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Streszczenie: Niniejszy artykut dotyczy polskiej nomenklatury trybow pracy urzadzen poktadowych
systemu ERTMS/ETCS. W artykule przedstawiono opisy trybdw pracy, przytoczono uzywane
w polskiej literaturze nazewnictwo konkretnych trybow oraz przedstawiono propozycje¢ polskiego
nazewnictwa kazdego z nich. W artykule ponadto zwrdcono uwage na potrzeb¢ ujednolicania
nazewnictwa oraz rozpropagowania wiedzy na temat trybow pracy urzadzen poktadowych systemu
ERTMS/ETCS.
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1 WPROWADZENIE

Urzadzenia poktadowe systemu ERTMS/ETCS w czasie swojej pracy mogg znajdowaé
si¢ w jednym z wielu trybow pracy. Tryb pracy mozna zdefiniowac jako okreslony zbior
zachowan urzadzen poktadowych, stuzacy do zarzadzania réznymi sytuacjami ruchowymi
zaleznymi od stanu torowiska i samego pojazdu ERTMS/ETCS. W przeciwienstwie do
poziomdéw systemu ERTMS/ETCS, ktére zwigzane sa z komunikacja tor - pojazd, tryby
pracy urzadzen pokladowych systemu ERTMS/ETCS sa zwigzane z warunkami
eksploatacyjnymi linii lub stanem wyposazenia poktadowego.

Definicje trybow pracy urzadzen poktadowych systemu ERTMS/ETCS (zwanymi
réwniez trybami jazdy) i ich nazewnictwo w oryginalnej wersji zawarte sa w rozdziale 4
specyfikacji systemu ERTMS/ETCS [1]. Specyfikacja ta jest w petni w jezyku angielskim.
Thumaczenie zapiséw z jezykow obcych na jezyk polski, zwlaszcza zapiséw technicznych
i specjalistycznych, zawsze wigze si¢ z niedoktadnosciami, niedopowiedzeniami badz
z innymi bledami wplywajacymi na wiernos¢ tlumaczenia. Zjawisko to jest zupehie
naturalne i powszechne, poniewaz kazdy cziowiek w inny sposdb postrzega rozne
zagadnienia, zwraca uwag¢ na inne szczegoOly, posiada inny zasob stownictwa,
a w przypadku tekstow specjalistycznych, inny zakres wiedzy w danym temacie. Czynniki
te sprawiaja, ze doktadny przektad, ktory bedzie zrozumiaty dla wszystkich odbiorcow,
a przy tym jego sens zgodny z oryginalnym zamiarem tworcow jest trudny do osiagnigcia.
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Nazwy trybow pracy urzadzen poktadowych systemu ERTMS/ETCS wykorzystywane
sa w wielu dokumentach poczawszy od instrukcji zarzadcodw infrastruktury, instrukcji
obstugi pojazdéw trakcyjnych, przez dokumentacje przetargowa, dokumentacje
projektowe az po publikacje naukowe. Istotnym jest zapewnienie, aby nazwy oraz
definicje trybow pracy uzywane w tych wszystkich dokumentach byty zunifikowane, tak
aby unikna¢ nieporozumien przy postugiwaniu si¢ tymi okresleniami.

Celem artykulu jest usystematyzowanie wiedzy na temat dostgpnych w systemie
ERTMS/ETCS tryboéw pracy urzadzen poktadowych oraz propozycja ujednolicenia
nazewnictwa tych trybow.

2 SYSTEM ERTMS/ETCS

System ERTMS/ETCS ma na celu ma zastapienie wielu réznych systemdéw sterowania
ruchem kolejowym jednym, wspdlnym i zunifikowanym europejskim rozwigzaniem. Jego
utworzenie podyktowane bylo checia ujednolicenia systemow sterowania ruchem
wystepujacych na terytoriach réznych panstw europejskich, jednoczesnie rozszerzajac ich
funkcjonalnos¢ oraz eliminujac dotychczasowe ograniczenia technologiczne. System
ERTMS/ETCS zdefiniowany zostat w Technicznych Specyfikacjach Interoperacyjnosci
podsystemu Sterowanie jako system kontroli pociagu klasy A.

Dziatanie systemu ERTMS/ETCS oparte jest na cigglym obliczaniu i kontrolowaniu
krzywych hamowania, czyli obliczaniu maksymalnej dopuszczalnej predkosci w funkcji
drogi, nieustannej jej kontroli oraz zapewnianiu bezpiecznej reakcji systemu w przypadku
jej przekroczenia.

System ten dziata w kilku poziomach zastosowania:

e Poziom NTC (STM) — do zapewnienia bezpieczenstwa pociggu uzywany jest
narodowy system kontroli pociggu — wg [8] system klasy B. W Polsce systemem
klasy B jest system SHP (Samoczynne Hamowanie Pociggu) oraz Radiostop.

e Poziom 0 — poziom zerowy wykorzystywany jest do prowadzenia ruchu pojazdow
wyposazonych w system ERTMS/ETCS po liniach kolejowych, ktére nie sa
wyposazone w urzadzenia przytorowe tego systemu, badz na ktorych urzadzenia te
sa nieaktywne,

e Poziom | — w poziomie pierwszym dziatanie systemu ERTMS/ETCS opiera si¢ na
danych przesytanych do urzadzen poktadowych za pomoca balis przetaczalnych badz
Europetli. Do urzadzen poktadowych przekazywane sg informacje generowane przez
kodery LEU (ang. Lineside Electronic Unit) odczytujace i interpretujace wskazania
sygnalizatordw rozmieszczonych wzdtuz linii kolejowej po ktorej porusza si¢ pociag.

e Poziom 2 — w poziomie drugim dane przekazywane sa za pomocg systemu
radiotgcznosci cyfrowej — systemu GSM-R. Ponadto, w tym poziomie stosowane sg
radiowe centra sterowania RBC (ang. Radio Block Center), ktore na podstawie
informacji pochodzacych z urzadzen sterowania ruchem generuja stosowne
wiadomosci, w tym zezwolenia na jazde i przekazuja je do pojazdu.
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e Poziom 3 — poziom trzeci, podobnie jak drugi wykorzystuje system radiotaczno$ci
cyfrowej GSM-R, przy czym w poziomie tym kontrole zajgtosci toréw przeniesiono
z urzadzen przytorowych do urzadzen poktadowych, a pojazd dziatajacy w tym
poziomie musi by¢ wyposazony w system kontroli ciggtosci sktadu.

