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Streszczenie: W artykule autor przedstawia genezg projektu i realizacji symulatora rzeczywistego
ruchu pociagow SRP-WT. Symulator stanowi integralny element zintegrowanego stanowiska
kierowania i sterowania ruchem kolejowym (ksrk) zrealizowanego w technice komputerowe;j,
znajdujacego si¢ w Laboratorium Sterowania Ruchem Wydzialu Transportu Politechniki
Warszawskiej. Symulator SRP-WT wspolpracujac z takimi podsystemami jak: podsystem
przekazywania informacji o pociagu, centrum dyspozytorskie i nastawnica komputerowa pozwala na
przeprowadzanie zaj¢¢ dydaktycznych wymagajacych ztozonych sytuacji ruchowych. Oprocz celéw
dydaktycznych symulator znajduje zastosowanie w badania réznych wiasciwosci komputerowych
urzadzen ksrk budowanych w laboratorium jak i po za nim. W kolejnych punktach artykutu autor
opisuje zalozenia dla architektury i funkcjonalnosci symulatora ruchu pociagu SRP-WT.
W przedostatnim punkcie opisane zostaly przykladowe zadania symulacyjne realizowane przez
symulator w trakcie ¢wiczen dydaktycznych na stanowisku dyzurnego ruchu i dyspozytora liniowego.
Stowa kluczowe: symulacja ruchu pociagéw, kierowanie i sterowanie ruchem pociagdw, testowanie
urzadzen srk, szkolenia pracownikow kolei

1. RUCH POCIAGOW

Ruch pociagéow po sieci kolejowej jest istotag procesu transportowego. Zagadnienia
znim zwiazane poczawszy od zadan logistycznych a na problemach bezpieczenstwa
konczac wymagaja ciagtych badan [9] [4]. Optymalizacja ruchu kolejowego
z uwzglednieniem réznorodnych kryteriow stanowi rozlegly obszar badawczy.
Jednoczesnie ze wzgledu na gabaryty oraz ztozonos¢ infrastruktury kolejowej i pojazdoéw
kolejowych badania prowadzone na rzeczywistych obiektach sg bardzo kosztowne a w
wielu przypadkach niemozliwe do realizacji. Dlatego tez istotnym narz¢dziem badawczym
sa symulatory ruchu pociagdéw[8]. Istnieje wiele symulatorow zwiazanych z ruchem
kolejowym[9]. Maja one rézny charakter, od rozrywkowego (np. gry strategiczne) po
zaawansowane analizatory wybranych cech technicznych (np. wihasciwosci uktadéw
zasilania[7]). W réznych dziedzinach oprocz celow badawczych symulatory realizuja
rowniez cele dydaktyczne. Operatorzy pracujac w  warunkach symulowanych
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przypominajacych rzeczywiste trenuja odpowiednie sposoby postgpowania w roéznych
sytuacjach. W systemach sterowania i kierowania ruchem kolejowym takie stanowiska
treningowe pozwalaja na doskonalenie umiejgtnosci personelu miedzy innymi w celu
podniesienia bezpieczenstwa prowadzenia ruchu [2][4].

W Laboratorium Sterowania Ruchem kolejowym Wydziatu Transportu Politechniki
Warszawskiej od wielu lat dziala zespol zajmujacy si¢ zagadnieniami zabezpieczenia
ruchu kolejowego ze szczegdlnym uwzglednieniem komputerowych urzadzen srk. Zespot
brat udziat w pracach konstrukcyjnych i wdrozeniowych takich systemow ksr jak WSKR-
2[10], SEPE-SPI[11], ILTOR-2[12], WT-UZ[13] i wielu innych. W laboratorium powstato
zintegrowane stanowisko kierowania i sterowania ruchem kolejowym, w sktad ktorego
wchodza takie podsystemy jak komputerowy sterownik zalezno$ciowy, elektroniczny
pulpit nastawczy, system przekazywania informacji o pociagu, centrum kontroli
dyspozytorskiej, podsystem automatycznego powiadamiania dréznika przejazdowego[6].
Wymienione podsystemy wspolpracuja z rzeczywistymi urzadzeniami przytorowymi. W
laboratorium znajduja si¢ dwa semafory pigciokomorowe i1 jeden naped zwrotnicowy.
Pozostate elementy infrastruktury przytorowej sg z oczywistych wzgledéw symulowane.

