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Systemy wspomagajace sterowanie procesami eksploatac
transportowych systemow elektronicznych
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Streszczenie

W referacie opisano zagadnienia zeane z eksploatagjtransportowych systemoéw elektronicznych. Przedstew
modele funkcjonalne systemu eksploataciji z wangtniem oddzialywazewrtrznych. Oméwiono proces dekompozyciji
funkcji sterowania w przypadku eksploatacjipimych transportowych systeméw elektronicznych.

SYSTEMS WHICH ARE RESPONSIBLE FOR SUPPORTING CONTROL EXPLOITATION
OF TRANSPORT ELECTRONIC SYSTEMS

Abstract

This paper present the problems of transport etettr systems. Functional models of exploitatioriesys including
external interactions are presented. Decompositimtess of control function in case of exploratidrcomplex transport
electronic systems is discuss, too .

1. WSTEP

Eksploatacja transportowych systemow elektronichnylbejmuje zestaw dziatgprowadzonych w celu racjonalnego
uzytkowania tego systemu zgodnie z programem zapwikgzania, w tym wypadku ochrony infrastruktury.
Utrzymanie transportowego systemu elektronicznegstanie cigtej gotowdci i sprawndci wymaga jego obstugiwania.
Sterowanie procesem eksploatacji w transportowystesach elektronicznych to:

» sterowanie gytkowaniem;

e sterowanie obstugiwaniem.

Sterowanie wytkowaniem ma na celu takie uruchomienie i dzialanie na partewym systemie elektronicznym,
ktére w okrélonych oddziatywaniach zaktocgiych doprowadzi do realizacji zadania zgodnie zepidywanym
programem gytkowania (ochrona infrastruktury transportowej)2[]. Jeeli eksploatowany system bezpiefigieva
jest okrélony przez charakterystgky(t), a wyznaczony dla niego prograniytkowania w okresie T okéony
jest chrakterystyky,(t), to sterowanie zytkowaniem jest procesem ktory ima opisé wedtug zalenosci (1).

Yo (® = y(t) | = min (1)

W przypadku transportowego systemu elektronicznedadérym mamy doczynienia ze sterowaniem wielowynmaym,
funkcje sterowania gzytkowaniem mana zapisé jako:

Vou(t) = Y2 (1) | = By, (1) e)
Yoo (1) = Y, (1) | = By, (1) 3)
Yo ®) = Yo 1) | = Dy, (1) @)
Natomiast zbi6r wielkéci okreslonych wzorem (5)
Ay(t) = <Ay1(t): DY, (£);.. Y, (1) ) (5)

nazywamy zbiorem uchybéw sterowania processmkawania transportowych systemow elektronicznyigh [
Opisuje on stopiedoktadndci lub inaczej zakres &liéw tego procesu jako skladowej sterowania procesesploatacii.

W zaleznasci od liczby elementow zbiordy(t) mazemy wyr@ni¢ nastpujace sterowanie procesem:
e jednowymiarowe — sterowanie np. wedtug zmiany wspg@inika wzmocnienia modutu mocy linii dozorowej;
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« dwuwymiarowe — sterowanie np. wedtug zmiany wspgicika wzmocnienia modutu mocy w linii transmisyjjne
i pradu pobieranego przez dalinie systemu w stanach: dozorowanie, alarmowanie, dzmnanie;

« wielowymiarowe — wedtug bigcych wskaza parametréw systemu zobrazowanych na panelachmafmyjnych
w centrali alarmowej lub na ekranie monitora zesthemputerowego nadzorgego pra¢ systemu.