3 TRYBY PRACY URZADZEN POKLADOWYCH
ERTMS/ETCS W ROZNYCH WZORCACH ERTMS/ETCS

Wraz z kolejnymi wzorcami (baseline’ami) specyfikacji systemu ERTMS/ETCS
zmianom ulegal zestaw dostepnych trybéw pracy urzadzen poktadowych. Czgs¢ trybow
jest usuwana, za§ nowe sa dodawane. W aktualnie obowigzujacych Technicznych
Specyfikacjach Interoperacyjnosci przedstawianymi wzorcami sg baseline 2 oraz baseline
3 (w dwoéch wydaniach). Wraz z wydaniem baseline 3 usuniety zostat jeden tryb pracy, zas
dwa kolejne zostaly dodane. Ponadto, zmieniono nazwe trybu STM National na National
System. W tabeli 1 przedstawiono zestawienie trybéw pracy urzadzen poktadowych
ERTMS/ETCS w obu aktualnie opublikowanych w obecnie obowigzujacym TSI

Sterowanie [8] wzorcach systemu.

Tabela 1

Tryby pracy urzadzen pokladowych w baseline 2 i baseline 3 (opracowanie wlasne)

Tryby pracy ERTMS/ETCS w baseline 2

Tryby pracy ERTMS/ETCS w baseline 3

Isolation

Isolation

No Power

No Power

System Failure

System Failure

Sleeping Sleeping
Stand By Stand By
Shunting Shunting
Full Supervivison Full Supervivison
Unfitted Unfitted
Staff Responsible Staff Responsible
On Sight On Sight
Trip Trip
Post Trip Post Trip
Non Leading Non Leading
STM European -
STM National National System (SN)
Reversing Reversing

Limited Supervision

Passive Shunting
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4 PRZEDSTAWIENIE TRYBOW PRACY URZADZEN
POKLADOWYCH SYSTEMU ERTMS/ETCS

W literaturze polskojezycznej zajmujacej si¢ tematyka systemu ERTMS/ETCS kazdy
z autorow dokonuje wilasnego tlumaczenia nazewnictwa oraz definicji trybow pracy
urzadzen pokladowych. Autorzy artykutu chcac zaproponowaé polskie nazewnictwo
przeprowadzili przeglad nazewnictwa trybéw pracy stosowanego w literaturze
polskojezycznej. Wsrdd publikacji obejmujacych tematyke nazewnictwa trybdw pracy
urzadzen pokladowych systemu ERTMS/ETCS nalezy wymieni¢ publikacje naukowe
[1][4], prezentacje zarzadcow infrastruktury [10], polskojezyczne dokumenty publikowane
przez Europejska Agencje Kolejowa ERA [3] oraz instrukcje polskiego zarzadcy
infrastruktury [6][7]. Ponizej przedstawiono tryby pracy urzadzen poktadowych systemu
ERTMS/ETCS wystepujace we wzorcach baseline 2 i baseline 3, ponadto przedstawiono
przeglad wystepujacego polskojezycznego nazewnictwa oraz propozycj¢ nazewnictwa
autorow artykutu. W czasie analizy aktualnego stanu wiedzy dotyczacej polskiej
nomenklatury trybéw pracy urzadzen poktadowych ERTMS/ETCS zachowano oryginalng
pisownig, ktéra moze by¢ odmienna od obwigzujacych zasad stosowania matych i wielkich
liter.

Proponujac polskie nazwy poszczegolnych trybow autorzy kierowali si¢ chegcig
odwzorowania w nazwie trybu jego specyfiki, zachowujac jednoczesnie spojnosé
jezykowa pomiedzy proponowanymi okresleniami. Ilekro¢ mowa o ,,nadzorze” autorzy
maja na mysli system ERTMS/ETCS. Ponadto w proponowanych nazwach trybéw
pominigto wyrazenia takie jak np.: system, tryb, itp.

4.1 ISOLATION (IS)

4.1.1 Opis trybu

Tryb ten uzywany jest w sytuacjach, w ktérych konieczne jest przemieszczanie
uszkodzonych, badz niesprawnych pojazdow ERTMS/ETCS. Przejscie do tego trybu
skutkuje zwolnieniem hamulcéw poprzez trwate odlaczenie systemu hamowania od
urzadzen poktadowych ERTMS/ETCS. Pozwala to na swobodne manewrowanie pojazdem
znajdujacym si¢ w tym trybie pracy.

W tym trybie urzadzenia poktadowe ERTMS/ETCS powinny by¢ fizycznie
odizolowane od uktadu hamulcowego i mogg by¢ odlgczone od innych urzadzen badz
systemow poktadowych w zaleznosci od konkretnego zastosowania.

Aby urzadzenia poktadowe opuscity tryb IS wymagane jest zastosowanie odpowiedniej
procedury. Procedura ta powinna zapewniaé, ze urzadzenia poktadowe sa ponownie
oddawane do uzytku jedynie wtedy, gdy dowiedziono bezpieczenstwa ich dziatania.
Najczesciej procedura ta wymaga weryfikacji sprawnosci pojazdu w punkcie przegladow
i napraw.
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Przejscie do tego trybu pracy aktywowane jest przez maszyniste, ktory w tym trybie
ponosi pelna odpowiedzialno$¢ za prowadzony pojazd.

Tryb ten moze by¢ stosowany w poziomach systemu ERTMS/ETCS: 0, 1, 2, 3 oraz
NTC (STM).

4.1.2 Przeglad nazewnictwa oraz propozycja nazewnictwa trybu

W polskojezycznej literaturze mozna znalez¢ nastgpujace nazewnictwo tego trybu
jazdy:

e Odtaczenie,

e Odlaczenie Systemu.

