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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren gemag den
im Oberbegriff des Patentanspruchs angefiihrten Merk-
malen.

[0002] Ein derartiges Verfahren ist durch DE-A 23 41
788 bekannt. Dabei wird in einem ersten Arbeitsdurch-
gang ein relatives Pfeilhbhendiagramm aufgezeichnet,
auf dem durch das Personal die Soll-Lage eingezeich-
net wird. In einem zweiten Arbeitsdurchgang wird das
Gleis unter genauer Beobachtung des Lichtstrahls be-
zuglich der Seitenlage solange verschoben, bis der
Lichtstrahl die eingezeichnete Soll-Lage trifft.

[0003] Durch US 3 545 384 ist eine Stopfmaschine
mit einem auf Schienenfahrwerken abgestltzten Ma-
schinenrahmen bekannt, dem zur Durchfiihrung von
Stopfarbeiten ein Stopfsowie ein Hebe- und Richtaggre-
gat zugeordnet sind. Zur Kontrolle der Gleislagekorrek-
tur ist ein Gleislage-MeRsystem mit einer durch einen
Lichtstrahl gebildeten MeRlinie in Verwendung. Diese
wird durch einen in Arbeitsrichtung der Maschine vor-
geordneten ersten MeR-Bezugspunkt und einen nach-
geordneten, im Bereich des Gleishebeaggregates posi-
tionierten zweiten MeR-Bezugspunkt bestimmt. Die
MeRlinie wird in eine vorbestimmte, zur Soll-Lage des
Gleises parallele Richtung gebracht. Ein den zweiten
MeR-Bezugspunkt bildender Empfanger weist zwei
lichtempfindliche Zellen auf, die in vertikaler Richtung
um ein bestimmtes Mal} voneinander distanziert sind.
Der die MeRlinie bildende Lichtstrahl verursacht damit
zweierlei Impulse, die zur Steuerung der Gleishebe- und
Stopfaggregate einsetzbar sind.

[0004] Gemal AT 314 580 ist es auch bekannt, Gleis-
richtwerkzeuge direkt durch einen mit diesen verbunde-
nen Lasersender zu steuern. Dazu wird vom Sender ein
Laserstrahlenbiindel auf einen neben dem Gleis befind-
lichen Festpunkt gerichtet. Das Gleis kann dadurch mit
Hilfe der Gleisrichtwerkzeuge so lange verschoben wer-
den, bis das vom Sender ausgehende Strahlenbiindel
mit einer auf dem Festpunkt befindlichen Kennmarke
fluchtet.

[0005] Gemal EP 0 401 260 B1 ist eine vor einem
Vermessungswagen positionierte MeRlinie bekannt, die
durch einenkoordinatenmafig bekannten Mef3-Bezugs-
punkt und einen weiteren, im Zentrum einer durch eine
Vielzahl von Fotozellen gebildeten Empféangereinrich-
tung positionierten Mef3-Bezugspunkt bestimmt wird. In
Verbindung mit einer Entfernungsmefeinrichtung ist die
Abweichung des zweiten MeR-Bezugspunktes von der
Soll-Lage genau eruierbar.

[0006] Ein weiteres, einer Gleislage-Korrekturma-
schine vorgeordnetes Mel-Bezugsystem mit einer
durch zwei Bezugspunkte gebildeten MeRlinie ist durch
AT 328 490 bekannt.

[0007] Die Aufgabe der vorliegenden Erfindung liegt
in der Schaffung eines Verfahrens der gattungsgema-
Ben Art, mit dem insbesondere kurze Gleisabschnitte
optimal in eine Soll-Lage bringbar sind.
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[0008] Erfindungsgemal wird diese Aufgabe mit im
Patentanspruch angefiihrten Erfindungsmerkmalen ge-
|6st. Dieses Verfahren ermdglicht bei minimalen Rist-
arbeiten eine sehr rasche Erfassung der Gleis-Ist-Lage
sowie eine genaue Durchfiihrung von Korrekturarbei-
ten. Die Gleisverschiebungen kénnen in vorteilhafter
Weise wahrend der Arbeitsvorfahrt durch Registrierung
der Relativverschiebung zwischen den beiden MeR3-Be-
zugspunkten prazise erfal3t werden, so daf} die Gleisla-
ge nach erfolgter Lagekorrektur genau den errechneten
Soll-Werten entspricht. Ein besonderer Vorteil dieser Di-
rektsteuerung des zweiten Mel-Bezugspunktes und
damit auch des Gleishebe- und Richtaggregates ist dar-
in zu sehen, dal die Gleislagekorrektur im zu korrigie-
renden Gleisabschnitt ohne zeitaufwendige Rampenbil-
dung zum anschlieRenden, unveradnderten Gleisab-
schnitt durchfuhrbar ist.

