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Оперативл жоспарлаудьщ uieuiiMi бойынша болжамды графики куруда оныч непзше 
к;озгалыстагы б1рл1ктермен (пойыздармен жэне вагондармен) жоспарланган 
эрекеттер Kipefli. Сонымен катар, жергЫкл жумыстыц бейнелЫ улгюн тургызу 
ушш жук таситын жэне «epriniicri жумыс жоспарларынын оперативт) (тэул1кпк, 
ауысымды жэне агымдагылардыц) Typi аныцталды. 
Туйжд! сездер: тем1ржол келИ, болжамды графиктер, моделдеу, тасымалдау 
процесж уйымдастыру. 

The procedure of formation of forecast and executed schedules and their maintenance 
in automated mode is developed. The basis of forecast schedule make operations to be 
planned with movable units (trains and railcars) and forecast time of their execution. 
Key words: railway transport, forecast schedules, modeling, organization of a vehicu-
lar process. 

Современные требования к организации перевозочного процес-
са и качеству выполняемых перевозок диктуют необходимость при-
менения новых организационных и технологических решений в уп-
равлении перевозками, базирующихся на широком внедрении комп-
лексных информационных систем. Внедрение таких информацион-
ных систем направлено на улучшение работы железнодорожного 
транспорта и сокращение эксплуатационных расходов. Одной из них 
является автоматизированная система управления перевозочным 
процессом на железнодорожном транспорте (АСУ ПП), включающая 
широкий круг задач, основной из которых является задача оператив-
ного управления местной работой железных дорог и их отделений. 
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Поэтому разработка мер по организации моделирования и контроля 
местной работы на железной дороге имеет важное значение, позво-
ляет более аргументированно решать задачи графика исполненной 
работы, планирования и управления на отделениях железных дорог, 
железных дорогах и в целом по сети. 

Выстраиваемые функциональные взаимосвязи между комплек-
сами задач и подсистемами АСУМР свидетельствуют, что график 
исполненной работы (ГИР) реализуется, прежде всего, как инстру-
мент моделирования разрабатываемых оперативных планов, способ-
ный оценить выполнимость, надежность, эффективность плана в за-
данный период. Тем не менее закладываемый при разработке ме-
ханизм функционирования комплекса задач ГИР позволяет в пол-
ной мере осуществлять контроль местной работы на заданном в 
НСИ полигоне [1]. 

График исполненной работы и прогнозный график формиру-
ются в автоматизированном режиме согласно всем принятым услов-
ным обозначениям и правилам его составления с использованием 
мнемоники суточных планов-графиков. Выстраиваемый по итогам 
функционирования комплекса задач график должен наглядно отра-
жать работу станций управляемого полигона, т. е. отделения дороги, 
по приему, отправлению, расформированию, формированию поездов, 
по подаче и уборке, погрузке и выгрузке вагонов, выполнение норм 
технологического процесса, положение на грузовых пунктах и в це-
лом по станции, использование путей, маневровых средств, погрузоч-
но-выгрузочных механизмов в местах общего пользования и отдель-
ных подъездных путях грузовладельцев. 

Автором разработан порядок формирования прогнозного и ис-
полненного графиков, ведения их в автоматизированном режиме на 
основе изучения суточных планов-графиков и графиков исполненной 
работы некоторых станций, а также результатов опытной эксплуата-
ции комплекса задач на головных объектах отрасли. 

В основе построения автоматизированного графика лежит про-
цесс регистрации событий - совершения технологических опера-
ций - с поездами и вагонами и отображение этих событий на сфор-
мированной определенным образом для каждого управляемого по-
лигона координатной сетке в виде условных значков, присваиваемых 
каждому событию или группе однородных событий. При формиро-
вании прогнозного графика по результатам оперативного планиро-
вания в его основу закладываются планируемые операции с под-
вижными единицами (поездами и вагонами) и прогнозные времена 
их выполнения [3]. 
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Каждой совершаемой Хк или прогнозируемой Х*к технологи-
ческой операции в комплексе задач соответствует определенный на-
бор технологических параметров 

ХК(Х'К ) = {obj;elPLG;t\^}, (1) 

где Obj - объект, с которым совершалась Хк технологическая опера-
ция. 

В качестве объекта выступают поезда ( И 1 всех ц категорий)и 
вагоны различных родов и принадлежности; 

elPLG - элемент полигона управления с детализацией до пути 
парка станции и грузового фронта, на котором совершается регист-
рируемая технологическая операция elPLG - PUT(PARK(SIST(s))); 

tа - время, регистрируемое в связи с данной технологической 
операцией. В зависимости от состава переменной информации о 
поездах и вагонах, содержащейся в динамической модели, на базе 
которой функционирует комплекс задач ГИР, это может быть время 
начала выполнения операции (ф или время завершения данной опе-
рации (ф; 

д / х - длительность выполнения технологической операции 

Atx = txk-txH- (2) 

Все Хк операции регистрируются в комплексе задач и отобра-
жаются в графическом виде. 