Sterowanie _obstugiwaniem stanowi drug sktadowa procesu sterownia eksploatacfiransportowych systeméw
elektronicznych. W zakres tego sterowania wchodp. przegidy okresowe, naprawy, konserwacje, remonty, itp.
Sterowanie to ma dwa aspekty:

e optymalne ustalenie kolejdc czynndci w procesach eksploatacyjnych, dla zmoych transportowych
systemow elektronicznych — opracowanie np. cyklogha, harmonograméw prac konserwacyjnych,
diagnostycznych, przeglowych wedtug reguty Gantta;

e powigzanie ich z harmonogramenrytkowania oraz efektywnego sterowania w ramachizagi kazdej z
czynnaci obstugiwania (uwaga: watzenie czsci lub nawet catego transportowego systemu eleldzoego w
niektorych przypadkach jest niebiove np. ochrona obszaru infrastruktury krytyczludniska).

Podstaw opracowania programu sterowania obstugiwanienostanharakterystyka ziycia eksploatacyjnego i starzenia
naturalnego przedmiotu eksploatowanego h(t), w fymypadku transportowego systemu elektronicznegdada
rozktadu statystycznego stopniazgaia r@nych systeméw, maszyn i wdzen wynika podobny przebieg h(t) i to
niezalenie od r@nych schematow funkcjonalnych i rozman konstrukcyjnych przedmiotu eksploatowanego — w tym
urzadzeh transportowego systemu bezpiacwva. Charakterystyka @] przedstawiona na rys. 1 geuleggé zmianom
parametrycznym dla pfiych systeméw, uszlzer (mechanicznych lub elektrycznych), ale jej ksztalivsze pozostaje taki
sam [4].

A h(e)

dh©,<0 (9,)  dne,<0<0,)
3 o

ot dt___ I ... P, () = [h(t)ct
A e —

dh0<0 (@,),, dh(©, <O <0;)
do do

P, (t) = Th(t)dt

hy

e,
P, = [h(t)dt

v

el_-o T P> .
t N\ —1
1. (h,0) — stan techniczny przedmiotu wprowadzonegokdpleataciji (systemu bezpiedatwa). Warté¢ h; okreila

zakres bdddw konstrukcyjnych i technologicznych. Im mniejseartas¢ hy(©) tym rozpatrywany transportowy
system elektroniczny nafg od klasy przedmiotdw o wkszej doktadnéci wykonania — np. klasa bezpieéaseva |Il.

l— Punkt 2 granica: docieranie - normalna eksploatdgasportowego systemu elektronicznego. Ceg¢ha
charakterystyczna — nagta zmiana pochodnej. Jeg@rige i zakres wptywaj na program sterowania
eksploatagf w kierunku zmniejszania zakreswytkowania w stosunku do zakres®, < © < Os.
Eksploatacyjny przedziat docierania proporcjonaloypola zawartego pod®( w czasud; < O < O,.

Punkt 3 zamyka zakres ustabilizowanegayzia transportowego systemu elektroniczn&o< © < @;. | 1
Rozpoczyna si okres przypieszonego ziycia, zmiana pochodnej charakterystykPh( Eksploatacyjny
przedziat docierania proporcjonalny do pola zavgarteod h@) w przedzialéd, < © < O,.

Punkt 4 stanowi konieczytkowania transportowego systemu elektronicznegartcdé charakterystyki | ——
h,(®) osigreta stan krytyczny, tzn. taki ktory uniemiiwvia dalsz eksploatag systemu.

Rys. 1. Fazy zycia eksplatacyjnego transportowego systemu eleidzaego h(t) w zateosci od czasu eksplatac [4]