Zdaniem autordw, biorgc po uwage stosowane aktualnie nazewnictwo oraz
przedstawiony opis trybu jazdy, proponuje si¢ przyjecie nazewnictwa ,,Odlaczenie”,
poniewaz okreslenie to oddaje zachowanie urzadzen poktadowych, opisane w rozdziale
powyzej, znajdujacych si¢ w tym trybie.

4.2 NO POWER (NP)

4.2.1 Opis trybu

Urzadzenia poktadowe przechodza do trybu NP wraz z ich wylaczeniem i trwaja w nim
az do ich ponownego uruchomienia. W trybie tym niektdre cze$ci podsystemu
poktadowego moga by¢ zasilane po to, aby hamowaé pociag zapobiegajac jego staczaniu.
Urzadzenia poktadowe systemu ERTMS/ETCS przechodzac w tryb NP powinny
aktywowa¢ hamowanie nagte.

W trybie tym system ERTMS/ETCS nie nadzoruje prowadzenia pociagu, jedynie
przekazuje polecenia aktywacji hamowania naglego i opcjonalnie monitoruje hamowanie
pociagu zapobiegajace staczaniu w trakcie postoju.

Tryb ten moze by¢ stosowany w poziomach systemu ERTMS/ETCS: 0, 1, 2, 3 oraz
NTC (STM).

4.2.2 Przeglad nazewnictwa oraz propozycja nazewnictwa trybu

W polskojezycznej literaturze mozna znalez¢é nastepujace nazewnictwo tego trybu
jazdy:

e Brak Zasilania Systemu,

e Brak Zasilania.

Zdaniem autoréw, bioragc po uwage stosowane aktualnie nazewnictwo oraz
przedstawiony opis trybu jazdy, proponuje si¢ przyjecie nazewnictwa ,,Brak zasilania”,
poniewaz okreslenie to oddaje zachowanie urzadzen poktadowych, opisane w rozdziale
powyzej, znajdujacych sie¢ w tym trybie.
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4.3 SYSTEM FAILURE (SF)

4.3.1 Opis trybu

Urzadzenia poktadowe ERTMS/ETCS przechodza do trybu SF w momencie wykrycia
usterki krytycznej zagrazajacej bezpieczenstwu dziatania urzadzen poktadowych. Wraz
z przejsciem do tego trybu aktywowane jest réwniez hamowanie nagle.

Tryb ten moze mie¢ zastosowanie w poziomach systemu ERTMS/ETCS: 0, 1, 2, 3 oraz
NTC (STM).

4.3.2 Przeglad nazewnictwa oraz propozycja nazewnictwa trybu

W polskojezycznej literaturze mozna znalez¢ nastgpujace nazewnictwo tego trybu
jazdy:

e Uszkodzenie Systemu,

e Awaria Systemu.

Zdaniem autoréw, bioragc po uwage stosowane aktualnie nazewnictwo oraz
przedstawiony opis trybu jazdy, proponuje si¢ przyj¢cie nazewnictwa ,,Awaria systemu”,
poniewaz okreslenie to oddaje zachowanie urzadzen poktadowych, opisane w rozdziale
powyzej, znajdujacych sie¢ w tym trybie.

4.4 SLEEPING (SL)

4.4.1 Opis trybu

Tryb SL wykorzystywany jest w trakcji wielokrotnej (trakcja wielokrotna polega na
sterowaniu dwoma lub wigksza liczbg polgczonych ze soba pojazddéw trakcyjnych
z jednego z nich) przez urzadzenia poktadowe pojazdu trakcyjnego nieprowadzacego
(pojazdu sterowanego z innego pojazdu trakcji wielokrotnej), ktory jest zdalnie sterowany
przez pojazd trakcyjny prowadzacy (sterujacy). Tryb SL znajduje zastosowanie
w sytuacjach, gdy maszynista pojazdu trakcyjnego prowadzacego steruje nie tylko
jednostka wiodaca, ale takze dodatkowymi zespotami trakcyjnymi.

Pulpit maszynisty pojazdu, ktérego urzadzenia poktadowe pracuja w trybie SL nie
wyswietla zadnych informacji, poniewaz w kabinie tej nie znajduje si¢ maszynista —
pojazd trakcyjny sterowany jest z innego pojazdu bioracego udzial w trakcji wielokrotne;j.

Tryb ten moze by¢ stosowany w poziomach ERTMS/ETCS: 0, 1, 2, 3 oraz NTC (STM).
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4.4.2 Przeglad nazewnictwa oraz propozycja nazewnictwa trybu

W polskojezycznej literaturze mozna znalez¢é nastepujace nazewnictwo tego trybu
jazdy:

e Us$pienie,

e Nieaktywny.

Zdaniem autoréw, biorac po uwage stosowane aktualnie nazewnictwo oraz
przedstawiony opis trybu jazdy, proponuje si¢ przyjecie nazewnictwa ,,Uspienie”,
poniewaz okreslenie to odpowiednio obrazuje stan urzadzen poktadowych ERTMS/ETCS.

4.5 STAND BY (SB)

4.5.1 Opis trybu

Tryb SB jest trybem, w ktory urzadzenia poktadowe automatycznie przechodza zaraz po
uruchomieniu. Maszynista nie ma mozliwo$¢ aktywowania tego trybu pracy. W tym trybie
realizowana jest procedura ,,Poczatek jazdy” (ang. Start of Mission). Procedura ta
obejmuje wprowadzenie identyfikatora maszynisty oraz danych o skladzie. Dane te
wykorzystywane sg pozniej m.in. przy wyznaczaniu krzywych hamowania.

Tryb ten moze by¢ stosowany w poziomach ERTMS/ETCS: 0, 1, 2, 3 oraz NTC (STM).

4.5.2 Przeglad nazewnictwa oraz propozycja nazewnictwa trybu

W polskojezycznej literaturze mozna znalez¢ nast¢pujace nazewnictwo tego trybu
jazdy:

o  Gotowosc,

e  Oczekiwanie.

