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1 Johdanto

Taman teknisen kuvauksen tarkoitus on selittda kyseessa olevan jarjestelman rakennetta,
toimintoja seka riippuvuuksia ja rajapintoja muihin jarjestelmiin. Dokumentin kuvaukset
perustuvat toimintojen taustalla oleviin operointikonsepteihin, skenaarioihin ja viitattuihin
standardeihin.

Keskitetyn kaannettavan elementin ulkolaiteohjain (mydhemmin tassa dokumentissa
“ulkolaiteohjain”) on rautateiden turvalaitejarjestelmaan kuuluva laite, joka ohjaa ja valvoo
radassa olevan kdannettavan elementin asentoa siihen kytketyn kaantolaitteen valityksella.
Ulkolaiteohjain toimii valittdjana keskitetyn turvajarjestelman ja fyysisen ratalaitteen valilla,
suorittaa komentoja elementtien liikuttamiseksi, vastaanottaa elementin tilatietoja ja
suorittaa diagnostiikkaa yhtena osana turvalaitejarjestelman kokonaisuutta.

2 Termit ja lyhenteet

Termit ja lyhenteet I16ytyvat Digiradan Digiradan sanastosta (Digiradan sanasto v2.0).

3 Standardit ja maarittelyt

Jarjestelman toiminta perustuu EULYNX Baseline 4 release 4 mukaisiin ulkolaiteohjain- ja
rajapintamaaritelmiin:

Requirements specification for subsystem Point Eu.Doc.36 v4.5 (1.A)
Interface specification SCI-P Eu.Doc.38 v4.2 (2.A)

Generic interface and subsystem requirements for SCI Eu.Doc.119 v1.1 (2.A)
Interface definition SCI Eu.Doc.92 v4.3 (1.A)

Interface specification SCI Generic Eu.Doc.93 v3.3 (1.A)

Interface definition SDI Eu.Doc.77 v3.3 (1.A)

Interface specification SDI-P Eu.Doc.80 v4.3 (1.A)

Interface definition and specification SMI Eu.Doc.76 v2.3 (1.A)

Domain knowledge Eu.Doc.10 v1.18 (0.A)

4 Operointikonsepti

Jarjestelman kayttétapaukset on kuvattu operointikonseptissa ja skenaarioissa.
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5 Rajapinnat

Ulkolaiteohjaimen toiminnallisesti merkittdvimmat ja EULYNX-jarjestelmaarkkitehtuurin
mukaiset rajapinnat on lyhyesti kuvattu seuraavissa alakappaleissa.

5.1 SCI-P

SCI-P on EULYNX:in SCl-protokollaan perustuva rajapinta CSS:n kanssa. Rajapinnan
kautta CSS lahettaa komentotelegrammeja ulkolaiteohjaimelle siihen kytketyn kdannettavan
elementin paateasennon vaihtamiseksi. Vastakkaiseen suuntaan ulkolaiteohjain valittaa
kaannettavan elementin tilatietoja sanomatelegrammeina CSS:lle.

5.2 Ulkolaiterajapinta P3

Ulkolaiteohjaimen ulkolaiterajapintana on rajapinta P3 kaantOlaitteeseen. Suomen
kansallisessa toteutuksessa kaytetdan perinteisesti 4 johtimeen perustuvaa sahkdista
kytkentaa ulkolaiteohjaimen ja kaantolaitteen valilla, jossa samoilla johtimilla ulkolaiteohjain
seka valvoo kaannettavan elementin paateasennon tilaa kaantolaitteen koskettimilta etta
elementtia kaannettdessa syottaa sahkoenergiaa kaantolaitteen sahkomoottorille.

5.3 PKI

Ulkolaiteohjain integroituu rataosa-alueiden yhteiseen julkisen avaimen infrastruktuuriin
(PKI) CMP-, CRL- ja OCSP-protokollien avulla. PKl-rajapinnan avulla ulkolaiteohjain
kykenee automatisoidusti uusimaan x509-varmenteen seka tarkistamaan toisen osapuolen
varmenteen eheyden seka kyseisen varmenteen kumoamistietoja.