Sterowanie dczne, z uytkiem i obstugiwaniem, nazywamy sterowaniem zinb@gnym lub sterowaniem procesem
eksploatacji transportowych systemow elektronichnydest ono realizowane na przedmiocie w odpowgedni
zorganizowanej przestrzeni kidnazywamy systemem eksploatacji. Sterowanie protedesploatacii jest to zdoldddo
zmiany stanu dynamicznego transportowego systemkirehicznego z punktu 1 do punktu 2 - rys. 2 (mmiana
wzmochienia modutu mocy w linii transmisyjnej systesygnalizacji i wlamania).
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W zmianie tej wyrédniamy trzy charakterystyczne dziatania systemu leksacji. Pierwsze dziatanie polega na
utrzymaniu wartéci charakterystyki systemu lub odpowiedniej jej amée w zakresie czasu eksploatac t < t,. Taka
zmiarg od punktu 1 do 2 pokazano na rys. 2. Drugie dmiefalydace skladow procesu sterowania wie Sk z
przemieszczeniem stanu dynamicznego transportosggfemu elektronicznego do punktu 2. Trzecie dzietpolega na
przyblizeniu krzywej 1-2 do zalaonej charakterystyki 1-2 w catym rozpatrywanym =esie (czasie) t< t < t.
Rozbiegznos¢ migdzy zal@onym w(t) a rzeczywistym y(t) przebiegiem charakterystykewrgtrznej systemu
eksploatowanego wynodiy(t). Najczsciej w praktyce eksploatacyjnej zlonych systemoéw technicznych mamy do
czynienia z problem sterowania wielowymiarowega, wgransportowym systemie bezpiesgiva: sterowanie czujkami
ppaz., czujkami ruchu PIR, ugdzeniami kontroli dogpu, kamerami i telewizjuzytkowa — zmiana ogniskowej lub trybu
pracy, w tym zapisywanie strumienia danych wideoejestratorze np. w formacie JPEG, MP3 lub 4 [2,3]

y(t)?

zalowony przebieg funkcji
czutdci systemu optyczneg
czujki ruchu PIR

rzeczywisty przebieg funkcji
czutdsci systemu optyczneg
czujki ruchu PIR

v

Rys. 2 llustracja rozbimosci miedzy rzeczywigta zat@ong charakterystyk eksploatowanego transportowego systemu
elektronicznego

2. PROCES STEROWANIA EKSPLOATACJA W TRANSPORTOWYCH SYSTEMACH
ELEKTRONICZNYCH

Do oceny sterowania procesem eksploatacji transpyah systemoéw elektronicznych najewprowadzé zbiér
opisupcy zestaw rozbimosci miedzy zadaniami a rzeczywistymi przebiegami chargktgk zewrtrznych
eksploatowanego systemu — tj. zalesc (6).

Ay(t) =(Ay, (1),Ay,(t),.....Ay, () (6)

Przy zalaeniu, ze poszczegdlne rozhieosci ze zbioruAy(t) £ mniejsze ni jeden, uzyskujemy relagjna uogdinion
wartas¢ bledu sterowania w postaci
i=n
By (OAYA().... Ays(t) < 1 lub [] Ay, ()1 (7)
1=
Im mniejsze s rozbieznosci, a wigc im mniejsze gwartasci elementow zbioru (6), tym sterowanie procesespkatacii
transportowego systemu elektronicznego jest dolidgsirte, a popetniane daty sterowania & mniejsze. Powikszenie
liczby elementéw tego zbioru (np. poprzez gwizenie liczby parametréw technicznych ktérekantrolowane w centrali
alarmowej lub catym systemie nadzorowanym przezare&omputerowy) powoduje zgkszenie doktadn@i modelu
sterowania, ale jednocgée zaostrza znak nierow§® w relacjach (7). Zmniejszenie ¢oldw sterowania wymaga
optymalizacji, weryfikacji a nie raz i udoskonalezar6bwno samego transportowego systemu elektnoegz (np. jego
wewretrznej struktury technicznej lub niezawodaoimwej) jak i samego procesu eksploatacji. Ingksze § wymagania
doktadndci sterowania, tym wgksze naktady musimy przewidziea dziatania optymalizacyjne i doskonalenie (zhyta
ilos¢ parametréw kontrolnych — to rozbudowa centraliralavej o dodatkowe tablice synoptyczne lub nowytaes
komputerowy nadzoragy prag systemu). Hipotetyczna relacjaguizy doktadnécia sterowania a kosztami poniesionymi
na doskonalenie tego sterowania w procesie eksmpatransportowych systeméw elektronicznych zeoprzypé
nastpujaca posta [4]
_ . _ A(er)L(er
K(er)= # (8)
Ay

gdzie: K (g,) - koszty przeznaczone na zWszenie dokladrnwi sterowania,L (g, ) - praca widona w popraw i
optymalizacg systemu ochronyA(€, ) - wspoétczynnik proporcjonalisoi, Ay — uogélniony bid sterowania,€ - zbior
parametréw eksploatacji transportowego systemurelekznego,l - zbioér parametréw systemu eksploatowanego.
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Ze zalenaosci (8) wynika,ze dla