Zdaniem autoréw, bioragc po uwage stosowane aktualnie nazewnictwo oraz
przedstawiony opis trybu jazdy, proponuje si¢ przyjecie nazewnictwa ,,Oczekiwanie”,
poniewaz okreslenie to oddaje zachowanie urzadzen poktadowych, opisane w rozdziale
powyzej, znajdujacych sie¢ w tym trybie.

4.6 SHUNTING (SH)

4.6.1 Opis trybu

Celem stosowania trybu SH jest umozliwienie prowadzenia jazd manewrowych.
Urzadzenia poktadowe ERMTS/ETCS pracujace w tym trybie nadzoruja jazde pojazdu
wzgledem:

e maksymalnej predkos¢ jazdy manewrowej,
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e listy spodziewanych grup balis na drodze jazdy manewrowej, jezeli taka lista
przestana zostata przez urzadzenia przytorowe. W momencie przejazdu nad grupa
balis, ktora nie znalazta si¢ na przestanej liscie, urzadzenia poktadowe powinny
przej$¢ w tryb TR. Jezeli lista nie zostata przestana to mozliwy jest przejazd nad
dowolng grupa balis,

e urzadzenia poktadowe przechodza do trybu TR w momencie otrzymania informacji
»zatrzymaj, jezeli w trybie manewrowym” z grupy balis.

W trakcie jazdy w przedmiotowym trybie polecenia natychmiastowej oraz warunkowej
zmiany poziomu nie powinny by¢ wykonywane, jednak przechowywane az do momentu
opuszczenia tego trybu. Podobna sytuacja zachodzi w przypadku otrzymania polecenia
ustanowienia sesji komunikacyjnej z RBC (ang. Radio Block Center) oraz zmiany RBC
(ang. RBC handover), kiedy to polecenia to nie sa wykonywane, a jedynie zapamigtywany
jest identyfikator RBC, badz stosowny numer telefonu.

Tryb manewrowy moze zosta¢ aktywowany przez maszynist¢ w trakcie postoju, badz
poprzez polecenia pochodzace z urzadzen przytorowych.

W przypadku aktywacji trybu przez maszyniste:

e w poziomie 1 przejscie do trybu manewrowego jest zawsze akceptowane,

e w poziomach 2 oraz 3 urzadzenia poktadowe wysylaja zapytanie o autoryzacje
przejscia do urzadzeniach przytorowych. Przejscie do trybu SH jest mozliwe tylko
po otrzymaniu stosownej autoryzacji. Wraz z autoryzacja przesylana jest do
pojazdu lista grup balis, nad ktérymi pojazd upowazniony jest przejechaé.

W przypadku odebrania polecenia przejscia do trybu SH od urzadzen przytorowych:

e W poziomie 1 polecenie przejscia do trybu SH otrzymywane jest z balis
przytorowych. Wraz z poleceniem przejscia do trybu SH moze by¢ wystana lista
balis, nad ktérymi pojazd upowazniony jest przejechac,

e W poziomach 2 oraz 3 polecenie przejscia w tryb manewrowy wysytane jest droga
radiowa. Wraz z poleceniem przej$cia do trybu manewrowego moze by¢ wystana
lista balis, nad ktérymi pojazd upowazniony jest przejechac.

W sytuacji, w ktérej polecenie przejscia do trybu SH generowane jest przez urzadzenia
przytorowe maszynista proszony jest o potwierdzenie takiego przej$cia. Wynika to z faktu,
ze w trybie SH przemieszczanie si¢ pociagu nadzorowane jest przez ERTMS/ETCS tylko
czesciowo, a maszynista ponosi pelng odpowiedzialnos¢ za pojazd.

Urzadzenia poktadowe ERTMS/ETCS pracujace w trybie SH powinny wyswietla¢
aktualng predko$¢ pociggu i na zgdanie maszynisty aktualng predkos¢ dopuszczalng.

Tryb ten moze by¢ stosowany w poziomach ERTMS/ETCS: 0, 1, 2, 3 oraz NTC (STM).

4.6.2 Przeglad nazewnictwa oraz propozycja nazewnictwa trybu

W polskojezycznej literaturze mozna znalez¢é nastgpujace nazewnictwo tego trybu
jazdy:

e Jazda Manewrowa,

e Manewrowanie.

Zdaniem autoréw, biorac po uwage stosowane aktualnie nazewnictwo oraz
przedstawiony opis trybu jazdy, proponuje si¢ przyjecie nazewnictwa ,,Manewrowanie”,
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poniewaz okreslenie to oddaje zachowanie urzadzen poktadowych, opisane w rozdziale
powyzej, znajdujacych si¢ w tym trybie.

4.7 FULL SUPERVISION (FS)

4.7.1 Opis trybu

Urzadzenia poktadowe znajduja si¢ w trybie FS wtedy, gdy wszystkie dane dotyczace
pociggu oraz parametrow trasy, ktore sg niezbedne do pelnego nadzoru systemu
ERTMS/ETCS nad pociagiem sa dostgpne dla jego urzadzen poktadowych.

Tryb FS nie moze zostaé wybrany manualnie przez maszynistg, jest on aktywowany
automatycznie po otrzymaniu polecenia zmiany trybu pracy, gdy system posiada pelna
informacj¢ zaréwno o pojezdzie, jak i o drodze jazdy oraz zezwoleniu na jazd¢. Na
podstawie tych informacji okreslany jest najbardziej restrykcyjny statyczny profil
predkosci oraz obliczane sa krzywe hamowania, wzgledem ktérych urzadzenia
ERTMS/ETCS nadzoruja ruch pociagu.

Urzadzenia pokladowe, aby przejs¢ do trybu FS nie musza posiada¢ informacji
o statycznym profilu predkosci oraz pochyleniach i innych danych opisujacych profil trasy
dla catej dtugosci pociagu, lecz informacje te musza by¢ dostepne przynajmniej dla czota
pociagu. Jezeli dane te nie sg znane w trakcie jazdy w trybie FS to wyswietlany jest
maszynis$cie komunikat o wjezdzie w trybie FS, dopdki dane te nie zostang uzupetnione dla
catej dtugosci pociagu.