5.4 |AM

Ulkolaiteohjain integroituu rataosa-alueiden yhteiseen ldentiteettien ja paasyoikeuksien
hallintajarjestelmaan (IAM) hydédyntaen SCIM-rajapintaa. SCIM-protokollan avulla voidaan
provisioida keskitetysti hallinnoituja identiteettitietoja eri toimialueiden (rataosa-alueiden)
valisissa ymparistoissa.

5.5 TIME

Ulkolaiteohjain integroituu rataosa-alueiden yhteiseen keskitettyyn aikapalveluun (TIME).
Aikapalvelu mahdollistaa paikallisen kellon synkronoinnin verkon vyli keskitettyyn
aikapalveluun hyodyntdaen NTS-protokollaa (Network Time Security), talldin kaikkien
jarjestelmien aika on synkroonissa keskendan. Synkronoitua aikaa tarvitaan
diagnostiikkaan, lokeihin seka rajapintaprotokolliin, kuten SDI-rajapinnassa kaytettavaan
OPC-UA-protokollaan seka salattuun tietoliikenteeseen.
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5.6 NAC

Tietoliikenneverkon paasynvalvonnan (NAC) avulla rajataan paasy tietoliikkenneverkkoon
vain tunnistettuihin ja valtuutettuihin laitteisiin. Taman avulla estetaan luvattomilta laitteilta
paasy samaan verkkoon kuin jossa ulkolaiteohjain sijaitsee.

5.7 DNS

Nimipalvelujarjestelman vastuulla on yllapitaa verkkonimen ja nimea vastaavan IP-osoitteen
paria. Ulkolaiteohjain kommunikoi rataosa-alueiden jaettujen palveluiden kanssa nimella
suoran IP-osoitteen sijasta.

DNS yhteys toteutetaan DNS over TLS protokollan (RFC 7858) avulla EU-Rail System
Pillarin Shared Cybersecurity Services Specification - V1.0 - February 2025 mukaan.

5.8 LOG

Keskitetty lokienkeruujarjestelman (LOG) tarkoituksena on kerata kaikkien rataosa-alueiden
kaikkien jarjestelmien lokit talteen. Lokit kerataan talteen ja siirretdan LOG jarjestelmaan
Syslog over TLS protokollan avulla. EU-Rail System Pillarin Shared Cybersecurity Services
Specification - V1.0 - February 2025 maaritelldaan rataosa-alueen paikallinen
lokikeruujarjestelma, jonka vastuulla on kerata paikallisesti kaikki lokit yhteen paikkaan,
josta ne edelleen valitetaan keskitettyyn lokinkeruujarjestelmaan (LOG)

5.9 JRU

OC-jarjestelmakerrosta on suunniteltu palveltavan omalla, rataosakohtaisella JRU-
laitteistollaan. Tosin on viela paatdsta vaativa asia, miten JRU konfiguroidaan arkkitehtuuriin
ja kenen vastuulla on JRU:n maarittaminen.

5.10Kunnossapitohallintajarjestelma (Maintenance and Data
Management System)

Ulkolaiteohjain integroituu rataosa-alueiden yhteiseen Kunnossapito- ja
konfiguraatiojarjestelmaan (MDM) soveltaen EULYNX:in Baseline 4 Release 4
arkkitehtuuria. Kyseinen EULYNX-versio tunnistaa SMI-P rajapinnan, mutta rajapinnan
sisaltdé on maaritelty vield hyvin yleisella tasolla. SDI-P rajapinnan maarittely sisaltaa
rakenteen ja tietoja ulkolaiteohjaimen seka sen hallitseman keskitetyn kaannettavan
elementin toiminnalliseen diagnosointiin. MDM toimii diagnostiikkatiedon kerdimena seka
hallinnoi konfiguraatiotietoja, jotka se lataa hallitusti ulkolaiteohjaimeen.
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6 Jarjestelmaarkkitehtuurin kuvaus

Laajuus
:l CSS - Tekninen kuvaus
:l OC-P - Tekninen kuvaus
:l OC-LS - Tekninen kuvaus

I OC-10 - Tekninen kuvaus
. OC-LC - Tekninen kuvaus
| OC-TDS - Tekninen kuvaus

Ei kuvata teknisessa kuvauksessa

= Teknisen kuvauksen piirissd

—— Ei kuvata teknisessa kuvauksessa
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7 Jarjestelman toiminnot

7.1 Toiminnot

Seuraavissa kappaleissa kuvataan ulkolaiteohjaimen toiminnot seka rajapinnat CSS:lle ja
kaantolaitteelle. Toimintojen yhteydessa esitetdan naissa rajapinnoissa valitettavat sanomat
ja komennot seka olennaisimmat tilatietojen muutokset. Kaantolaitteen rajapinnan P3
sanomanvaihto on piirretty katkoviivoin, koska kyseessa on sahkdkytkennallinen rajapinta,
jossa varsinaisia protokollaan perustuvia sanomia ei liiku.