Wraz z poszerzaniem zagadnien dydaktyczno badawczych bedacych w  kregu
zainteresowan pojawila si¢ potrzeba systematycznego podejscia do symulacji ruchu
kolejowego dla wymienionych elementéw zintegrowanego stanowiska kierowania i
sterowania ruchem kolejowym. W celu praktycznej realizacji powstajacych koncepcji
rozpoczeto prace majace na celu zaprojektowanie i zbudowanie programowego symulatora
wspolpracujacego rzeczywistymi systemami ksr. Podstawowe zatozenia dla symulatora
SRP-WT to wszechstronno$¢ zastosowan i wspdtpraca z roznymi systemami.

Kolejne punkty artykulu opisuja zatozenia dla architektury i funkcjonalnosci
tworzonego symulatora. W przedostatnim punkcie opisane sa przykladowe zadania
symulacyjne  realizowane przez symulator w trakcie c¢wiczen dydaktycznych na
stanowisku dyzurnego ruchu i dyspozytora liniowego.

2. ARCHITEKTURA SYMULATORA

Symulator SRP-WT jest zrealizowany w postaci zbioru wspolpracujacych ze sobg
programoéw komputerowych. Aplikacja ma budowg¢ modutowa. Do gléwnych modutéw
(rys.1) SRP-WT naleza:

— modut przetwarzania sytuacji ruchowe;j,
— modut bazy danych przechowujacy dane konfiguracyjne oraz wyniki symulacji,
— moduly interfejséw wejsciowych 1 wyjsciowych,
— modut panelu operatora.
Moduty gtéwne wspomagane sa przez moduly pomocnicze:
— modut edycji konfiguracji,
— modut wizualizacji sytuacji ruchowej,
— modut wizualizacji parametréw jazdy pojazdu szynowego.
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Modut przetwarzania sytuacji ruchowej realizuje zadania symulacyjne. W przypadku
symulacji w czasie rzeczywistym pracuje cyklicznie z krokiem czasowym okreslonym w
konfiguracji zadania symulacyjnego. W kazdym cyklu wyznacza potozenie i parametry
ruchu wszystkich uruchomionych pociagdw (pojazdéw szynowych), a takze stany
elementow uktadu torowego, na ktére ma wplyw.

Modut baza danych shuzy do przechowywania danych konfiguracyjnych oraz wynikoéw
realizacji zadan symulacyjnych. Umozliwia przetwarzanie wynikéw symulacji w celach
analitycznych na biezaco w trakcie realizacji zadania symulacyjnego lub po jego
zakonczeniu. Modut umozliwia réwniez udostgpnianie danych dla innych aplikacji
analitycznych.

Moduly interfejséw realizuja polaczenie pomigdzy symulatorem i jego otoczeniem. Dla
réznych zadan symulacyjnych (rézne poziomy symulacji [4], rozny cel i tryb symulacji)
aktywowane sg rézne interfejsy. Przyktadowe interfejsy to:

— interfejs wejsciowy RT stanow urzadzen,

— interfejs wyjsciowy RT stanéw urzadzen (odcinki kontrolowane),

— interfejs wyjsciowy RT parametréw ruchu pojazdow,

— interfejs wejsciowy wyjsciowy telegramdéw ruchowych,

— interfejs konfiguracji uktadu torowego — zapewnia mozliwos¢ zapisania
konfiguracji do symulatora w rdéznych formatach, a takze pobranie tej
konfiguracji w wybranym formacie,

— interfejs konfiguracji rozktadu jazdy.

Dla konkretnego interfejsu okreslana jest funkcja, kierunek przeptywu danych oraz
format danych nadawanych Iub odbieranych przez otoczenie. Dane wymieniane sa z
otoczeniem przy pomocy protokotu UDP/IP lub w postaci plikéw tekstowych.

Modut panelu operatora pozwala na zarzadzanie zadaniami symulacyjnymi.
Podstawowe jego funkcje to wybor zadania symulacyjnego, jego uruchomienie,
wstrzymanie i zakonczenie. Funkcje bardziej zaawansowane sa zwiazane z ,,recznym”
oddziatywaniem na przebieg wykonywanego zadania symulacyjnego.

Modut edycji  konfiguracji nie jest modutem obowiazkowym. Spetnia rolg
wspomagajaca faz¢ przygotowania zadan symulacyjnych. Alternatywnie dane
konfiguracyjne moga by¢é przygotowane w postaci plikow tekstowych za pomoca
dowolnego edytora tekstow.

