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编组站驼峰自动控制系统的研究与实现

周群

(北京全路通信信手研究设计院．北京1 00073)

摘 要：简要介绍了驼峰作业自动控制在编组站自动化中所处地位，详细介绍7编组站驼峰自动控制应

关注的主要因素、系统的主要功能、实现方法和技术特点等。
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Research and implemention for Automatic Control System

ofHump at marshalling stations

ZHOUQun

(BeringNationalRmlwayResearch＆Designinstitute of Signal&Communication，Beijing 100073)

Abstract：It was introduced the position ofautomatic congol ofhump homework at marshalling station，the main function

and main factor ofautomatic control hump．implemented method and the technique characteristics
in detail．
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1 引言

文章对编组站驼峰自动控制系统存编组站自动化

中所处的地位及其作用，驼峰控制系统要控制的主

要因素，各个因素和运输生产的关系和怎样实时控

制进行r分析。详细介绍了我设计院研制的鸵峰控

制系统的结构与组成。期望得到从事铁路自动化研

究同行的指导。

2 编组站自动化与驼峰自动控制系统

编组站的根本任务是实现列车的解体与重新编

组。其主要工作可以概括为：(1)根据到达列车编组

信息+编制列车编解计划；(2)根据列车编解讣划对

到达列车进行解体和重新编组；(3)到达和m发列车

编组信息的接收和发送。列车编解计划和列车编组

信息的接收与发送两项工作是编组站管理层面的J二

作， -般由编组站管理信息系统完成t而列车的解体

和编组工作属卜编组站实际作业层面，使用编组站

中配属的机车、驼峰、编组场编组股道以及各种控制

设施等完成。

驼峰是编组站进行列车编解作、世的基础设施，在

列车编解作业所用各种设施中处于核心地位。实现
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驼峰自动控制就足实现列车编解的自动化，是编组

站自动化工作巾一个必小可少的重要组成部分。

3 列乍编解作业的主要要求及相应控制因素

列车编解作业的根本目的是把到达列车中不同

去向的车辆相互分开，把住多个列车中相同去向的

车辆重新编列，组成一个新的列车，以便将各个车

辆中装载的货物运送到目的地。列车编解作业的依

据是列车编解计划。列车编解作业的基本过程是调

车机把列车推上驼峰，根据计划打丌车辆连接车钩，

让相同方向的车辆脱离原列车，溜向指定编组股道；

不同方向的车辆溜向不同的股道。一个列车中全部

车辆溜放完毕，标志这个列车解体作业完成。儿个

列车解体完毕，各个列车中相同方向的车辆集中到

同一个编组轨道，形成儿个新的列车，列车编组作

业宣告完成。

列车编解作业的主要要求包括：确保相|一1方向的

车辆都能准确溜放到同一个编组轨道；第一辆(组)

溜放到一个编组轨道的车辆能够到达、又不要冲出

编组轨道的标界，随后溜放到这一编组轨道的车辆

尽可能和以前溜放的车辆实现连挂、叉不要冲撞以

前溜放的车辆。冲出标界或冲撞以前溜放的车辆，会

造成安全事故；而不能和以前溜放的车辆实现连挂，

   