7.1.1 OC-P-1: Asentotiedot

Eu.P.5787

CSss

Paateasento +

Pasteasento -

WValvontahairio
/ elementti
kaantymassa

Aukiajettu

SCI-P

Point Position ("right”}

ocC

F

Point Position ("left”)

Fr.

Point Position (No end position)

FS

Point Position (Unintended position)

e ——

P3 kaantolaite

—

N~

Ylla olevassa yhdessa ja samassa sanomakaaviossa esitetaan kaikki EULYNX:in mukaiset
tilat, jotka ulkolaiteohjaimen on mahdollista kdantdlaitteelta tulkita ja valittaa edelleen SCI-P
rajapinnan kautta SCI-protokollasanomina CSS:lle. Eri asentojen tulkinnat ja tulkintaa
seuraava SCI-P viesti on merkitty kaaviossa numeroin.

1. Ulkolaiteohjain tulkitsee elementtia oikealle kaannettdessa ja valvontavirtapiirin
kytkeytyessa 4-johdinyhdistelmasta oikealle johtavaa paateasentoa vastaavan
yhdistelman. Ulkolaiteohjain lahettda CSS:lle SCI-P sanoman Point Position (right).
CSS vaihtaa elementin paateasennon tilaksi "+”.

2. Ulkolaiteohjain tulkitsee elementtia vasemmalle kdannettdessa ja valvontavirtapiirin
kytkeytyessa 4-johdinyhdistelmasta vasemmalle johtavaa paateasentoa vastaavan
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yhdistelman. Ulkolaiteohjain lahettaa CSS:lle SCI-P sanoman Point Position (left).

CSS vaihtaa elementin paateasennon tilaksi ”-”.

. Kun ulkolaiteohjain havaitsee valvontavirtapiirissa "No_End_Position” tulkintaa

vastaavan 4-johdinyhdistelman, ulkolaiteohjain lahettdd CSS:lle SCI-P sanoman
Point Position (No end position). Kaytanndssa jokin tata tulkintaa vastaavista 4-
johdinyhdistelmista saadaan, kun elementtia kaannettaessa valvotun paateasennon
4-johdinyhdistelma menetetaan. Toinen tilanne, jossa kyseisen 4-johdinyhdistelman
tulkinta on mahdollinen, on valvontavirtapiirin katkos paateasennossa.

. Kun ulkolaiteohjain havaitsee valvontavirtapiirissa "Unintended_Position” tulkintaa

vastaavan 4-johdinyhdistelman, ulkolaiteohjain lahettdad CSS:lle SCI-P sanoman
Point Position (Unintended position). EULYNX:in mukaisesti periaatteena tassa on,
ettd ulkolaiteohjaimen on pystyttava luotettavasti tunnistamaan tilanne, jossa
elementin asento ei vastaa viimeisintd komennettua paateasentoa. Kaytannossa
ulkolaiteohjaimen on tunnistettava aukiajo tallaiseksi tilanteeksi.

7.1.2 OC-P-2: Kaantaminen toiseen paateasentoon

Eu.P.6740
CSS SCI-P ocC P3 kaantolaite
—\ —\
End Position Detected ("right”)
e
Move Point ("left”)
b Sahkan kytkentd moottorille
bl e il >
No End Position
P Paint Position (No end position) ‘. ...............................................................
i H
Elementti B c Poi
kaantymassa - B B Onoj:nn::ﬁos .
End Paosition Reached
L R il >
5 End Position Detected ("left”)
Point Position (left”) W e s e
d
| Paateasento - I M
—— —

. Lahtotilanteessa ulkolaiteohjain on toiminnassa ja sen ohjaama kaannettava

elementti on paateasennossa ’“oikea”. Elementti on CSS:ssa valvotussa
paateasennossa (+).