Moduty wizualizacji sytuacji ruchowej i parametrow ruchu pojazdéw sa rowniez
elementami uzupetniajacymi. Pozwalaja na prezentacj¢ wynikéw symulacji w postaci
odpowiedniej dla okreslonego odbiorcy (np. dyzurny ruchu, dyspozytor liniowy,
maszynista).

Jednym z gldwnych celow praktycznych stawianych przed symulatorem jest jego
mobilnos¢ 1 wszechstronno$¢ zastosowania. Z tego wzgledu przy formutowaniu zalozen
dla implementacji symulatora wskazano na potrzebg zastosowania modulowej struktury,
uniwersalnych interfejsow sieciowych, mozliwos¢ uruchamiania w srodowiskach réznych
systemow operacyjnych, tatwej migracji wdrozonych instancji symulatora. Wszystkie te
cechy zostaly zapewnione. Glowne moduly realizujace proces symulacji zostaly
zaimplementowane w jezyku C++, zgodnie z metodologia obiektowa. Do kompilacji kodu
zrédlowego uzywany jest kompilator gcc [16] co pozwala na uzyskiwanie kodu
wykonywalnego dla réznych systemdéw operacyjnych (np. Windows, Linux, QNX). W roli
magazynu danych zastosowana zostala relacyjna baza danych. Takie rozwigzanie jest
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istotne szczegolnie na etapie przetwarzania wynikdw symulacji. Przebieg symulacji niemal
w kazdym przypadku generuje bardzo duzo danych wynikowych i przetwarzanie ich przy
pomocy prostych edytordw czy arkuszy kalkulacyjnych jest w praktyce bardzo trudne.
Zastosowanie DBMS umozliwia zaawansowane wyszukiwanie danych w oparciu o
powiazania wystepujace pomigdzy nimi, wykonywanie roznych funkcji na zagregowanych
danych (np. S$rednie, eckstrema) przy pomocy jezyka SQL. Aplikacja SRP-WT
wykorzystuje bazy PosgreSQL [14] jako gtdwny magazyn danych oraz SQLite[15] jako
podreczna bazg danych dla danych operacyjnych charakteryzujaca si¢ mobilnoscig (cata
baza danych zrealizowana jest w postaci jednego pliku).
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Rys. 1. Architektura symulatora SRP-WT

3. FUNKCJE SYMULATORA SRP-WT

Funkcjonalno$¢ symulatora mozna podzieli¢ na obszary zwiazane z:
— konfigurowaniem srodowiska symulacji,
— sterowaniem przebiegiem symulacji,
— udostegpnianiem wynikow symulacji,
— realizacja zadania symulacyjnego, w czasie ktorego zwykle wystepuje interakcja
z rzeczywistymi urzadzeniami ksr.
Konfigurowanie srodowiska symulacji to etap w czasie, ktorego okreslane sa parametry
zadania symulacyjnego (np. tryb uruchomienia, aktywne interfejsy, strumienie danych),
struktura i parametry uktadu torowego, rozktad jazdy (harmonogram) dla planowanej
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sytuacji ruchowej oraz parametry pojazdéw szynowych, ktérych ruch jest symulowany.
Parametry uktadu torowego opisuja jego elementy (posterunki, tory, zwrotnice, semafory,
odcinki kontrolowane itp.) oraz powigzania pomig¢dzy nimi (okreslenie sasiedztwa) a takze
zasady ruchu obowigzujace na odpowiednich fragmentach sieci kolejowe;.

Sterowanie przebiegiem symulacji moze odbywac si¢ w réznym zakresie i jest zalezne
od aktywnych interfejsow i1 strumieni danych. W najprostszym przypadku sterowanie
przebiegiem sesji sprowadza si¢ do jej uruchomienia. Przy bardziej ztozonych symulacjach
np. w czasie sesji treningowej sterowanie przebiegiem sesji polega na modyfikacji sytuacji
ruchowej np.: uruchamianie dodatkowych pociagéw, zamykanie toréw czy generowanie
sytuacji awaryjnych urzadzen wykonawczych.

