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(57) Предложен способ и система управления подвижным составом при осуществлении надвига и
роспуска с сортировочной горки. В рамках данного способа в режиме надвига подвижного
состава подвижной состав движется по надвижной части сортировочной горки в направлении
горба горки, при этом движение подвижного состава осуществляется по крайней мере одним
локомотивом, который надвигает по крайней мере один отцеп впереди себя в направлении горба
горки, и при этом для каждой точки установки колесного датчика рассчитана скорость подвижного
состава, которая должна быть у подвижного состава в момент прохождения соответствующий
точки установки колесного датчика. Местонахождение подвижного состава при осуществлении
режима надвига определяется с помощью системы идентификационных меток и считывателей
и колесных датчиков, размещенных на железнодорожных путях сортировочной горки. В момент
прохождения подвижным составом по крайней мере одного колесного датчика проверяется
соответствие фактической скорости подвижного состава расчетной скорости подвижного состава
в точке установки данного колесного датчика, а в случае несоответствия фактической скорости
расчетной фактическая скорость подвижного состава приводится в соответствие с расчетной
скоростью для точки установки соответствующего колесного датчика. При достижении подвижным
составом горба горки запускается режим роспуска подвижного состава, в рамках которого при
прохождении по крайней мере одним отцепом горба горки происходит его последовательное
отделение от подвижного состава и/или локомотива и дальнейшее скатывание по спускной части
сортировочной горки, производится расчет точки остановки локомотива на надвижной части
сортировочной горки, которая рассчитывается, исходя из условий, что все отцепы подвижного
состава отделились от локомотива, а локомотив находится на надвижной части сортировочной
горки. При достижении расчетной точки остановки локомотив останавливается.
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