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Корисна модель належить до залізничної галузі, а саме до систем залізничної автоматики, в 
яких як первинні датчики стану колії використовують рейкові кола, для сигналізації та 
управління рухом світлофору на коліях та рухомому складі. 

Способи управління рухом на перегоні, що засновані на використанні систем сигналізації 
локомотивного світлофору та перевірці послідовності зайняття й звільнення дільниці колії 5 

використовують складні схеми реалізації функцій управління, контролю та рівня безпеки, 
збільшують вартість експлуатаційних пристроїв та час, що призначений на обслуговування 
підсистем кодування та рейкових кіл, не мають жорсткої ординати знаходження рухомого 
складу в місці розміщення світлофору. 

Відомий спосіб управління рухом на перегоні, при якому використовують схеми контролю 10 

проходження поїзду [Федоров Н.Е. Современные системы автоблокировки с тональными 
рельсовыми цепями: Учебное пособие. - Самара: СамГАПС, 2004. - 132 с.]. Суть способу 
полягає в тому, що використовують складні схеми контролю зайняття та звільнення окремих 
дільниць. 

Недоліками даного способу є необхідність використання схем контролю зайняття, 15 

звільнення та блокування сигналу для кожної дільниці колії між колійними світлофорами, 
збільшена вартість елементів системи управління рухом та час для їх обслуговування, 
відсутність жорсткої ординати місцезнаходження рухомого складу в місці розміщення 
світлофору. 

Найбільш близьким аналогом корисної моделі, що заявляється, є спосіб управління рухом 20 

дискретними та неперервними датчиками [Сапожников, В.В. Станционные системы автоматики 
и телемеханики [Текст]: учебн. для вузов ж.-д. трансп. / В.В. Сапожников, Б.Н. Ёлкин, И.М. 
Кокурин. - М.: Транспорт, 2000. - 432 с.]. Суть способу полягає в контролі неперервними та 
дискретними датчиками вагонів. 

Недоліками даного способу є складність схемної реалізації на перегонах, відсутності зв'язку 25 

з сигнальними показаннями світлофорів, збільшений час та вартість експлуатаційних пристроїв 
підсистем рейкових кіл. 

Задача, що вирішується корисною моделлю, полягає в спрощенні реалізації функцій 
управління контролю та безпеки, зменшенні вартості експлуатаційних пристроїв та часу 
обслуговування підсистем кодування та рейкових кіл, отриманні дискретної інформації про 30 

фактичний вступ рухомого складу на ординату розміщення світлофора. 
Поставлена задача вирішується тим, що спосіб управління рухом на перегоні, при якому 

контролюють стан рейкових кіл та блок-дільниць, на базі яких встановлюють сигнали 
максимальної дозволеної швидкості на світлофорах на колії та рухомих одиницях, згідно з 
корисною моделлю отримують фактичну інформацію про вступ рухомої одиниці на дільницю за 35 

світлофором з додаткового колійного датчика біля прохідних світлофорів, далі включають 
подачу сигналу про максимальну можливу швидкість руху на рухому одиницю. 

Приклад реалізації заявленого способу. Датчик контролю рухомого складу фіксує вступ 
рухомої одиниці на дільницю за світлофором, подає відповідну інформацію до схеми 
управління сигналом на локомотивному та колійному світлофорах, після проходження рухомого 40 

складу дільниці за даним світлофором блок визначення вільності фіксує вільність дільниці колій 
неперервними датчиками (рейковими колами) та дискретними, подає керуючий сигнал для 
ввімкнення сигнального показання на колійному світлофорі та в схему кодування. 

При використанні цього способу удосконалюються методи контролю рухомого складу на 
колії, управління рухомим складом за допомогою колійних та локомотивних світлофорів, 45 

зменшується кількість елементів системи управління рухом на перегоні, час їх обслуговування, 
потужність живлення, вартість експлуатації.

 
ФОРМУЛА КОРИСНОЇ МОДЕЛІ 

  50 

Спосіб управління рухом на перегоні, що включає контроль стану рейкових кіл та блок-дільниць, 
на базі яких встановлюють сигнали максимальної дозволеної швидкості на світлофорах, на колії 
та рухомих одиницях, який відрізняється тим, що отримують фактичну інформацію про вступ 
рухомої одиниці на дільницю за світлофором з додаткового колійного датчика біля прохідних 
світлофорів, далі включають подачу сигналу про максимальну можливу швидкість руху на 55 

рухому одиницю. 
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