Interakcja symulatora z rzeczywistymi urzadzeniami ksr ma miejsce w przypadku
zastosowania symulatora do testowania urzadzen rzeczywistych lub zastosowania
symulatora w celach szkoleniowych, gdzie rzeczywisty pulpit operatorski potrzebuje
danych o zmianach sytuacji ruchowej wedlug odpowiednich scenariuszy. Interakcje
polegaja na przesylaniu danych opisujacych stany elementow ukladu torowego oraz
parametry pojazdéw a w szczegdlnosci ich polozenie. Dane przesytane sag w obie strony.
Udostepnianie wynikoéw mozne przebiegaé na dwa sposoby:

— w czasie rzeczywistym (RT),
— w postaci listy zdarzen.

Udostgpnianie wynikéw symulacji w czasie rzeczywistym jest mozliwe tylko w
przypadku zadania symulacyjnego uruchomionego w trybie czasu rzeczywistego (tzn.
zdarzenia wystgpuja w momentach wynikajacych z realnego uptywu czasu zwigzanego z
dziataniem urzadzen). Zdarzenia opisujace zmiany sytuacji ruchowej wysytane sa do
odbiorcéw zaraz po ich wystapieniu w symulatorze.

Udostgpnianie wynikow w postaci listy zdarzen jest mozliwe dla dowolnych zadan
symulacyjnych. Lista jest udostgpniana w postaci pliku tekstowego w uzgodnionym
formacie (np. csv, xml) lub bezposrednio z bazy danych SRP-WT.

4. KONFIGURACJA

Konfiguracja symulatora obejmuje réznorodne zagadnienia. Polega na wprowadzeniu
do symulatora za posrednictwem odpowiednich interfejséw danych konfiguracyjnych
opisujacych i1 parametryzujacych te zagadnienia. Najwazniejsze, zwigzane z zadaniami
symulacyjnymi mozna podzieli¢ na:

— konfiguracje srodowiska symulacji,
— konfiguracje scenariuszy symulacji,
— konfiguracj¢ zadan symulacyjnych.

Dane konfiguracyjne sSrodowiska symulacji stanowia statyczne opisy [3]: uktadu
torowego, infrastruktury dodatkowej, pojazdow. Dane konfiguracyjne scenariuszy
symulacji sktadajg si¢ z opisdéw granic obszaru symulacji, zasad prowadzenia ruchu na
symulowanym obszarze, rozktadow jazdy oraz opisow dodatkowych zdarzen majacych
wplyw na sytuacje ruchowa (np. zamknigcia torow, awarie urzadzen srk, ograniczenia
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predkosci). Dane konfiguracyjne zadania symulacyjnego okreslaja jakie scenariusze beda
realizowane, rodzaj symulacji (w czasie rzeczywistym, statystyczna), czas trwania,
aktywne interfejsy, sposéb udostepniania danych oraz format tych danych.

Dane konfiguracyjne uktadu torowego zawieraja list¢ elementéw uktadu torowego oraz
powiazan pomigdzy nimi. Rozrézniane sg wszystkie podstawowe elementy uktadu
torowego: odcinki kontrolowane, zwrotnice, sygnalizatory, tory stacyjne, tory szalkowe.
Kazdy typ moze by¢ uszczegdtowiony (np. do urzadzenia konkretnego producenta). Kazdy
z typdw posiada atrybuty opisujace jego wilasciwosci oraz stan. Konfiguracja powiazan
definiuje relacje sasiedztwa [3] pomigdzy nimi. Sasiedztwo wraz ze stanami zwrotnic
pozwala na wyznaczanie dréog jazdy pojazddéw szynowych.

Konfiguracja pojazdéw zwiazana jest z typami taboru oraz atrybutami wlasciwymi dla
pociagu w rozumieniu zasad prowadzenia ruchu. Konfiguracja parametrow taboru pozwala
na doktadne odwzorowanie parametréw ruchu takich jak predkos¢, przyspieszenie,
potozenie, krzywe hamowania itp. Konfiguracja parametrdw pociagu z punktu widzenia
przepiséw ruchu kolejowego pozwala na generowanie danych umozliwiajacych symulacje
powstawania problemdw w zakresie organizacji ruchu oraz dokumentacji ruchowe;j.

Zadanie symulacyjne definiowane jest przez odpowiedni zestaw parametrow.
Przyktadowy opis takiego zadania sformutowany w formie czytelnej dla czlowieka brzmi
nastepujaco : Ruch prowadzony automatycznie, w czasie rzeczywistym, symulowany ruch
rzeczywisty w godzinach 06:00-09:00, start symulacji o godzinie 10:30, realizowany
scenariusz dla linii kolejowej x, na szlakach wprowadzone zapowiadanie pociqgow, jazda
po jednym torze, rozkiad jazdy generowany sztucznie przy zatozeniu uruchomienia 10 par
pociqgow, aktywny interfejs wyjsciowy zdarzen ruchowych do podsystemu kontroli
dyspozytorskiej.

