапольные устройства центршщованной автобло-

кировки, а станционная аппаратура объедршяется с аппаратурой МГЩ, что позволяет значительно снизить

затраты на оборудование, не требует выделения дополнительного места под размещение станционной аппа-

ратуры АБ, упрощает организацию взаимодействия между системами, т. к. в этом случае взаимодействиебу—

дет осуществлятьсяна программномуровне.
Вторым по важности перспективным направлением совершенствованиясистемы МПЦ «іПуть» является

СОЗдание системы поддержки принятия решений оперативным персоналом при штатных и нештатныхситуа-

[паях (СППР). Данная система осуществляет сбор и систематизацшо данных об отказах и сбоях в работе МПЦ
«Шуи», Идентификацию возникающихштатных и нештатных ситуаций и предоставление порЯДка действий

персонала В данной ситуации. Внедрениетакой системы позвОляетповысить безопасность движения поездов

за счет снижения влияния «человеческого фактора» при эксплуатации системы.

После совершенствования система сохранила иерархическую СТРУКТУРУ С выделением трех ОСНОВНЫХ

уровней. Верхний уровень включает в себя автоматизированныерабочие места дежурного по станции (АРМ

ДСП) и электромеханикаСЦБ (АРМ ШН), средства организации передачи информашиіимежду элементами

Верхнего И Среднего уровней ПРЦ посредством локальной сети ЕтЬегпет (локальная сеть верхнего уровня),

средства организации передачи Информации между ПРЦ и другими информационными системами (сервер

ДЦ). Система СПГП> интегрируется в верхний уровень и подключается к МПЦ через АРМ ШН. Это сделано

дЛЯ Исключеъшя влияния системы СППР на безопасность функционирования МПЦ-
Средний Уровень (уровень реализации логических зависимостей) включает в себя два резервированных

двухканальных ядра (сервера) централизаЦИИ‚каждое из которых включает в себя два промышленныхком-

пЬютера с технологическим прикладным программным обеспечением для даннои станции и интегрированно-
г° п‘дрегонщреализующихфункциицентральных зависимостей и блокировокЭЦ и автоблокировки.
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