Ay - Omamy K(€,F) - «lub I[mw:oo 9)
Ay -0 Ay
Wynika std wniosek podstawowy dla zagadiisterowania procesami eksploatacyjnymi transportbwgystemow
elektronicznych:
sterowanie idealne w transportowych systemach bezpiistwa mde wysgpié tylko wtedy, kiedy wszystkie skiadowe
rozbieinosci charakterystyk systemu eksploatowaneggqgddo zera lub j€li przynajmniej jedna z tych rozbeosci
wynosi zero.

W praktyce wszystkie dziatania eksploatacyjne kiésesiepuja w transportowych systemach elektronicznych
powinny &¢ w kierunku minimalizacji kidéw sterowania, a nie ich likwidacji. Relacja uzalajaca bkdy sterowania od
pracy wiazonej w popraw sterowania transportowych systemoéw elektroniczny@z modyfikagj jego eksploatowania
nabiera wikszej realnéci, jesli jest zapisana w postaci:

Jim A(e,r)l__(e,r) -m
Ay - min Ay
Kazde dziatanie czlowieka (w tym operatora transporéme systemu elektronicznego) powoghe uruchomienie i
korzystanie z okréonych sit i srodkéw, przejawiajce sg wytworzeniem nowych warfoi nazywamy procesem
eksploataciji.
Proces ten skladaesk obstugiwania orazaytkowania i wystpuje w przestrzeni ograniczonej wymiarowogzarowo i
funkcjonalnie, zwanej systemem eksploatacji (ogrzemia przestrzeni wynikge np. z czasu, kosztéw, struktury
systemu, zasilania energetycznego i informacyjnédg, Model schematu funkcjonalnego sterowanizegstawiono na
rys. 3, gdzie zilustrowano zasadnicze bloki funkejlme oraz wygpujace medzy nimi relacje informacyjne.

ax (10)

X
Blok Blok zaktocen Eksploatowany
informacji wewrgtrznych i transportowy system
zewrgtrznych elektroniczny
SSWiIN, SSP, DSO,...

Blok informaciji

Fa Iy re y eksploatacyjnych
. v v ; /pomiar czas® eksploataciji/
. A
Blok Blok Obiekt (blok)
decyzji —»  sterowania [® sterowania u
m eksploatach
'y \ 4
[ Blok pomiaréw
eksploatacyjnych
Blok zaopatrywania /system auto-diagnostyczny/

/energetycznego i informacyjnego. l l

T v
Rys.3. Model schematu funkcjonalnego systemu steiaywrocesem eksploatacji z uwaijlienie oddziatywia
zewrtrznych (blok zaktoag dla transportowego systemu elektronicznego /azer@a w tekcie/

Proces eksploatacji obejmuoy uwytkowanie i obstugiwanie zachodzi w bloku steroveaeksploatagj pod wptywem
oddziatywania steragego oraz zaklédezewretrznych — rys. 3. Proces ten jest realizowany aasjportowym systemie
elektronicznym ktérego charakterystyki w@pwe mana opisa nastpujaco

X = {X1; Xa; ey %o} 11)
a charakterystyki wggiowe mana przedstawijako
Y ={ys; Y2 ...} Yo} (12)

Proces eksploatacji transportowego systemu elekiznago jest zaopatrywany w materiaty, engrgiformacg i srodki

techniczne przez blok zaopatrywania o charaktekgstyv i p. Jego podstawowymi charakterystykami svektor
wielkosci wejsciowych o nasfpujacym zbiorze elementéw

m ={mg my; ....; my} (13)
i wektor wielkaci wyjsciowych o nasfpujacym zbiorze elementéw
U = {Ug U} ....; Un} (14)

