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Головним напрямом підвищення продуктивності й зниження витрат на функціо

нування сортувальних гірок є автоматизація процесу розформування составів. 

Для підвищення ефективності ро

боти сортувальних гірок на різних 

етапах розвитку робилися спроби 

вдосконалення технічних пристроїв 

для розформування составів. 

У 30-х рр. минулого століття при 

розформуванні составів гальмуван

ня відчепів, які скочувались, викону

валося гальмовими башмаками [1 ]. 
При цьому використовувались такі 

види башмаків: однобортні, двоборт

ні, півторабортні, башмак Бюссинга, 

башмак Рязано-Уральської залізниці. 

Спроби замінити башмаки більш ме

ханізованими та кращими пристроя

ми привели до винаходу ретардерів, 

або уповільнювач і в. Перші ретардери 

(система Лозе або «колійні гальма»

Gleisbremse) застосовувалися вже на 
початку ХХ ст., але не для сортування, 

а для закріплення вагонів при наван 

таженн і та вивантаженні . Розвиток їх 

у застосуванні до сортування почав

ся в період Першої світової війни, 

а особливо після неї в Німеччині та 

США. Найбільш розповсюдженими 

на той час у Европі типами ретарде

рів були тип Фреліха або Тіссен-Хют

те, електромагнітний уповільнювач 

Безелера (Мюнхен ), який був побу

дований на принципі електромаг

н ітних шин, уповільнювач системи 

Марше з опускною рейкою (Франція), 

електропневматичний уповільнювач 

Уестардейр (Англія), кліщаподібний 

електропневматичний уповільнювач 

ІОніон (США) (рис. 1-2) [2]. 
Перші вагонні уповільнювачі бал

кового типу були розроблені в США 

і встановлені на сортувальній гірці 

станціі Гібсон біля Чикаго, а згодом на 

сортувальній станціі Хамм (Вестфалія) 

почав працювати механізований комп-

лекс, що складався з чотирьох гідрав

лічних вагонних уповільнювачів. 

На деяких закордонних залізни

цях застосовувалися прискорювачі , 

наприклад, прискорювачі системи 

Позентруп-Гейнріх (Німеччина ), які , 

на противагу уповільнювачам, ви

рівнювали швидкість руху різних 

відчепів, надаючи їм додаткове при

скорення. 

Ба гаторічна науково-дослідна ро

бота, яка проводилася й проводить

ся в країнах СНД та за 'іІ' межами щодо 

винахідництва технічних засобів ре

гулювання швидкості руху відчепів 

на сортувальних пристроях, привела 

до створення багатьох конструкцій 

гальмівних і прискорювально-галь

мівних засобів. 

Так, на залізничних станціях Укра

їни основними технічними засобами 

для регулювання швидкості руху ва

гонів є балочні вагонні уповільнюва

чі різних типів (вагові (КВ- 3), натис

кні (Т-50 , КНП-5, ВЗПГ, НК-114, РНЗ-2 , 

УВСК) . 

Сортувальні гірки Російської Фе

дераціі обладнані пневматичними 

натискними КЗ-5, натискними НК-114 

у З, 4 та 5-ланковому виконанні та ба

лочними уповільнювачами РНЗ-2М. 

У світовій практиці експлуатації 

сортувальних гірок використовуєть

ся технологія квазінеперервного ре

гулювання швидкості відчепів, при 

якій сортувальні гірки обладнуються 

некерованими точковими уповіль

нювачами ТВЗ (Німеччина, Угорщина, 

КНР) двох різних конструкцій - газо

наповнюван і типу DOWTY (ДАУТІ) та 
домкратопадібні уповільнювачі ви 

робництва науково-дослідного цент

руТDJ (КНР). 

На гірках з інтенсивною сорту

вальною роботою для парково'і зони 

передбачаються вагоноосаджувачі . 

Вони розташовуються всередині 

рейкової колії та переміщаються 

автоматично керованими тросами. 