. CSS:ssa tulee tarve kaantaa elementti toiseen paateasentoon. CSS lahettaa

ulkolaiteohjaimelle SCI-P komennon Move Point ("left”).

. Kun ulkolaiteohjain on kasitellyt hyvaksytysti vastaanottamansa Move Point-

komennon, se katkaisee elementin paateasennon valvontavirtapiirit ja kytkee
kaantolaitteelle moottorin  tarvitseman sahkovirran elementin  kdantamiseksi.
Ulkolaiteohjain  kaynnistaa sisadisen aikavalvonnan kaannon maksimiajan
Con_tmax_Point_QOperation valvomiseksi.

. Valvontavirtapiirien katketessa ulkolaiteohjain tulkitsee ei paateasentoa -tilan.

Ulkolaiteohjain raportoi CSS:lle tlamuutoksen "No end position”.
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5. Kun elementti saavuttaa paateasennon, ulkolaiteohjain tunnistaa tilan ja katkaisee
moottorin tehonsy6tdn (End Position Reached).

6. Ulkolaiteohjain kytkee valvontavirtapiirit ja tulkitsee 4-johdinyhdistelmasta
paateasennon "vasen”. Ulkolaiteohjain pysayttaa kaannon maksimiajan
aikavalvonnan.

7. Ulkolaiteohjain lahettdd CSS:lle SCI-P sanoman Point Position (left). CSS vaihtaa
elementin paateasennon tilaksi (-).

7.1.3 OC-P-3: Kaantaminen toiseen paateasentoon, pitka
vaihde

Eu.P.6754

Vaihteen tapauksissa, joissa kaantoélaitteita on enemman kuin yksi (ts. pitka vaihde), esiin
nousee EULYNX:in termi asennon paattelystd kokonaisuutena (overall point position).
Tama tarkoittaa, ettd useamman kaantolaitteen vaihteessa ulkolaiteohjaimen on
maaritettdva paateasento kokonaisuutena saavutetuksi ja valitettava tasta tieto eteen pain
vasta kun se tulkitsee kaikilta vaihteen kaantoélaitteilta saman paateasennon. "Unintended
position” tila taas on valitettdva heti eteenpain vaihdekokonaisuudelta, jos yhdeltakin
vaihteen kaantolaiteelta on havaittavissa kyseinen tila. Vaihdekokonaisuuden "No end
position” tila on voimassa, kun vaihteeseen kuuluvilta kaantolaitteilta ei ole tulkittavissa
kokonaisuutena valvottua paateasentoa ("End position (overall)”) eikd Unintended position
-tilaa ("Unintended position (overall)’). Eu.DK.504 / EU.Doc.10

Pitkan vaihteen kaantéa koskien ulkolaiteohjaimen konfiguraatiossa on huomioitava
vaihteen kaantolaitteiden hallintaan liittyvat tehtavat:

e vaihteeseen kuuluvien kaantodlaitteiden moottorien kaynnistysjarjestys, joka riippuu
vaihteen kaantolaitteiden maarasta ja vaihteen konfiguraatiosta.

e kaantolaitteiden moottorien kaynnistyksessa on paasaantoisesti oltava 200 ms:n
porrastusviive moottorien valilla ts. ulkolaiteohjaimen ei tule ohjata kaikkia
moottoreita kaynnistymaan samalla ajan hetkella.

Seuraavassa kaaviossa on kuvattu toimintona pitkdn vaihteen kaantaminen. Vaihteen
kaantolaitteiden konfiguraatio on kaaviossa yksinkertaistettu kahteen kaantolaitteeseen,
mutta periaatetta voidaan soveltaa myds viela useamman kaantolaitteen vaihteeseen.
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Kaantolaite Kaantolaite

CSS ScCi-p o]® P3 1 N
— p . , .
4 Point Position ("left”) ‘
\
Move Point ("right’) Sahkén kytkenta moottorille
g T U »
No End Position
Point Position (No _@AI:IE'APOS'ItiOI'I) H ‘. ......................................................
d i
h H
Elementti Sahkan kytkentd moottorille
B VW e e e ——————— -y
kaantymassa - Parrastusviive »
(steggering deley) DR TR iboutssvs SRRSO S SO
@1 Cen. tmax Point,
[ Operation
End Position Reached
Point Position ("right” v
4 oint Position ("right")
| Padteasento + I h
e —— “ y . A