Kazda ze sktadowych wektoréw m i u jest funkcgasu t, czasu eksploata@jioraz parametréw eksploatagi a wic
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m; = m{t, ©, e} (15)
u = uft, ©, e} (16)
przy czymi,j=1,2,3,...,n.
Oproécz tego przebieg procesu eksploatacji zzaled charakterystyk x, y i wskaikow oraz parametréve systemu
eksploatowanego — tj. transportowego systemu bezgistwa. Dlatego w funkcjach opisglych sktadowe wektoréw m i
u mog wystpi¢ parametryr oraz wielkéci wejsciowe x i wygciowe y przedmiotu eksploatowanego. W ogdlnym
przypadku funkcje (15) i (16) magrzyja¢ nastpujaca posta:
m; =md{t, ©, e, x,y,r} 17)
u=uft, ©, e xy, r} (18)
Sygnaly wejciowe systemu eksploatacji m precyzowane w bloku decyzji na podstawie sygnatotkzech kanatéw
informacji — rys. 3. §to kanaly:
4¢ informacji o zapotrzebowaniwytkownika ;
4¢ informacji o maliwosciach ekonomicznych systemy r
4¢ informacji o maliwosciach technicznychyr

Zapotrzebowanie na proces eksploatacji transpogowsystemu elektronicznego jest wypracowywane wunleach
kompromisu midzy potrzebami na ochr@robiektu transportowego, mowosciami ekonomicznymi budowy takiego
systemu, oraz bazechniczm, zawieragca aktualny starsrodk6w technicznych z ktérych zbudowany jest syst@eena
sterowania procesem eksploatacjizmdy precyzowana na podstawie wietkoAu jako r&nica sktadowych wektora
potrzeb ¢ i wektora faktycznego stanu u. Wykorzystupogcie jakdci procesu eksploatacji - rys. 4, oznaczone przez
J( e ) budujemy model oceny wedtug rgstjacej relacji

J(8) = j (U, —u)* p it (19)
0

gdzie:p - funkcja lub wskanik wagi zawarty w granicach9p < 1, X =<X1, X2,..., Xn> - Wyktadnik formy.

Au
y
v A 4
m Blok Obiekt sterowania u
—— Oddziatlywania > procesem eksploatacji
sterujacego (transportowy system
elektroniczny) Yo
[} 4 Blok formowania
planéw
T , eksploatacyjnych

Rys.4. Model oceny dzialania systemu eksploatAcj; sygnat uchybu (niedokfadiod procesu eksploatacji systemu),
y — charakterystyka przedmiotu eksploatowanegqakidécenia wewdtrzne i zewetrzne, m — charakterystyka wejpwa

