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Niniejsza rozprawa stanowi jeden z rezultatow projektu nr.: POIR.01.01.01-00-0276/17,
ktory realizowany jest wspolnie przez firme Rail-Mil Computers oraz Wydzial Transportu Politechniki
Warszawskiej przy wspolfinansowaniu przez Narodowe Centrum Badan i Rozwoju w ramach programu
operacyjnego inteligentny rozwoj na lata 2014-2020.

W ramach realizacji rozprawy przeprowadzono badania eksperymentalne w zakresie podsystemu
pojazdowego odometru z wykorzystaniem eksperymentalnych kart pomiarowych zawierajacych inercyjne
uktady pomiarowe wykonane w technologii MEMS. Jako miejsce wykonania badan eksperymentalnych
wybrano Tor Prob STP Kabaty Metra Warszawskiego. Natomiast pojazdem wybranym do przeprowadzenia
badan byl eksploatowany w Metrze Warszawskim pojazd typu ALSTOM METROPOLIS 98B. Badania
eksperymentalne obejmowatly kazdorazowo przeprowadzenie szesciu préb wedtug autorskiego programu
badan. Badania trwaty dwa dni.

Na potrzeby badan eksperymentalnych opracowano: autorski model fizyczny pojazdu szynowego
w inercyjnym ukladzie odniesienia poprzez przeniesienie na grunt kolei metod opisu dynamiki statkéw
powietrznych stosowanych w lotnictwie, zdefiniowano lokalny uktad wspétrzednych oraz zestaw wielkosci
mierzonych, po czym opracowano algorytm pozycjonowania pojazdu z wykorzystaniem inercyjnych
uktadéw pomiarowych. Opracowany algorytm stanowi podstawe do rozbudowy jego funkcjonalnosci w
pelnej, finalnej architekturze systemu.

Jako algorytm filtracji zaktocen zaproponowano wykorzystanie metody ARMA. Na potrzeby
instalacji urzadzen pomiarowej zdefiniowano interfejsy sprzgtowe i programowe oraz wykonano projekt
powigzania urzadzen pomiarowych z urzagdzeniami pojazdu.

Wyniki badan eksperymentalnych potwierdzity przyjets teze rozprawy oraz pozwolily na
osiggnigcie zatozonych celéw poprzez wykazanie zasadnosci zastosowania inercyjnych uktadow
pomiarowych w petli sterowania pociagiem (pojazdem szynowym) jako niezaleznego zrédia informacji o
predkosci poruszajgcego si¢ pojazdu oraz drodze przebytej od ostatniego punktu pozycjonowania
bezwzglednego zainstalowanego w torze.

Wyniki niniejszej rozprawy znajda swoje zastosowanie w rzeczywistym, eksploatowanym,
pierwszym polskim systemie o petnej funkcjonalnosci systemow klasy CBTC (ang. Communications Based
Train Control.), typu rmCBTC.

W podsumowaniu rozprawy wyznaczono kierunki dalszych prac badawczo-rozwojowych
w zakresie podsystemu pojazdowego odometru stanowigce rozszerzenie i kontynuacje osiagnigtych w niej

celow badawczych.
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