Tryb ten moze by¢ stosowany w poziomach ERTMS/ETCS: 1, 2 oraz 3.

4.7.2 Przeglad nazewnictwa oraz propozycja nazewnictwa trybu

W polskojezycznej literaturze mozna znalez¢ nastgpujace nazewnictwo tego trybu
jazdy:

e Pelny Nadzor,

e Jazda z Pelnym Nadzorem.

Zdaniem autoréw, bioragc po uwage stosowane aktualnie nazewnictwo oraz
przedstawiony opis trybu jazdy, proponuje si¢ przyjecie nazewnictwa ,,Peilny nadzor”,
poniewaz okreslenie to oddaje zachowanie urzadzen poktadowych, opisane w rozdziale
powyzej, znajdujacych sie¢ w tym trybie.

4.8 UNFITTED (UN)

4.8.1 Opis trybu

Tryb UN wykorzystywany jest, aby umozliwi¢ poruszanie si¢ pojazdow w:
e obszarach niewyposazonych w ERTMS/ETCS oraz w narodowy system klasy B,
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e obszarach wyposazonych w ERTMS/ETCS badz w narodowy system klasy B,

kiedy ich uzytkowanie nie jest mozliwe.

Urzadzenia ERTMS/ETCS nadzoruja predkos¢ pojazdu wzgledem predkosci
maksymalnej, bedacej warto$cia mniejsza z: maksymalnej predkosci pociagu oraz
ograniczenia predkosci w obszarze niewyposazonym, ktora to wartos¢ jest jedng ze
zmiennych narodowych. Ponadto, urzadzenia ERTMS/ETCS powinny nadzorowaé jazde
pod katem tymczasowych ograniczen predkosci. Maszynista ponosi on peing
odpowiedzialno$¢ za prowadzenie pociagu i powinien przestrzega¢ wskazan sygnalizacji
przytorowe;.

Tryb ten jest stosowany w poziomie 0 systemu ERTMS/ETCS.

4.8.2 Przeglad nazewnictwa oraz propozycja nazewnictwa trybu

W polskojezycznej literaturze mozna znalez¢é nast¢pujace nazewnictwo tego trybu
jazdy:

e Linia Niewyposazona,

e Niewyposazony.

Zdaniem autoréw, biorgc po uwage stosowane aktualnie nazewnictwo oraz
przedstawiony opis trybu jazdy, proponuje si¢ przyjecie nazewnictwa ,,Odcinek
niewyposazony”. Tryb ten odnosi si¢ do wyposazenia przytorowego ERTMS/ETCS,
a doktadniej do jego braku badz niesprawnosci.

4.9 STAFF RESPONSIBLE (SR)

4.9.1 Opis trybu

Tryb SR umozliwia maszyniscie jazde na jego odpowiedzialno$¢é. Tryb ten ma
szczegblne znaczenie, kiedy urzadzenia poktadowe nie posiadaja informacji o drodze
przebiegu. Przyktadami takich sytuacji moga by¢:

e poczatek jazdy po przejsciu z trybu SB w obszarze wyposazonym w pierwszy

poziom ERTMS/ETCS,

e rozpoczecie jazdy po zatrzymaniu przed semaforem wskazujacym sygnat ,,STOJ”

W sytuacji awarii urzadzen sterowania ruchem kolejowym badz w innych
sytuacjach wymagajacych takiej reakc;ji,

e po awarii urzadzen przytorowych, np. po awarii urzadzen radiotgcznosci.

Urzadzenia pokladowe ERTMS/ETCS pracujace w trybie SR nadzoruja ruch pociagu
wzgledem:

e predkosci dopuszczalnej w tym trybie jazdy,

e dozwolonego dystansu przemieszczania si¢ w tym trybie jazdy. Jezeli zostanie on

przekroczony to uaktywniony zostanie tryb TR,

e listy dopuszczalnych grup balis, jezeli lista ta zostala przestana przez RBC.

Urzadzenia poktadowe przechodzg w tryb TR w momencie przejechania nad grupg
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balis, ktora nie znajduje si¢ na tej liScie. Jezeli lista ta nie zostanie przestana to
przejazd nad kazda grupa balis jest dozwolony, zas jezeli przestana zostanie pusta
lista to przejazd nad zadng grupa balis nie jest mozliwy.

Tryb ten moze by¢ stosowany w poziomach systemu ERTMS/ETCS: 1, 2 oraz 3.

4.9.2 Przeglad nazewnictwa oraz propozycja nazewnictwa trybu

W polskojezycznej literaturze mozna znalez¢ nastgpujace nazewnictwo tego trybu
jazdy:

e Odpowiedzialnos¢ Personelu,
e Rozkaz Szczegdlny.

Zdaniem autorow, biorgc po uwage stosowane aktualnie nazewnictwo oraz
przedstawiony opis trybu jazdy, proponuje si¢ przyjecie nazewnictwa ,,Odpowiedzialnosé
personelu”, poniewaz w trybie tym odpowiedzialno$¢ za prowadzenie pojazdu spoczywa
na personelu w postaci maszynisty oraz dyzurnego ruchu.

4.10 ON SIGHT (OS)

4.10.1 Opis trybu

Tryb OS umozliwia pociggom wjazd na odcinek toru, ktéry moze juz by¢ zajgty przez
inny pojazd, badz jest zablokowany przez jaka$ przeszkode. Jazda w tym trybie odbywa
si¢ z predkoscia umozliwiajaca zatrzymanie si¢ przed nagle zauwazona przeszkoda.

Tryb OS nie moze by¢ wybrany przez maszyniste, urzadzenia poktadowe powinny
przej$¢ do tego trybu automatycznie, kiedy otrzymaja stosowane polecenie z urzadzen
przytorowych oraz spelione zostang wszystkie niezbgdne warunki.

ERTMS/ETCS w trakcie jazdy w trybie OS nadzoruje ruch pociagu wzgledem
dynamicznych profili predkosci.