3. HIERARCHICZNE SYSTEMY STEROWANIA EKSPLOATACJ A TRANSPORTOWYCH SYSTEMOW
ELEKTRONICZNYCH

W obiektach (systemach bezpietgisva), w ktérych wyspuja zlozone zadania sterowania procesem
eksploatacji zachodzi konieczitopodziatu (dekompozycji) funkcji (zadania) steroveanprzydzielenie ich oddzielnym
organom sterowania eksploatacji (@ay system eksploatacji technicznej ochrony obigkiansportowych — np. baza
logistyczna z rozproszonymi systemami bezpigszea SSWIN i SSP-DSO) [5]. Podstawpywrzyczyrn, dekompozyciji
zadania sterowania, a zatem i wprowadzania wiegamdw sterowania, jest rowosé zebrania, przechowywania i
przetwarzania diej ilosci informacji w jednym organie sterowania i w zagianprzedziale czasu. Istnienie tylko jednego
organu sterowania prowadzi do niepetnej (uproszepomalizacji zadania wyboru decyzji eksploataeyj(informaciji
sterupcej) oraz do korzystania przy wyborze decyzji zpeleej i nieadekwatnej informacji o obiekcie, oten i
zakioceniach [6,7]. Powstaje bariera informacyjntora przy istniejcych srodkach zbierania, przesytania,
przechowywania i przetwarzania informacji trudn@gdama. Metodh obegcia bariery informacyjnej w procesach
sterowania eksploatacjjest dekompozycja zaflasterowania i wprowadzenie wielu organdéw sterowaMetoda ta
uksztattowata gi w sposob naturalny w obiektach spotecznych, ekacammgch, biologicznych i technicznych [4,5].
Wprowadzenie dekompozycji zadaa zatem i decentralizacji sterowania prowadzpd@wienia s nowych problemow
wynikajacych z pewnej samodzielém dziatania poszczegodlnych organéw sterowania Bgeprzy tym zasadniczy
problem rozdzialu zada wzajemnego dopasowania i koordynacji tych sadkek aby ich realizacja zapewniata realizacj
zadania sterowania globalnego, dotygemyo catego systemu ochrony kilku obiektow.
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Podziat (dekompozycja) zadania sterowania me, ogdlnie méwac, dotyczy:

« parametrow ochranianego obiektu np. lotniska, devéalejowego, bazy logistycznej — rozleglmbszarowa ;

« warunkdéw okrélajacych zadanie sterowania, tzn. formutowania wydzigéih funkcji sterowania dla np. ochrony

obwodowej, peryferyjnej, wewgtrznej traktowanej jako cadé dla danego obiektu technicznego;

e okresu czasu, w ktorym formutowane jest zadani@gtenia — cza® eksploatacji systemow bezpieazava.
W przypadku podzialu parametréw systemu bezpieteea formutuje si zadanie sterowania dotyzz tylko tych
wydzielonych parametrow. Wydzielony organ sterowapiowinien zapewdi realizacg tego czsciowego zadania.
Powyzsz sytuacg zilustrowano na rys. 5.

lllllllllllll> : : : Baza
SSF CCTV logistyczna
> 8
=5 = |
g8 ¢ S
n © ()
R
°% u, P Usj ‘ I3
3 oy v
/ X Obiekt sterowania (transportowy system elektroniczg) —Lb

[systemy: SSWIN, SSP, CCTV,.].

////

I
AT TITTITT TR

Rys. 5. Przyktad podziatu parametrow obiektu

oznaczenia dla rys.5, 6: x — pa&ania ktore oddziatywajna obiekt (np. zaktécenia, klimat), y — pgréania za pomac
ktorych obiekt oddziatywajna otoczeniey - oddzialywanie otoczenia na obiekt, dla przypakikdy udytkownik nie ma
informacji, SSWiN — system sygnalizacji wkamamiapadu, SSP — system sygnalizacjigoo, CCTV — telewizja
przemystowa,l, 3— odpowiednie informacje stetge, U , 3— informacje biggzce o systemie sterowania

\SSP, SSWiN, | «| sSSP, sswiN, | €2 SSP, SSWiIN,
CCTV,.... 2| _ccrv,.... 2 e Im~ccv,....
9 o2
S E 2
e I >0
£ 2 2 o g
C o=
g U sE\Ud [, £% 13
8 ) 2 BE
% 2 Joi 35
S e ? RS
Q8
§ %
] u
o) I
[%2]
N
X Obiekt sterowania (transportowy system elektroniczg) y—>

[systemy: SSWIN, SSP, CCTV]