Поле графика представляет собой координатную сетку, где по 
оси абсцисс - оси времени - производится перемещение верти-
кальной оси реального времени, местоположение которой по оси в 
каждый момент времени соответствует текущему астрономическому 
времени 

tmes = {час; мин; сутки; месяц; год}. (3) 

Ось ординат представляет собой последовательное располо-
жение элементов контролируемого (управляемого) полигона (elPLG), 
детализированных до путей парков станции и грузовых фронтов 
подъездных путей и мест общего пользования (PUT(PARK)). Разме-
щение условных значков на поле графика осуществляется на основа-
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нии технологических параметров совершения операций с поездами 
и вагонами [2]. 

Каждой технологической операции Хк с одним объектом в ло-
гистической последовательности элементов оборота вагона на по-
лигоне управления соответствуют одна из допустимого числа 
предшествующих операций Хк_х и одна из последующих Хк+х 

= { ^ Я - ^ к + v ' • • • Д ® ) , (4) 

где ©%LG - цикл оборота местного вагона на конкретном полигоне 
управления; 

{я,® } - начальная операция в цикле оборота местного вагона на 
полигоне управления; 

X,® - заключительная операция в цикле оборота местного ваго-
на на полигоне управления. 

В комплексе задач ГИР предусматривается оценка непроизводи-
тельных простоев вагонов Дt)sn от момента завершения предыдущей 
технологической операции ф- ' до момента начала следующей 

A t l , = ~ l l r ] h (5) 

с целью информирования пользователя комплекса задач о чрезмер-
ных непроизводительных простоях вагонов при совершении 
технологических операций на конкретных элементах полигона управ-
ления 

At1 > Atdo" , (6) 

где Д • ~ допустимая длительность непроизводительного про-
стоя вагонов при выполнении технологических операций на конкрет-
ном элементе полигона управления [5]. 

Так, для двух объектов Objl и Obj2. с которыми по разработанно-
му плану производятся технологические операции x k i и х к 2

 на °Д" 
ном пути или грузовом фронте: 

PUT%1 = PUT** (7) 

должно быть выполнимо условие: 
5 ,/>!,7' 1 /ЬТ 

1К доп ~'Н дол 
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где - время окончания выполнения технологической операции 
с первым объектом на заданном пути; 

fyi - время начала выполнения технологической операции со 
вторым объектом на заданном пути; 

(д '£ " Д о п У с т и м ь , й разброс времени выполнения операции на 
конкретном пути или грузовом фронте. 

При построении прогнозного графика местной работы при 
моделировании технологических процессов на основании рассчитан-
ных оперативных (суточных, сменных и текущих) планов грузовой и 
местной работы производится оценка выполнимости конкретной тех-
нологической операции по заданным ее параметрам на конкретном 
элементе (пути) полигона управления по критерию занятости пути 
или фронта. 

Произведена оценка выполнимости конкретной технологичес-
кой операции по заданным ее параметрам на конкретном элементе 
(пути) полигона управления по критерию занятости пути. Данная 
оценка позволяет выполнить построение прогнозного графика мест-
ной работы. Моделирование технологических процессов основано на 
расчетных оперативных планах. 

Литература 

1. Гильденгорн И. А. Совершенствование системы организа-
ции местной работы отделения дороги на основе математического 
моделирования // Вестн. ВНИИЖТ. - 1987. - № 2. - С. 7-11. 

2. Гоибков В. И., Приписцова С. В. Интенсивная технология ме-
стной работы на станции Бескудниково // Железнодорожный транс-
порт. Сер. «Организация движения и пассажирские перевозки». 
ЭИ/ЦНИИТЭИ, 1986, экспр. I.C.27-37. 

3. Информационная технология оперативного контроля сроков 
доставки грузов путем сравнения прогнозного графика сданными о 
реальном продвижении отправки в АСУ Грузовой экспресс. Утв.ЦД 
МПС 2003 г. 

4. Казаков П. Е, Ульянов В. Г., Ситников В. С. Местной работе -
оптимальную технологию / /Железнодорожный транспорт. - 1998. -
№ 9. - С. 5-6. 

5. Кочнев Ф. П., Акулиничев В. М., Макарочкин А. М. Организа-
ция движения на железнодорожном транспорте. - М.: Транспорт, 
1979 . -586 с. 

145 