甚至Ⅲ现大的间隔(丌天窗)，又要影响编组股道的 4 驼峰自动控制系统的结构

使用。增加编解作业上作量，影响编组站工作效率。

影响车辆溜放到哪个编组轨道的主要冈素是道岔

的证确连接；而影响车辆溜放安垒和连挂的上要因

素则是车辆的速度。

车辆速度町以分为机车把车辆推向驼峰峰顶的推

峰速度，车辆脱离列车时的溜放起始速度，在不同区

段希望或规定的车辆走行速度等。影响车辆速度的

因素除推峰速度以外，还和目的编组股道的有效长

度和每个(组)车辆应该前进的距离、车辆的重量以

及采取的制动措施等众多因素都密切相关。

实现驼峰自动化，就是根据列车编解计划，控制

相关道岔的转接，控制信号机闪亮，指挥机车以适当

的速度推峰，并且要掌握溜放车辆重量，随叫掌握车

辆当前实际前进的速度、相关逋岔的状态、股道实际

有效长度等相戈因素，推算出要使车辆在备个区段

都以期望的速度前进，应该如何控制减速器对车辆

制动，并实际控制和调整减速器的动作，最终达到把

车辆淄放剑预期位置的目的。 ．

钩车车辆的重量靠安置在轨道L的测重机测量，

车辆当前的前进速度靠测速雷达动态测量，编组轨

道的有效长度则采用测量轨道电路的电压变化束获

得。摔制车辆前进速度是保证列车编解准确、安全的

基本手段，普遍使用的设备是减速器。

大型编组站会使用三级减速器。一一、二级减速器

安装存峰上，进行间隔制动，防止后边一辆(绀)车

辆由丁速度过高而追上前面的钩车，造成冲撞或不

庇匿的连挂；三级减速器安装在编组股道的前端，做

目的制动，确保钩车以期望的速度到达其应凌到达

的地方。而小型编组站只任编组股道的前端安装‘

级减速器，仅仅做目的制动。

对于-钩车，减速器在什么时候开始制动，制动

多长时Ⅻ以后开始缓解，制动使用多大的力量等，都

是很重耍的因素。如对于空车，不能大力制动，否则

会造成车辆跳道；长车不能迎头制动，应“放头拦

尾”，再则会降低列车编解效率等。所有这些，靠人

肉眼观察，手。L控制，无论绎验多幺丰富，都很难达

到精确的效果。必须将计算机技术和先进的测速、测

&、删重技术相结合，爿’能实叫掌握车辆的各种情

况，灾时做Ⅲ判断和调整，自动．精确地控制车辆溜

放的全过程，确保列4二编解作业安全、顺利完成。

鸵峰自动控制的根本目的：(1)确保车辆进入预

期编组轨道，依靠道岔控制设备；(2)确保车辆以预

期速度?l=|i放到预期位置，靠掌握、控制“车辆速度、

车辆重量和轨道长度”二大要素而实现。

该鸵峰自动控制系统主要由主机、峰顶控制、道

岔控制、减速器控制和测长拧制等儿个部分组成。

驼峰自动控制系统的结构如图l所示。
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圈1驼■自动控制系统的结构

5 驼峰自动控制系统的丰要功能

主机是驼峰自动控制系统的核心，它实现系统主

要的控制功能．包括列车编组计划的输入与修改、运

输人员所发控制命令的接收与实现、各种控制措施

的决策、实施及效果记录，并根据记录，统计产生出

计划执行结果报告，系统信息报告、钩车统计报告、

减速器速度控制过程报告、道岔动作叫问统计报告

和速度拧制精度控制报告等多个报告。

峰顶控制的丰要功能：控制驼峰信号机，采集凋

韦信号、测重器，推峰速度、到达场相关信息、方向

计轴和限界检杳器等信息。

道岔控制部分的丰要功能：采集道站轨道、警冲

标轨道、道岔表示、道岔手柄位置、道岔封锁和车

轮传感器等信息，拧制道岔转换，井监控道岔转换

叠过程。

减速器控制部分的土要功能：采集减速器轨道、

减速器表不、减速器人T干预、减速器封锁．车轮传

惑器和测速雷达等信息，并根据主机给定的钩车速

度对钩车在减速器【x．段占用的令过程进行合理控制。

测K控制部分的主要功能：采集测长信息，槲措

面面丽西丽甄司—o
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火车站货场发展物流服务的探讨

王晓博

(太原铁路舟局太原东站，太原0300l 3)

摘婴：在分析市场需求和太原东站货场优势的基础上，提出了发展物流服g-的设想，研究T物流服务的

目标市场、服务内容、业争模式和市场客量。井提出了改建货场的建议。
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Discussion OU developing logistics service of freightyard at stations

WANG Xiac)bo

(Taiyuan East Railway Sation，Taiyuan Railway Sub—Administration，Taiyuan 030013】

Abstract：Onthe basis of analyzingmarket demands and advantage ofTaiyuan EastRailway Stationfreight yard．itwiis

introduced the imagination of logistics service development It was also studied the goal market，service content，business

mode and market capzc畸ofthe logistics service And t11en it was provided tb．e sugges“oa on recoastructittg freight yard

Keywords：freight yard；logistics；reconstruction

1 引言

太麒东站地处山西省省会太原市东部，办理整

车、零扭、集装箱货物运输及客运业务。车站拥有

山西省较大的铁路货场，向东5km与太原市东山过

收稿U期：2002一10-13
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境高速公路相通，向西1 km与太原市建设北路相连。

车站土要服务范嗣包括太原市及崩边的清徐、交城

和文水等县市，货源以煤炭、焦炭、暖气H、生铁、

醋和酒等为丰。因此必须探索一条适麻太原东站发

展的路。

测长变化判断钩车位置，给出走长和停长距离，并自

动判断股道牵搴和对测长精度进行自动校正。

驼峰自动控制系统各部分在主机的统一捧制下，

根据列车编解计划和运输人员的具体指挥，结合现

场实际测量的轨道长度、车辆重量、前进速度等各种

信息，自动控制驼峰信号、道岔转换和减速器运作，

实现了驼峰作、肚自动化。

高可用性T业挖制机，完善与改进了系统功能与性

能。先后增加了驼峰调车进路自动控制功能，控制减

速器同时起动数目以减少起动电流对供电设备的冲

击功能；改变了士机系统软硬件配置．研制r双机切

换设备，提高r系统可用性；提高n十算机网络通信
带宽，改善了主机和T作站之间的通信能力等等，使

系统功能更加完善，平均无故障时间火人提高。

6 驼峰自动化系统的完善与改进 7 结束语

早期研制的驼峰自动化系统，是在从国外引进的

系统基础之上升级、改造建设的。文中介绍的驼峰自

动化系统的基本框架，以及系统结构与功能，也基本

某千引进系统。我们住消化、吸收、改进和推，“的过

程中，注意不断了解肆三产实际需求，跟踪计算机技术

发展，不断采用新的技术，改造了系统结构，0『人r
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驼峰自动化控制系统，在大量编组站推广应用的

实践表明，该系统侄保证列车编解作业安全、正确，

减轻职上劳动强度，提高编组站生产效率和硎车编

解质量方面，发挥了重要作用，受到编组站广人现场

T作人嗣的欢迎。

   