Urzadzenia poktadowe ERTMS/ETCS pracujace w trybie OS powinny wyswietlaé
predkos¢ pociagu. Ponadto, na zadanie maszynisty mozliwe jest wyswietlenie ograniczenia
predkosci, dystansu docelowego, predkosci docelowej oraz predkosci odciecia do
momentu, w ktérym maszynista wyltaczy ich wyswietlanie.

Aby urzadzenia poktadowe znalazty si¢ w trybie OS statyczny profil predkosci oraz
opis trasy nie s3 niezbedne dla catej dlugosci pojazdu, lecz musza by¢ dostepne
przynajmniej dla czota pociggu. Jezeli dane te nie sg znane juz w trakcie jazdy w trybie
jazdy na widocznos¢ to wyswietlany jest maszyniscie komunikat o wjezdzie w trybie OS,
do momentu az dane te nie zostang uzupetione dla catej dlugosci pociagu.

Tryb ten moze by¢ stosowany w poziomach systemu ERTMS/ETCS: 1, 2 oraz 3.

Urzadzenia pokladowe odpowiedzialne sa za nadzorowanie ruchu pociggu, za$
maszynista za kontrole zajetosci torow.
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4.10.2 Przeglad nazewnictwa oraz propozycja nazewnictwa trybu

W polskojezycznej literaturze mozna znalez¢é nastepujace nazewnictwo tego trybu
jazdy:

e Na Widocznos¢ z ETCS,

e Na Widocznosé,

e Jazda na widocznos¢.

Zdaniem autoréw, bioragc po uwage stosowane aktualnie nazewnictwo oraz
przedstawiony opis trybu jazdy, proponuje si¢ przyjecie nazewnictwa ,,Na widocznosc”.

4.11 TRIP (TR)

4.11.1 Opis trybu

Tryb TR zalaczany jest w momencie przekroczenia konca zezwolenie na jazde (ang.
end of authority). W trybie tym zalaczane jest hamowanie pojazdu, ktérego to hamowania
nie mozna przerwaé. Nie nalezy myli¢ tego trybu z hamowaniem nagtym.

Urzadzenia ERTMS/ETCS powinny wskaza¢ maszyniscie powod uruchomienia trybu
TR oraz zazada¢ potwierdzenia przejscia do tego trybu juz po zatrzymaniu pociagu.
Potwierdzenie to jest konieczne do tego, aby wyjs¢ z tego trybu.

Tryb ten moze by¢ stosowany w poziomach systemu ERTMS/ETCS: 0, 1, 2, 3 oraz
NTC (STM).

4.11.2 Przeglad nazewnictwa oraz propozycja nazewnictwa trybu

W polskojezycznej literaturze mozna znalez¢ nast¢pujace nazewnictwo tego trybu
jazdy:

e Zatrzymanie Przez System,

e Wylaczenie awaryjne.

Zdaniem autoréw, bioragc po uwage stosowane aktualnie nazewnictwo oraz
przedstawiony opis trybu jazdy, proponuje si¢ przyjecie nazewnictwa ,,Zatrzymanie
awaryjne”.

4.12 POST TRIP (PT)

4.12.1 Opis trybu

Urzadzenia poktadowe przechodza do trybu PT po zatrzymaniu pociaggu wywotanego
przej$ciem do trybu TR i po potwierdzeniu przez maszyniste komunikatu o zatrzymaniu
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pociggu z powodu przejazdu za koniec zezwolenia na jazdg. Urzadzenia poktadowe
przechodzac w tryb PT powinny zwolni¢ hamulce, zaciagnigte w trybie TR.

W trybie PT mozliwe jest cofanie pojazdu. Dopuszczalne jest przejechanie wstecz
dystansu okreslonego przez odpowiednia zmienng narodowa. Po przekroczeniu tego
dystansu pocigg moze jedynie porusza¢ si¢ w kierunku zgodnym z kierunkiem
zasadniczym jazdy pociagu.

Urzadzenia pokladowe w trybie PT pracujace w poziomie 1, po aktywacji przez
maszyniste przycisku Start zaproponuja przejscie w tryb SR. Natomiast, urzadzenia
pracujace w poziomie 2 i 3 wykonuja probe nawigzania potaczenia z RBC, ktdre to bedzie
odpowiedzialne za przekazanie zgody na przejscie w tryb SR, przekazanie zezwolenia na
jazde w trybie pelnego nadzoru, zezwolenia na jazd¢ w trybie jazdy na widocznos¢, badz
zezwolenia na jazde manewrows.

Tryb ten moze by¢ stosowany w poziomach systemu ERTMS/ETCS: 1, 2 oraz 3.

4.12.2 Przeglad nazewnictwa oraz propozycja nazewnictwa trybu

W polskojezycznej literaturze mozna znalez¢é nastepujace nazewnictwo tego trybu
jazdy:

e Po Zatrzymaniu Przez System,

e Po Wylaczeniu Awaryjnym.

Zdaniem autoréw, bioragc po uwage stosowane aktualnie nazewnictwo oraz
przedstawiony opis trybu jazdy, proponuje si¢ przyjecie nazewnictwa ,,Po zatrzymaniu
awaryjnym”.

4.13 NON LEADING (NL)

4.13.1 Opis trybu

Tryb wykorzystywany jest w przypadku trakcji wielokrotnej, w pojezdzie trakcyjnym
nieprowadzacym, kiedy pojazd ten nie jest polaczony elektrycznie z pojazdem
prowadzacym. W takiej sytuacji pojazd nieprowadzacy nie jest zdalnie sterowany, a za
jego sterowanie odpowiedzialny jest maszynista.

Urzadzenia ERTMS/ETCS w trybie NL nie nadzorujg ruchu pojazdu, jednakze
wykonuja one funkcje lokalizacji pociagu i kiedy pracuja w poziomie 2 badz 3, przesytaja
raport o potozeniu do RBC zgodnie z ustalonymi zasadami jego przekazywania.