При необхідності вагонаосаджува

чі доводять відчепи до вагонів, що 

знаходяться на колії. Такі пристрої 

застосовують, наприклад, на сорту

вальних гірках Мюнхена (Німеччи

на), Цюріха (Швейцарія) і Роттерда

ма (Нідерланди ) . 

Для підвищення продуктивнос

ті сортувальних гірок, підвищення 

якості процесу розформування со

ставів, ефективного використання 

технічних засобів, покращення умов 

праці робітників гірки та зниження 

витрат на розформування составів 

із 50-х рр . ведуться роботи з авто

матизації технологічного процесу 

розформування составів . 

Аналіз світової практики пока

зав, що перший гірковий комплекс, 

який керувався електронікою, був 



1..1 t~орений на станціі Кирк недалеко 

від Чикаго, і вже в 1960-і роки біль· 

шість великих сортувальних станцій 

були цілком автомаrnзован і . 

У 1999 році комnанія Belt Railway 
( Чикаго) установила інформаційно· 

керуючу систему PROYARD вироб· 

ництва General Electric Transportation 
Systems (GEТS) із метою оnrnмізаціі 

сортувального процесу та мінімізації 

пошкоджень вагонів на сортувальній 

станціі Бедфорд·Парк (штат Ілл інойс). 

Під час nрийому вагонів на сортуваль· 

ну станцію пристрої системи автома· 

П1ЧНОЇ ідеНП1фі каціі (АЕ І) зчитують із 

вагонних маркерів дані, які система 

PROYARD nорівнює, п ідтверджую· 

чи або коригуючи з отриманими від 

служби перевезень. Потім вагони про

ходять через ваги та ряд даNиків, що 

визначають їх ходові характериСП1ки. 

У систему PROYARD вводяться отрима
ні дані, доповнюючись інформацією 

про погодні умови, ухил сортувальної 

гірки та відстань, яку nовинен nройти 

кожен відчеn до зчеплення із вагона· 

ми, що стоять на сортувальних коліях. 

До установки системи PROYARD у біль
ше ніж nоловині випадків швидкість 

nідходу відчеnів до вагонів на сорту

вальних коліях перевищувала нор

маrnвну. Із введенням в експлуатацію 

системи доnустима швидкість не пору· 

шується у 90о/о випадків. 

Канадська компан і я Canadian 
National для nідвищення nродуктив· 
ності сортувальної станціі Макміллан 

наприкінці 2002 року запровадила 

систему PROYARD 11. 
До функцій цієї системи входить 

визначення швидкості розпуску за · 

лежно від низки факторів, урахову· 

ючи рід вантажу у вагоні. Комп'ютер 

дозволяє точно визначити момент 

виходу вагона на вершину гірки та 

керувати nодальшим його рухом. 

На вітчизняних станціях результа· 

том перших спроб автоматизації сор· 

тувального nроцесу стала розробка 

вченими Всеросійського науково· 

дослідного і нституту залізн ичного 

транспорту (ВНИИЖТ) комплексу 

систем гірочної автоматики (АРС · 
ЦНІІ, АЗСР-ЦНІІ, ГАЦ-ЦНІІ, ТГЛ·ЦНІІ), 

що вирішував загальну nроблему 

розформування составів із гірки. 

З появою у 90-ті роки мікропро

цесорної обчислювальної техніки, 

Рис. 7. nоперечний poJpiJ кпіщопоаібноlо уповіпьнювача 

яка здатна працювати в системах 

уnравління виконавчими процесами 

та вирішувати інформаційно-плану· 

юч і задачі, виникли передумови для 

утворення комплексних систем авто

матизованого управління сортуваль· 

ною станцією. До основних переваг 

цих систем належать: забезпечен · 

ня безпеки технологічного проце· 

су сортування вагонів та зниження 

ролі «людського фактора» у процесі 

уnравління, підвищення продуктив

ності nраці та якості розформування 

составів на найважливіших сорту· 

вальних станціях за рахунок упрова

дження нових технічних засобі в та 

технологій , об 'еднання інформа 

ційно-nлануючого та керуючого рі в

н і в сортувальної станціі в єдину 

комnлексну систему безnерервної 

діі, яка функціонує на базі операцій

ної системи реального часу. 

