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1 ИСХОДНЫЕ ДАННЫЕ

1 Назначение: Модуль управления стрелочным приводом предназначен для управления стрелочным приводом и обеспечения контроля его состояния. Устанавливается на станции.

2 Внешние интерфейсы: 

– связь с модулем управления верхнего уровня осуществляется по дублированным линиям связи через модемы (тип выбрать самостоятельно). Инициатором обмена информации выступает модуль управления. Интервал между опросами модуля должен быть не более 250мс. От модуля управления верхнего уровня поступают команды: перевести стрелку в указанное состояние, блокировка/разблокировка стрелки, опрос положения стрелки, опрос состояния модуля, сброс устройства. От модуля управления стрелочным приводом в модуль управления верхнего уровня передается информация о состоянии и исправности объектов управления и модуля. Кодовая посылка имеет формат: адрес устройства (16 бит), команда, операнды, контрольная сумма CRC-16 (формат команд выбрать самостоятельно).
3 Реализуемые технологические алгоритмы: 

– управление стрелочным приводом по пятипроводной схеме управления;

– контроль положения стрелки;

– контроль времени перевода, автовозврат в случае невозможности перевода;

– передача информации о положении стрелки в модуль управления верхнего уровня системы;

– контроль исправности модуля и линии связи;

– светодиодная индикация состояния модуля и контролируемых параметров.

4 Структура МИУС: одноканальная.

5 Вид контроля: внутрипроцессорный, сигнатурный анализ.
6 Диверситет: нет.

7 Тип блокировки в защитном состоянии: перезапуск, количество перезапусков – 1.
8 Датчики входной информации и объекты управления: стрелочный привод переменного тока.
2 ПРИМЕРНОЕ СОДЕРЖАНИЕ КУРСОВОГО ПРОЕКТА

Введение

1 Описание схемных решений и алгоритмов работы аналогичных систем.

1.1 Назначение и принципы построения

1.2 Технические характеристики датчиков и исполнительных устройств

1.3 Алгоритм работы и принципы обеспечения безопасности движения поездов

2 Разработка структурной схемы

2.1 Описание структурной схемы 

2.2 Принципы обеспечения безопасности в разрабатываемой системе и поведение системы при отказах

3 Разработка принципиальных электрических схем

3.1 Разработка принципиальных электрических схем вычислительного канала.

3.2 Разработка принципиальных электрических схем устройств сопряжения с исполнительными объектами.

3.3 Разработка принципиальных электрических схем устройств сравнения, контроля и блокировки в защитном состоянии.

3.4 Разработка системы электропитания

4 Разработка алгоритмов и программного обеспечения 

5 Анализ последствий и критичности отказов
6 Расчет показателей безотказности и безопасности системы

Заключение и выводы.
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