Tryb ten moze by¢ stosowany w poziomach systemu ERTMS/ETCS: 0, 1, 2, 3 oraz
NTC (STM).

4.13.2 Przeglad nazewnictwa oraz propozycja nazewnictwa trybu

W polskojezycznej literaturze mozna znalez¢ nastgpujace nazewnictwo tego trybu
jazdy:
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e Podrzedny,

e Nieprowadzacy.

Zdaniem autoréw, biorac po uwage stosowane aktualnie nazewnictwo oraz
przedstawiony opis trybu jazdy, proponuje si¢ przyjecie nazewnictwa ,,Podrzedny — bez
prowadzenia”. Okreslenie ,,podrzgdny” odnosi si¢ do pojazdu nieprowadzacego, za$ czton
,bez prowadzenia” odnosi si¢ do braku prowadzenia (w sensie nadzoru) pojazdu
(lokomotywy podrzednej) przez system ERTMS/ETCS.

4.14 STM EUROPEAN (SE)

4.14.1 Opis trybu

Tryb SE dostepny jest tylko dla urzadzen poktadowych pracujacych w zgodzie ze
specyfikacjg baseline 2. Tryb ten pozwala na emulowang jazd¢ w trybie petnego nadzoru,
kiedy peten zakres danych do tego potrzebnych dostarczany jest przez narodowy system
klasy B.

Tryb ten stosowany jest w poziomie STM systemu ERTMS/ETCS.

4.14.2 Przeglad nazewnictwa oraz propozycja nazewnictwa trybu

W polskojezycznej literaturze mozna znalez¢é nastepujace nazewnictwo tego trybu
jazdy:

e STM Europejski.

Zdaniem autorow, biorgc po uwage stosowane aktualnie nazewnictwo oraz
przedstawiony opis trybu jazdy, proponuje si¢ przyjecie nazewnictwa ,,STM Europejski”.

4.15 NATIONAL SYSTEM (SN)

4.15.1 Opis trybu

W trybie SN, w zaleznosci od konkretnej implementacji urzadzen pojazdowych,
narodowy system sterowania pociggiem moze mie¢ dostgp poprzez urzadzenia poktadowe
ERTMS/ETCS do takich zasobow jak: DMI, interfejsu do rejestratora JRU, odometru,
interfejsu pociggowego oraz hamulcdw. Zasoby te sg osiggalne poprzez interfejs STM.

Tryb SN uzytkowany jest w poziomie NTC. W trybie tym odpowiedzialnos$¢ za pociag
ponosi system kontroli pociggu klasy B oraz maszynista, w stopniu zaleznym od
konkretnego systemu kontroli.

Tryb ten stosowany jest w poziomie NTC (STM) systemu ERTMS/ETCS.
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4.15.2 Przeglad nazewnictwa oraz propozycja nazewnictwa trybu

W polskojezycznej literaturze mozna znalez¢é nastepujace nazewnictwo tego trybu
jazdy:

e STM Krajowy,

e STM Narodowy.

Zdaniem autoréw, bioragc po uwage stosowane aktualnie nazewnictwo oraz
przedstawiony opis trybu jazdy, proponuje si¢ przyjecie nazewnictwa ,Krajowy”.
W proponowanej nazwie pomini¢to czton ,,STM”, poniewaz we wzorcu (baseline) 3
réwniez zrezygnowano z tego czlonu. Zabieg ten pozwala na pozwala na uzywanie
ujednoliconego nazewnictwa w stosunku do wszystkich zestawdw specyfikacji
wymienionych w [8].

4.16 REVERSING (RV)

4.16.1 Opis trybu

Tryb RV pozwala maszyniscie na zmian¢ kierunku poruszania si¢ pociagu, bez zmiany
kabiny, kiedy orientacja pociaggu nie zostanie zmieniona. Ma to na celu umozliwienie
ucieczki pojazdu z sytuacji niebezpiecznej w celu szybszego osiagnigcia potencjalnie
bezpieczniejszego potozenia pociagu.

Urzadzenia poktadowe ERTMS/ETCS powinny nadzorowac¢ ruch pociagu wzgledem:

e Ograniczenia predkosci w trybie RV, otrzymanego od urzadzen przytorowych

e Dystans do przebycia w kierunku przeciwnym do orientacji pociagu, otrzymany od
urzadzen trzytorowych. Po przekroczeniu przez pojazd tego dystansu wdrazane
jest hamowanie nagte.

Po zwolnieniu hamulca po zatrzymaniu ze wzgledu na przekroczenie dystansu cofania
ikiedy dystans cofania ciagle jest przekroczony, urzadzenia poktadowe ERTMS/ETCS
powinny wyda¢ polecenie wdrozenia hamownia nagtego dla kazdego ruchu w kierunku
przeciwnym do kierunku zasadniczego pociagu.

W trybie RV wurzadzenia poktadowe powinny wyswietla¢ predko$¢é pociagu,
ograniczenie predkosci oraz pozostaty dystans do przejechania.

Tryb RV znajduje szczegdlne zastosowanie przy zmianie czota pociggu w pociggach
zespolowych, jak i przy zmianie kabiny w pojezdzie trakcyjnym.

Tryb ten moze by¢ stosowany w poziomach systemu ERTMS/ETCS: 1, 2 oraz 3.

4.16.2 Przeglad nazewnictwa oraz propozycja nazewnictwa trybu

W polskojezycznej literaturze mozna znalez¢é nastepujace nazewnictwo tego trybu
jazdy:

e Cofanie,

e Jazda do tyhu.
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Zdaniem autoréw, bioragc po uwage stosowane aktualnie nazewnictwo oraz
przedstawiony opis trybu jazdy, proponuje si¢ przyjecie nazewnictwa ,,Cofanie”, poniewaz
okreslenie to oddaje zachowanie urzadzen poktadowych, opisane w rozdziale powyzej,
znajdujacych si¢ w tym trybie.

4.17 LIMITED SUPERVISION (LS)

4.17.1 Opis trybu

Tryb ograniczonego nadzoru umozliwia obstuge pociagu w obszarach, w ktérych
informacje o torze moga by¢ dostarczane w celu realizacji nadzoru nad pociggiem w tle.