Нове розуміння завдань розвитку 

та уnравління технологічним проце· 

сом на сортувальних станціях Росіі 

знайшло свое відображення в "Про 
грамі розвитку та концепції меха 

заціі та автоматизації технологічню 

nроцес і в сортувальних стан цій 2 

nер іод 2000- 2005 рр . », розроблен Ій 

у Всерос і йському науково-досл ід

ницькому та nроектно-конетру · 
торському інституті залізничного 

транспорту (ВНИИАС) спільно і з сnе

ціал істами галузі з метою nокращен · 

ня техніко-економічних nоказників 

сортувального nроцесу. У межах ре · 

ал ізації цієї концепції зараз ведуть· 

ся роботи з розробки нових систем: 

АРС ТРАКТ, УУПТ, КГМ·ПК. У 2003 році 

на Московській зал ізниці (станція Бе· 

касово-Сортувальна ) було введено 

в nостійну ексnлуатацію комплексну 

систему автоматизованого управлін· 

ня сортувальною станцією (КСАУ СС). 

КСАУ СС включає в себе п ідсистеми: 

ГАЛС Р та КВГ - nідсистеми уnрав· 

ління насувом та розпуском составі в, 

автоматизують технологічн і процеси 

завдання аршруту та регулювання 
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Управління рухом~ 
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швидкості насуву состава на гірку, 

а також розпуску состава залежно 

від поточної ситуації на гірці; ГАЦ МН, 

АРС-УУПТ, КДК СУГАЦ - інформують 

про змінення стану колійних ділянок, 

положення стрілочних переводів, 

показань світлофорів, прохід рухо

мого складу по датчиках рахування 

осей, що розташовані в район і сорту

вальної гірки. 

Для визначення ходових власти

востей відчепів КСАУ ес включає: ви

мірювач вагової категорії відчепі в, 

вимірювач ступеня заповнення ваго

нами підгірочних колій, обчислювач 

швидкості, з якою необхідно випускати 

в ідчепи з гальмівних позицій, вимі 

рювач фактичної швидкості руху від

чепів. 

Дані про ходові властивості от

римуються в процесі вільного ско

чування вагон ів на вимірювальній 

ділянці, що розташована між вер

шиною гірки та першою гальмівною 

позицією. Для вимірювання ваги від

чепів використовуються автоматичні 

вагонні ваги MULTIRAIL LegaiWeight 
та MULTIRAIL MultiBridge (при зважу

ванні вагонів на ходу зі швидкістю їх 

руху 5-1 О км/год похибка вимірю

вання становить ±1%), розроблені 

разом компаніями SCHENCK PROCESS 
GmbH та Scheпck spol. s. r.o. 

Для зменшення впливу динаміч

них навантажень, що виникають при 

зважуванні на ходу, у конструкцію ва

говимірювальних пристроїв включе

но спеціальні компенсацій ні схеми , 

як і дозволяють зменшити похибку 

зважування до ±0,2%. 
Ходові властивості відчепів, дов

жина яких перевищує місткість вимі

рювальної ділянки, установлюється 

за ваговими категоріями. 

Опір руху відчепа на прямих ділян

ках колії визначається за результата

ми вимірювання прискорення його 

руху на вимірювальній ділянці. 

Дійсна швидкість руху в ідчепів 

безперервно вимірюється швидко

стемірами (РИС-В2 або РИС-В3М), 

що встановлені біля кожної гальмів

ної позиції. При досягненні відче

пом заданої швидкості спрацьовує 

керуючий пристр і й та гальмування 

припиняється. Якщо ж зм і нюються 

метеорологі чні умови або виникає 

необхідність сортувати вагони із осо~ 

ливою обережністю, - гірковий опе

ратор за допомогою перемикача 

ШНП (швидко, нормально, повільно) 

може змінювати швидкості виходу 

відчепів із гальмівних позицій, що за

дані обчислювальним пристроєм. 