Kasikirja

Lahtotilanteessa ulkolaiteohjain on toiminnassa ja se on jo aikaisemmin tulkinnut
vaihteen kaikkien kaantolaitteiden olevan paateasennossa "vasen”, joten vaihde on
kokonaisuudessaan paateasennossa "vasen” ja paateasento on raportoitu CSS:lle.
Elementti on CSS:ssa valvotussa paateasennossa (-).

CSS:ssa tulee tarve kaantaa vaihde toiseen paateasentoon. CSS lahettaa
ulkolaiteohjaimelle SCI-P komennon Move Point ("right”).

Kun ulkolaiteohjain on kasitellyt hyvaksytysti vastaanottamansa Move Point-
komennon, se katkaisee 1. kaantolaitteen paateasennon valvontavirtapiirit ja kytkee
kaantolaitteelle moottorin  tarvitseman sahkovirran. Kaantolaitteiden valinen
porrastusviiveen aikavalvonta kaynnistyy.

Valvontavirtapiirien katketessa 1. kaantolaitteelta ulkolaiteohjain tulkitsee ei
paateasentoa -tilan. Ulkolaiteohjain raportoi CSS:lle vaihdekokonaisuuden
tilamuutoksen "No end position”.

Kun kaantodlaitteiden kaynnistysten valinen porrastusviive on kulunut, ulkolaiteohjain
katkaisee N. kaantolaitteen paateasennon valvontavirtapiirit ja kytkee kaantolaitteelle
moottorin tarvitseman sahkaovirran.

Valvontavirtapiirien katketessa N. kaantolaitteelta ulkolaiteohjain tulkitsee
kaantolaitteen ei paateasentoa -tilan.

Ulkolaiteohjain  kaynnistaa sisadisen aikavalvonnan ka&annon maksimiajan
Con_tmax_Point_Operation  valvomiseksi. Ulkolaiteohjain  valvoo  k&annon
maksiaikaa vaihdekokonaisuuden osalta.
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8. Kun 1. kaantOlaite saavuttaa paateasennon, ulkolaiteohjain tunnistaa tilan ja
katkaisee moottorin tehonsy6ton (End Position Reached). *)

9. Ulkolaiteohjain kytkee 1. kaantOlaitteen valvontavirtapiirit ja tulkitsee 4-
johdinyhdistelmasta paateasennon "oikea”.

10.Kun N. kaantdlaite saavuttaa paateasennon, ulkolaiteohjain tunnistaa tilan ja
katkaisee moottorin tehonsy6ton (End Position Reached). *)

11.Ulkolaiteohjain  kytkee N. kaantoOlaitteen valvontavirtapiirit ja tulkitsee 4-
johdinyhdistelmasta paateasennon "oikea”.

12. Ulkolaiteohjain pysayttaa kdannon maksimiajan aikavalvonnan.

13. Ulkolaiteohjain paattelee vaihteen olevan kokonaisuudessaan paateasennossa
"oikea” ja lahettdad CSS:lle SCI-P sanoman Point Position (right). CSS vaihtaa
elementin paateasennon tilaksi (+).

*) Kaantolaitteet eivat valttamatta saavuta paateasentoa juuri tassa kuvatussa
jarjestyksessa koska kaantdaika on kaantolaitteelle yksildkohtainen ja riippuu myos
ulkoisista olosuhteista.
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7.1.4 OC-P-4: Pitkan kaannon katkaisu

Eu.P.6748
CSS sci-p oc P3 kaantolaite
— T
End Position Detected ("left”)
T PP PRRPPPRTPN oo
Move Point ("right”)
| Séhkon kytkentd moottorille
@ e e == - .».
Mo End Position
P Point Position (No end position) e
&
Elementti S Con_tmax Point
kaantymassa + [ Operation
i Kaannon lopetus,
. sahkovirran katkaisu moottorille
Movement Failed B )
P
v
Unintended Position
Point Position (Unintended position) e
d
Ei paateasentoa, ||V
kaantohélytys
— —

. Lahtodtilanteessa ulkolaiteohjain on toiminnassa ja sen ohjaama kaannettava
elementti on paateasennossa “vasen”. CSS:ssa elementti on valvotussa
paateasennossa (-).