Tak okreslone zadanie symulacyjne umozliwia np.: $ledzenie na stanowisku kontroli
dyspozytorskiej zmian sytuacji ruchowej zachodzacych w czasie rzeczywistym na odcinku
dyspozytorskim obejmujacym lini¢ x. Sytuacja ruchowa moze by¢ obserwowana na
wykresie ruchu lub innych raportach np. o przebiegu pociagu.

5. PRZYKLADOWE ZADANIA SYMULACYJNE

Symulator SRP-WT jest wykorzystywany m.in. na stanowisku dydaktycznym KSR-
EDU. Jest to stanowisko zbudowane z wykorzystaniem systemu kierowania i sterowania
ruchem kolejowym ILTOR-2. Przy jego pomocy prowadzone sg zaj¢cia dydaktyczne, w
czasie ktérych studenci moga zapoznaé si¢ z obstuga urzadzen kstk w warunkach
zblizonych do rzeczywistych. W sktad stanowiska wchodza dwa typy urzadzen:

— stacje operatorskie dyzurnego ruchu,
— stacja operatorska dyspozytora liniowego.

Potaczenie symulatora z tymi urzadzeniami kierowania i sterowania ruchem umozliwia
realizacj¢ ¢wiczen w réznych warunkach ruchowych. Na potrzeby poszczegdlnych
zagadnienh moga by¢ generowane odpowiednie sytuacje ruchowe. Bez uzycia symulatora
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sytuacje takie musiaty by¢ tworzone ,,recznie” co zajmowato duzo czasu i byto trudne do
zastosowania w trakcie zaje¢ dydaktycznych.

Przyktadem takiego ¢wiczenia na stanowisku dyzurnego ruchu jest zorganizowanie
ruchu pociagéw znajdujacych si¢ na danej stacji i stacjach sasiednich. Pociagi zostaja
rozmieszczone na torach i poruszaja si¢ zgodnie ze wskazaniami sygnalizatorow.
Zadaniem operatora jest ewidencja zdarzen ruchowych w dzienniku ruchu, réwniez
w sytuacjach awaryjnych oraz uzgadnianie mozliwosci zajecia toru jezeli wymagaja tego
zasady prowadzenia ruchu. Przy takim scenariuszu zadanie symulacyjne polega na:

— tworzeniu nowych pociagdéw na uktadzie torowym wg rozktadu jazdy,

— generowanie wskazan sygnalizatorow na podstawie rozktadu jazdy i aktualnej
sytuacji ruchowej,

— przemieszczaniu pociggdw po uktadzie torowym z zachowaniem rzeczywistych
czasow jazdy,

— odbieraniu i wysytaniu telegraméw ruchowych przez posterunki sasiednie,

— generowaniu stanow zamknigcia torow,

— generowaniu stanow awaryjnych tacznosci z sasiednimi posterunkami.

Kolejnym przyktadem jest ¢wiczenie przeprowadzane na stanowisku dyspozytora
liniowego polegajace na rozwiazywaniu konfliktéw ruchowych powstajacych w
kontrolowanym obszarze sieci kolejowej. Operator bioracy udzial w ¢wiczeniu ma za
zadanie organizowac¢ ruch na wybranym obszarze sieci kolejowej, do ktorego nalezy
kilkanascie posterunkow  potaczonych szlakami kolejowymi. Pociagi zostaja
rozmieszczone na szlakach i posterunkach. Nastgpnie rozpoczyna si¢ ruch wedtug
rozktadu jazdy. Operator realizuje swoje zadania wysylajac do poszczegdlnych
posterunkow telegramy wstrzymania danego pociagu pozwalajace na zmiang kolejnosci
przemieszczajacych si¢ pociagow. W tym scenariuszu zadanie symulacyjne polega na:

— tworzeniu nowych pociagdéw na uktadzie torowym wg rozktadu jazdy,

— wyprawianiu pociagéw do kolejnych posterunkdw na podstawie rozktadu jazdy i
aktualnej sytuacji ruchowe;j,

— przemieszczaniu pociagdw po uktadzie torowym z zachowaniem rzeczywistych
czasow jazdy,

— odbieraniu telegramow ruchowych i uwzglednianiu ich w regutach realizacji
jazd pociagdw.