W trybie LS nadzér nad pociggiem realizowany jest tylko na dedykowanych do tego
odcinkach linii o wigkszym potencjalnym ryzyku. Na pozostalych odcinkach
o potencjalnie nieduzych skutkach przekroczenia predkosci lub ryzyku kolizji,
wyposazenie przytorowe dostarcza jedynie dane konieczne dla wyswietlania ostrzezen.

Tryb LS nie moze zostaé¢ aktywowany przez maszyniste, polecenie jego aktywacji musi
pochodzi¢ z urzadzen przytorowych i aktywowany jest po spelieniu wszystkich
niezbgdnych warunkéw.

W tym trybie urzadzenia poktadowe ERTMS/ETCS nadzoruja ruch pojazdu wzgledem
dynamicznych profili predkosci, jednak maszynista zobowiazany jest do przestrzegania
wskazan sygnalizatoréw przytorowych.

Tryb ten moze by¢ stosowany w poziomach systemu ERTMS/ETCS: 1, 2 oraz 3.

4.17.2 Przeglad nazewnictwa oraz propozycja nazewnictwa trybu

W polskojezycznej literaturze mozna znalez¢é nastepujace nazewnictwo tego trybu
jazdy:

e Ograniczony nadzor.

Zdaniem autoréw, bioragc po uwage stosowane aktualnie nazewnictwo oraz
przedstawiony opis trybu jazdy, proponuje si¢ przyjecie nazewnictwa ,,Ograniczony
nadzor”, poniewaz okreslenie to oddaje zachowanie urzadzen pokladowych, opisane
w rozdziale powyzej, znajdujacych sie¢ w tym trybie.

4.18 PASSIVE SHUNTING (PS)

4.18.1 Opis trybu

Tryb PS uzywany jest przez urzadzenia poktadowe ERTMS/ETCS w przypadku
stosowania trakcji wielokrotnej, w pojezdzie trakcyjnym nieprowadzacym, niesterowanym
zdalnie, ale mechanicznie spigtym z pojazdem trakcyjnym prowadzacym. Tryb ten moze
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by¢ réwniez uzywany do jazd manewrowych z wykorzystaniem jednego pojazdu,
w sytuacjach w ktorych maszynista musi zmienia¢ kabiny [5].

Przejscie do tego trybu jazdy jest mozliwe tylko z trybu SH. W trybie tym urzadzenia
poktadowe ERTMS/ETCS nie nadzoruja ruchu pociagu, cata odpowiedzialno$¢ za pociag
spoczywa na maszyniscie.

Tryb ten moze by¢ uzyty w poziomach systemu ERTMS/ETCS: 0, 1, 2, 3 oraz NTC
(STM).

4.18.2 Przeglad nazewnictwa oraz propozycja nazewnictwa trybu

W przeanalizowanej polskojezycznej literaturze brak okreslen dla tego trybu jazdy.
Moze to wynikaé z faktu, iz tryb ten zostat zdefiniowany dla wzorca baseline 3 dotychczas
nie stosowanego w Polsce.

Zdaniem autoréw, biorac po uwage stosowane aktualnie nazewnictwo oraz
przedstawiony opis trybu jazdy, proponuje si¢ przyjecie nazewnictwa ,,Pasywne
manewrowanie”, poniewaz okreslenie to oddaje zachowanie urzadzen poktadowych,
opisane w rozdziale powyzej, znajdujacych si¢ w tym trybie.

4.19 Zestawienie proponowanej przez autoré6w nomenklatury

W tabeli 2 przedstawiono zestawienie proponowanego przez autorow artykutu
nazewnictwa tryboéw pracy urzadzen poktadowych systemu ERTMS/ETCS.

Tabela 2
Proponowana przez autoréw polska nomenklatura tryboéw pracy urzadzen pokladowych
systemu ERTMS/ETCS

Angielska nomenklatura Propozycja polskiej nomenklatury

Isolation Odtaczenie
No Power Brak zasilania
System Failure Awaria systemu
Sleeping Uspienie
Stand By Oczekiwanie
Shunting Manewrowanie
Full Supervivison Pelny nadzér
Unfitted Odcinek niewyposazony
Staff Responsible Odpowiedzialnos¢ personelu
On Sight Na widocznosé
Trip Zatrzymanie awaryjne
Post Trip Po zatrzymaniu awaryjnym
Non Leading Podrzedny — bez prowadzenia
STM European STM Europejski
STM National (National System) Krajowy
Reversing Cofanie

Limited Supervision

Ograniczony nadzor

Passive Shunting

Pasywne manewrowanie
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5 PODSUMOWANIE

W artykule przedstawiono tryby pracy urzadzen poktadowych systemu ERTMS/ETCS
stosowane w réznych wzorcach specyfikacji tego systemu oraz zaproponowano polska
nomenklature tych trybow pracy. W zwiazku z coraz szerszym wdrazaniem systemu
ERTMS/ETCS w Polsce konieczne staje si¢ rozpropagowanie wiedzy na temat dostepnych
w systemie ERTMS/ETCS trybow pracy urzadzen poktadowych oraz ujednolicenie
nazewnictwa tryboéw pracy urzadzen poktadowych systemu ERTMS/ETCS. Ujednolicenie
to niesie za sobg szereg korzysSci zauwazalnych zaréwno przy projektowaniu nowych
rozwiazan jak i przy eksploatacji juz wdrozonego systemu.
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NOMENCLATURE OF MODES OF THE ERTMS/ETCS ON-BOARD EQUIPMENT IN
CONDITIONS OF THE POLISH RAILWAY NETWORK

Summary: This article refers to the nomenclature of modes of ERTMS/ETCS on-board equipment. The
article presents descriptions of modes, the naming of specific modes used in Polish literature and the proposal
of Polish naming of each of them. Moreover, article draws attention to the need of unifying the nomenclature
and propagation of knowledge about the modes of the ERTMS/ETCS on-board equipment.
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