. CSS:ssa tulee tarve kaantaa elementti toiseen paateasentoon. CSS lahettaa
ulkolaiteohjaimelle SCI-P komennon Move Point ("right”).

. Kun ulkolaiteohjain on kasitellyt hyvaksytysti vastaanottamansa Move Point-
komennon, se katkaisee elementin paateasennon valvontavirtapiirit ja kytkee
kaantoOlaitteelle moottorin tarvitseman sahkovirran elementin  kdantamiseksi.
Ulkolaiteohjain  kaynnistda sisadisen aikavalvonnan kaannén maksimiajan
Con_tmax_Point_QOperation valvomiseksi.

. Valvontavirtapiirien katketessa ulkolaiteohjain tulkitsee ei paateasentoa -tilan.
Ulkolaiteohjain raportoi CSS:lle tlamuutoksen "No end position”.

. Kaannon aikavalvonnan ylittyessa vaihdeohjain lopettaa kaannon ja katkaisee
sahkaovirran moottorille.

. Ulkolaiteohjain lahettaa CSS:lle SCI-P sanoman Movement Failed raportoidakseen
epaonnistuneesta kaannosta.

. Ulkolaiteohjain kytkee valvontavirtapiirit ja tulkitsee 4-johdinyhdistelmasta tilan
Unintended position. Ulkolaiteohjain lahettada CSS:lle SCI-P sanoman Point Position
(Unintended position).

. Vastaanottamistaan Movement Failed ja Point Position (Unintended position)
sanomista CSS paattelee elementin kdanndén epaonnistuneen. CSS asettaa
elementin tilaksi Ei paateasentoa seka aktivoi epaonnistuneen kaannon tilatiedon.
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7.1.5 OC-P-5: Aukiajo

Eu.P.6751

CSsS 5CI-P ocC P3 kaantolaite

_ P Point Position {"left”) e oo

— e,

r

Unintended Position

) Point Position (Unintended position) ‘. .............................................................
l Aukiajettu I"
| — | —
1. Lahtdtilanteessa ulkolaiteohjain on toiminnassa ja sen ohjaama kaannettava

elementti on paateasennossa ’vasen”. CSS:ssa elementti on valvotussa
paateasennossa (-).

Elementti tulee mekaanisesti aukiajetuksi siten, ettd kaantdlaitteen tankojen
valityksella elementin lukitus ja valvottu paateasento poistuu kaantolaitteella ilman
kaynnissa olevaa kaantdkomentoa CSS:sta.

Ulkolaiteohjain tulkitsee valvontavirtapiirien 4-johdinyhdistelmasta tilan Unintended
position.

Ulkolaiteohjain |ahettdd CSS:lle SCI-P sanoman Point Position (Unintended
position).

Vastaanottamansa Point Position (Unintended position) sanoman perusteella CSS
asettaa elementin tilaksi Aukiajettu.

Elementin aukiajotila ei saa poistua CSS:lld ennen kuin CSS on
vastaanottanut pyynnon elementin kdantamiseksi, ja elementti on saavuttanut
valvotun paateasennon CSS:n komentamalla Move Point —komennolla.

7.1.6 OC-P-6: Puutteellinen vaihteen asennon tilatieto

Eu.DK.477 / EU.Doc.10

Puutteellista vaihteen asennon tilatiedon ominaisuutta (Degraded Point Position) voidaan
kayttaa hyvaksi vaihteissa, joissa kaantolaitteita on enemman kuin yksi ja naista
kaantolaitteista on maaritelty tarkeat (crucial) ja ei-tarkeat (non-crucial) kaantolaitteet.
Vaihteessa tulee olla vahintaan yksi tarkeaksi maaritelty kaantolaite.