/// Tn
T TS

Rys. 6. Przyktad podziatu funkcji sterowania- ozeaga jak na rys. 5

W danym przyktadzie parametry elektronicznych syste transportowych podzielono na (trzy grupy). Na
kazda grup parametrow oddzialuje wydzielony organ sterowaRiawstaje system organdéw sterowania, ktory reaizuj
calcsciowo sterowanie eksploatacpchrony obiektu. Poszczegdlne organy sterowaniganiy¢ ze soh powiazane
informacyjnie. W przypadku podziatu funkcji poszgatne organy sterowania eksploatagpiektu ochrony realizuj
mniejsze zadanie sterowania (wyndeg z podzialu pelnego zadania), ale dojgezcaldci ochranianego obiektu.
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llustracg tego podzialu zadania przedstawiono na rys. 6. aifyoh przypadku kaly organ sterowania eksploataci
wybiera informaci sterupca, ktora dotyczy catego obiektu sterowania (np. pdatniczego), ale wynika z realizaciji
przydzielonego mu zadania (funkcji). Organy stenoaanog, by¢ powigzane ze sapinformacyjnie.

4. WNIOSKI

Przedstawione zagadnienia opispjocesy sterowania eksploatagy transportowych systemach elektronicznych. W
eksploatacji mgna wyr&ni¢ co najmniej dwa podstawowe procesy, tj. procegtkowania i proces obstugi [8,9].
Zadaniem procesuzytkowania jest taka jego organizacja oddziatywaalay przy danych zaktdceniach i ograniczeniach
wydoby¢ z procesu roboczego maksimum np. energii, sprésvm@fektywndci przy maliwie najmniejszych naktadach
— w transportowych systemach elektronicznych nmimmlizacja prawdopodohistwa fatlszywego alarmu przy danych
naktadach finansowych na gdzenia (klasa uedzea A, B, C i S).

W opracowaniu przedstawiono model schematu funkdimgo systemu sterowania procesem eksploatacji
transportowego systemu elektronicznego z uedrgknie oddziatywé zewretrznych (blok zaktocs).

Zapotrzebowanie na proces eksploatacji transpogowsystemu elektronicznego jest wypracowywane wunleach
kompromisu midzy potrzebami spotecznymi a intelektualnymi czieke, maliwosciami ekonomicznymi oraz baz
techniczm, zawierajca aktualny stans$rodkdéw technicznych (dagine rozwizania i mdliwosci techniczne
poszczegodlnych usgdzen ktére twora transportowy system bezpieéséwa).

W procesie analizy zimnych transportowych systeméw elektronicznychseitawosci i wskazniki catego systemu naig
rozdzielt na dwie grupy:

- calasciowe, ktére s whasciwe tylko dla catéci transportowego systemu elektronicznego — npiesizngé
stosowanych zabezpiedze(parametrem charakteryaoym skuteczn& maze by np. czas sforsowania
zabezpieczeobwodowych, wewgtrznych, mechanicznych, parametrycznych, itd);

- addytywne — ktore asokreslone wprost jako suma milwosci wszystkich podsysteméw zastosowanych do
ochrony infrastruktury transportowej, tj. system88WiN, CCTV, SSP, DSO, itd. — parametremzenby¢ czas
wykrycia np. intruza, dymu, paru w przypadku systemu SSP lub podania informacjewakuacji z
dzwickowego systemu ostrzegawczego DSO.

W obiektach, gdzie wygpuja ztozone zadania sterowania (podsystemy SSWiN, CCTV, BS® ktére wchodgw skiad
transportowych systemow elektronicznych) zachodmidcznd¢ podziatu (dekompozyciji) funkcji (zadania) sterovean
przydzielenie ich oddzielnym organom sterowaniays. r5, 6 [5,9]. W tym przypadku nadzér nad eksploat
podsysteméw odbywa esiw alarmowym centrum odbiorczym ACO, gdzie systenirapotechniczny (operator —
urzadzenie pomiarowe - np. zestaw komputerowy lub paimébrmacyjny) kontroluje proces. Wprowadzenie
dekompozycji zada a zatem i decentralizacji sterowania prowadzpd@wienia s¢ nowych probleméw wynikagych z
pewnej samodzielroi dziatania poszczegélnych organéw sterowania eblpm podzialu zada wzajemnego
dopasowania i koordynacji tych zadaak aby ich realizacja zapewniata realizazadania globalnego, ktére dotyczy
ochrony catego obiektu transportowego.
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