Контроль заповнення підгіркових 

колій вагонами (К3П) здійснюється 

безстиковими рейковими колами 

довжиною по 25 м . Розроблені та

кож системи К3П на принципі розра

хунку осей рухомого состава КЗП-СО, 

що використовуються для контролю 

розміщення відчепів на ГП і ведення 

моделі переміщення його осей в упо

вільнювачах, система автоматичного 

накопичення вагонів КЗП-ДИП (конт

роль заповнення колій - датчик 

імпульсний колійний) , що охоплює 

до ЗбО м довжини підгіркових ко

л і й (система дозволяє операторам 

спостері гати за розпуском вагон і в 

в електронному режимі, причому ав

томатика сама включає гіркові упо

вільнювачі в потрібний момент) та 

система контролю заповнення колій 

на основі імпульсного зондування 

(КЗП-ИЗ). 

Для будівництва та модернізаціі 

сортувальних станцій Західної Евро

пи (Швейцарія, Австрія, Німеччина) 

департаментом транспортної техніки 

фірми SIEMENS розроблено універ

сальний мікропроцесорний комп

лекс MSR 32, побудований на базі 
32-бітових процесорів, об'єднаних 

у мережу, для гірок великої, серед

ньої та малої потужності . 

Принцип дії системи MSR З2 на

ступний . Інформація від усіх вимі

рювальних пристроїв та датчиків 

сортувальної гірки, а також парків 

прийому та відправлення надходить 

на центральний процесор. Після об

робки всіх даних звідти виконується 

управління локомотивом, усіма галь

мівними позиціями, а також вагоно

осаджувачами. Система автоматично 

керує маршрутами розпуску, розпіз

нає відчепи, що скочуються повільно, 

та відводить відчепи, що доганяють, 

на сусідні колії (попереджаючи спів

ударяння та наїзди ). За рахунок 

управління вагонними уповільнюва

чами достатньо точно регулюється 

швидкість відчепі в, що дозволяє до

сягти оптимального заповнення під

гірочних колій. Представлену систему 

вже запроваджено на сортувальних 

станціях Швейцарії (Цюріх), Австріі 

(Відень), Н імеччини (гірка «Південна 

Ельба» поблизу порту Гамбург), а та

кож на залізницях колишнього СРСР 

(станція Вайдотай у Литві). Наприкін

ці 2008 року представниками фірми 
SIEMENS та ВАТ«РЖД» (Росія) було під

писано меморандум про співробітни

цтво, що передбачає автоматизацію 

станцій Черняховськ та Лужська-Сор

тувальна. 

Аналіз розвитку технічних засобів 

та автоматизованих систем управлін

ня сортувальним процесом показав, 

що всі вони достатньо дорогі в буді

вельному та експлуатаційному відно

шеннях. 

Розробці проекту автоматизаціі 

конкретної сортувальної гірки по

винна передувати попередня оцінка 

його ефективності. У сучасних умо

вах конкуруючі варіанти конструкціі 

та техн ічного оснащення сортуваль

них гірок доцільно порівнювати при 

використанні математичних методів. 

Широкого використання набуло імі

таційне моделювання виробничих 

процесів на ЕОМ, що дозволяє по

рівнювати різні організаційно-тех

нічні заходи та пропозиції щодо 

вдосконалення технологіі й техніч

ного оснащення сортувального комп

лексу. 

Такий підхід дає можливість на 

підставі імітаційних експериментів 

обрати оптимальний варіант автома

тизованої системи управління, який 

не допустить погіршення існуючих 

експлуатаційних показників сорту

вальної гірки, забезпечить найбільші 

швидкості розпуску, дальність та сту

пінь точності прицільного управлін

ня скочуванням вагонів із гірки при 

повній гарантіі безпеки та надійності 

їі роботи, а також буде ефективним 

в економічному та техніко-експлуата

ційному відношеннях. 
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