Puutteellinen vaihteen asennon tilatieto on ominaisuutena uusi Suomen rautateilla
eika ohjeita tarkean ja ei-tarkean kaantolaitteen maarittelemiseksi viela ole olemassa.
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Ideana puutteellisen vaihteen asennon tilatiedossa on parantaa vaihteiden osalta joidenkin
CSS-toimintojen kaytettavyyttd. Vaikka vaihde ei kokonaisuutena olisi valvotussa
paateasennossa, CSS-toimintojen kannalta on riittavaa, etta ainakin kaikki tarkeiksi
maaritellyt vaihteen kaantolaitteet ovat vaaditussa paateasennossa.

Ulkolaiteohjain maarittdd puutteellisen vaihteen asentotiedon erillisena tietona
vaihdekokonaisuuden paateasennosta. Ulkolaiteohjain valittaa siis Point Position -
sanomassa CSS:lle kaksi tietoa, vaihdekokonaisuuden asentotiedon seka tiedon
mahdollisesta puutteellisesta vaihteen asennosta. Puutteellinen vaihteen asentotieto on
voimassa ja valitetaan, kun kaikilta vaihteen tarkeiksi maaritellyiltéd kaantolaitteilta tulkitaan
sama paateasento mutta samanaikaisesti kyseinen paateasento ei ole tulkittavissa ei-
tarkeiltda kaantolaitteilta. Ei-tarkeilta kaantolaitteilta ei saa kuitenkaan tulla vastakkaisen
paateasennon tulkintaa tarkeiden kaantolaitteiden paateasentoon nahden.

Seuraavissa esitetdan yksinkertaistetussa vaihdekonfiguraatiossa kaksi tilannetta, joissa
kuvataan puutteellisen vaihteen asennon toimintaa.

7.1.6.1 Ei-tarkeaksi maaritetyn kaantolaitteen paateasennon
menetys

Eu.P.7380

1. Lahtdtilanteessa ulkolaiteohjain on toiminnassa. Ulkolaiteohjain tulkitsee seka
tarkeiden etta ei-tarkeiden kaantolaitteiden olevan paateasennossa "oikea”. Vaihde
on kokonaisuudessaan CSS:ssa valvotussa paateasennossa (+). Puutteellinen
vaihteen asennon tilatieto ei ole voimassa.

2. Ulkolaiteohjain tulkitsee yhden ei-tarkean kaantdlaitteen 4-johdinyhdistelmasta
kaantolaitteen tilan muuttuneen "No end position” tilaan.

3. Ulkolaiteohjain maarittda vaihdekokonaisuuden paateasennon olevan "No end
position” ja samalla vaihteen puutteellisen paateasennon “"oikea” olevan voimassa.
Vaihdeohjain lahettdd CSS:lle SCI-P sanoman Point Position (No end position,
Degraded position right).

7.1.6.2 Tarkeaksi maaritetyn kaantolaitteen paateasennon
menetys

Eu.P.7384

1. Lahtotilanteessa ulkolaiteohjain on toiminnassa. Ulkolaiteohjain tulkitsee seka
tarkeiden etta ei-tarkeiden kaantolaitteiden olevan paateasennossa "oikea”. Vaihde
on CSS:ssa valvotussa paateasennossa (+). Puutteellinen vaihteen asennon tilatieto
ei ole voimassa.

2. Ulkolaiteohjain tulkitsee yhden tarkean kaantolaitteen 4-johdinyhdistelmasta
kaantolaitteen tilan muuttuneen "Unintended position” tilaan.
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3. Ulkolaiteohjain maarittda vaihteen kokonaisasennon olevan "Unintended position”.
Ulkolaiteohjain lahettaa CSS:lle SCI-P sanoman Point Position (Unintended position,
Non-degraded position).

7.1.7 OC-P-7: Able to move - option

Eu.P.6761, Eu.P.6767
Eu.DK.603/EU.Doc.10

Ulkolaiteohjain voidaan varustaa toiminnolla, jolla se valvoo, onko ohjattava elementti
sahkoisesti kaannettavissa ja valittaa taman tiedon CSS:lle. Toimintoa voidaan kayttaa
valvomaan vikoja, jotka vaikuttavat kaantolaitteiden moottorien sahkdnsyottoon. Toiminto
luo myds teknisen mahdollisuuden estaa elementin kaantyminen ja nain parantaa
turvallisuutta elementilla tehtavan huoltotyon aikana.