Jak mozna zauwazy¢ w niektorych punktach funkcje symulatora wykraczaja po za
realizacj¢ ruchu pojazdow szynowych po sieci kolejowej. Obejmuja réwniez logike zasad
kierowania ruchem kolejowym, ktdra ksztattuje ruch na sieci kolejowej w szerszym ujeciu.

6. PODSUMOWANIE

Aktualnie zachodzace zmiany gospodarcze wywolane potrzeba optymalizacji kosztow,
jak réwniez procesy integracji europejskich systemow transportu kolejowego
obejmujacych wdrazanie systemu ETCS wymagaja ciggtych badan nad réznymi aspektami
zjawisk zwigzanych z ruchem kolejowym. Jednoczes$nie ze wzgledu na gabaryty pojazdow
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szynowych oraz infrastruktury kolejowej jak rdéwniez rozproszony charakter sieci
kolejowej trudno realizowa¢ takie badania na rzeczywistych obiektach. Odpowiedzia na
takie zapotrzebowanie jest symulator SRP-WT rozwijany w Laboratorium Sterowania
Ruchem Kolejowym Wydziatu Transportu Politechniki Warszawskiej. SRP-WT jest
wszechstronnym narzedziem umozliwiajacym sprawne prowadzenie zaje¢ dydaktycznych i
szkoleniowych oraz badan wybranych elementéw systemdéw ksrk. Przyjete zatozenia takie
jak realizacja programowa oraz modutowa architektura wsparta podejsciem obiektowym
pozwalaja na swobodny rozwdj funkcjonalnosci.

Obecnie prowadzone w laboratorium prace rozwojowe skupiaja si¢ na badaniach
zjawisk ruchowych wystepujacych na linii kolejowej wyposazonej w system ETCS.
Badania sg prowadzone dla funkcjonalnosci poszczegélnych poziomow ETCS, jak rowniez
dla réznych wariantow w ramach poziomoéw (np. poziom I z uaktualnianiem i bez).
Podobnie jak w przypadku innych srodowisk symulacyjnych tak réwniez w przypadku
SRP-WT jakos¢ symulacji zalezy w duzym stopniu od zastosowanych modeli. Dlatego tez
caly czas rozwijane sa modele pojazdéw szynowych, ukladu torowego, urzadzen
przytorowych srk (zwrotnica, sygnalizator, odcinek kontrolowany). Funkcjonalnosé
symulatora rozwija si¢ takze w innym kierunku. W przypadku badan podsystemoéw ksrk
wspolpracujacych z innymi systemami symulacja samego procesu ruchowego jest
niewystarczajaca. Potrzebna jest rowniez symulacja podsystemow, z ktdrymi wspdtpracuje
badany obiekt. Budowa takich modeli jest duzym wyzwaniem ze wzgledu na potrzebe
odwzorowania logiki dziatania obiektow symulowanych. Mozliwo$¢ jej odwzorowania w
duzym stopniu zalezy od istniejacej dokumentacji systemu jak i mozliwosci wspolpracy z
jego konstruktorami.

Prace nad symulatorem majg charakter naukowy i praktyczny. Wyniki tych prac
stanowig materiat dla prac inzynierskich, magisterskich i doktorskich. Otwartos¢ projektu i
mozliwo$¢ angazowania nowych oséb pozwala na ciagly rozwdj oraz doptyw nowych
pomystow i koncepcji.
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SIMULATOR OF THE REAL MOVEMENT OF TRAINS SRP-WT

Abstract: In this article author describes the genesis of the project and implementation of the simulator of
the real movement of trains. The simulator is an integral part of an integrated management and control of the
railway traffic stand (ksrk) realized with the computer technology, which is located in the Railway Traffic
Control Laboratory of the Department of Transport, Warsaw University of Technology. The simulator SRP-
WT working with subsystems such as communications subsystem of the train dispatching center and
interlocking computer allows to take classes that require complex traffic situations. In addition to teaching
purposes simulator is used to study various aspects of computer equipment ksrk constructed in the laboratory
as well as third-party. In the following sections the article the author describes the foundation of the
architecture and functionality of a moving train simulator SRP-WT. In the penultimate section describes the
sample simulation tasks performed by the simulator during classes, at the stand of signalman and the train
dispatcher.

Keywords: train movement simulation, train movement management and control, testing of interlocking
devices, training of railway employees