Ulkolaiteohjaimen tulee valvoa kaantymiskykya itsensa lisaksi elementin kaikkien
kaantolaitteiden osalta.

Mikali able to move -optio on kaytossa ulkolaiteohjaimessa ja se havaitsee kaantymiskyvyn
menetyksen (Unable to move) meneilldan olevan kdannon aikana, ulkolaiteohjain katkaisee
kaannon kaikilta vaihteen kaantdlaitteilta Eu.DK.610 / Eu.Doc.10 ja Eu.P.6761 mukaisesti.

1. Lahtdtilanteessa ulkolaiteohjain on toiminnassa ja elementti on kaannettavissa.
Elementti on kokonaisuudessaan valvotussa paateasennossa CSS:ssa.

2. Ulkolaiteohjain tunnistaa elementin kdantymiskyvyn menetyksen.

3. Ulkolaiteohjain lahettdad CSS:lle SCI-P sanoman Ability_ To_Move Point (Unable)

4. Kun elementin kaantymiskyky palautuu, ulkolaiteohjain lahettda CSS:lle SCI-P
sanoman Ability To _Move_Point (Able)
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7.2 Jarjestelman vikatilanteiden hallinta

Mikaan jarjestelman vikatilanne ei saa johtaa elementin odottamattomaan kaantymiseen.

7.2.1 Tietoliikennekatko

Eu.P.1299

SCI-P-protokollayhteyden katketessa ja katkon aikana ulkolaiteohjaimen on sailytettava
ennen katkoa ollut elementin paateasennon tila. Mikali SCI-P-yhteys katkeaa elementin
komennetun kdantymisen aikana, ulkolaiteohjain ohjaa kdanndén suorituksen loppuun. SCI-
P yhteyden muodostuttua uudelleen ulkolaiteohjain paivittdd elementin tilan CSS:lle.
Tietoliikennekatkon aikana ulkolaiteohjain lokittaa elementin tapahtumat ja valittaa ne SDI-
P rajapinnan kautta MDM:lle, valittdmasti jos SDI-P yhteys on kaytettavissa tai yhteyden
muodostuttua.

7.2.2 Sahkonsyoton katkeaminen

Eu.P.3093

Ulkolaiteohjaimen sahkonsyoton katketessa komennetun kaantymisen aikana, kdannon
tulee katketa.

Elementin kaantamiseen tarvittavan sahkonsyoton katketessa komennetun kaantymisen
aikana, ulkolaiteohjain katkaisee kaanndon ja pysayttdda kaanndn maksimiajan
Con_tmax_Point_Operation aikavalvonnan.

7.2.3 Reset

Eu.P.3104
Ulkolaiteohjaimen resetin tapahtuessa komennetun kaantymisen aikana, ulkolaiteohjain

katkaisee kaannon ja pysayttaa kaannon maksimiajan Con_tmax_Point_Operation
aikavalvonnan.
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7.3 Jarjestelman toimintojen parametrit

Tassa kappaleessa maaritetaan jarjestelman toimintoihin tarvittavat parametrit arvoineen.
Parametrit ovat EULYNX spesifikaatioiden vaatimia tai kansallisista vaatimuksista tulevia.

Parametri Arvo

Parametrin kuvaus

Con_tmax_Point_Operation |6s

Con_tmax_Point_Operation on elementin k3annon
aikavalvontaan kaytettava arvo. Parametrin arvo
tarkoittaa maksimiaikaa, jonka aikana kaantyvan
elementin on saavutettava paateasento. Mikali
aika-arvo saavutetaan, jarjestelma pysayttaa
kaantoliikkeen ja tulkitsee kdannén
epaonnistuneeksi. Eu.P.2439

Parametri on oltava konfiguroitavissa koska
kaantdaika voi olla yksildllinen esim.
kaantolaitteesta ja olosuhteista riippuen.

Parametrin asettaminen on laitetoimittajan vastuulla
ja poikkeaville arvoille on oltava radanpitajan
hyvaksynta.

Kaantdlaitteiden 200 ms
porrastusviive

Porrastusviive on useamman kaantdlaitteen
vaihdetta kaannettdessa moottorien kaynnistysten
valissa tarvittava viiveaika, jota vaihdeohjain
valvoo.
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