[0009] Weitere Vorteile der Erfindung ergeben sich
aus den Zeichnungen.

[0010] Im folgenden wird die Erfindung anhand eines
in der Zeichnung dargestellten Ausfliihrungsbeispieles
naher beschrieben.

[0011] Es zeigen:

Fig. 1 eine Seitenansicht einer Stopfmaschine zum
Unterstopfen eines Gleises mit einem Gleislage-
MeRsystem,

Fig. 2 eine schematisierte Draufsicht auf die Stopf-
maschine mit einem aus Sender und Empfanger
gebildeten Gleislage-MeRsystem, und

Fig. 3 eine durch das Gleislage-MelRsystem erfallte
Ist-Lagekurve eines Gleisabschnittes.

[0012] Eine in Fig. 1 dargestellte Stopfmaschine 1
weist einen auf Schienenfahrwerken 2 abgestitzten
Maschinenrahmen 3 auf und ist durch einen Fahrantrieb
4 auf einem aus Schwellen und Schienen 5 gebildeten
Gleis 6 verfahrbar. Zur Durchfiihrung von Gleisstopfar-
beiten sind durch Antriebe 7 hohenverstellbare Stopf-
aggregate 8 sowie ein Hebe- und Richtaggregat 9 mit
Hebe- und Richtantrieben 10,11 vorgesehen. In einer
Fahr- bzw. Arbeitskabine 12 befindet sich eine zentrale
Steuereinrichtung 13.

[0013] Zur Erfassung von Gleislagefehlern ist ein
Gleislage-MeRsystem 14 vorgesehen, das im wesentli-
chen aus einem Lasersender 15, einer durch einen
Lichtstrahl gebildeten MeRlinie 16, einem Empfanger 17
und einer Steuerund Recheneinheit 18 gebildet ist. Die
MelRlinie 16 wird durch einen mit dem Austritt des Licht-
strahls gebildeten Mel3-Bezugspunkt A und einen zwei-
ten, durch den Kontakt mit dem als Zeilenkamera 23
ausgebildeten Empfanger 17 bestimmten MeRR-Bezugs-
punkt B festgelegt.

[0014] Der Sender 15 des Gleislage-MeRsystems 14
befindet sich auf einem unabh&ngig von der Stopfma-
schine 1 verfahrbaren, Spurkranzrollen 19 aufweisen-
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den und ein erstes Tastorgan 27 bildenden Vorwagen
20. Der Empféanger 17 ist mit einer zwischen Stopfag-
great 8 sowie Hebe- und Richtaggregat 9 positionierten,
Uber Spurkranzrollen 21 am Gleis 6 verfahrbaren und
ein zweites Tastorgan 28 bildenden MeRachse 22 ver-
bunden. Die MeRachse 22 bildet auch einen Teil eines
weiteren, durch MefRachsen 24 und eine Stahlsehne 25
gebildeten Bezugsystems 26. Die beziiglich der Arbeits-
richtung (Pfeil 29) vordere MelRachse 24 des Bezugsy-
stems 26 ist mit einer WegmeReinrichtung 30 verbun-
den.

[0015] In Fig. 2 ist ersichtlich, dal® die durch die bei-
den MelR-Bezugspunkte A und B bestimmte optische
Meflinie 16 seitlich neben der Maschine positioniert ist.
Zu diesem Zweck ist die Zeilenkamera 23 des hinteren
Tastorganes 28 in Maschinenquerrichtung seitlich Gber
ein Maschinenprofil 31 hinausragend ausgebildet.
[0016] In Fig. 3 ist eine aus einer Vielzahl von einzel-
nen Messungen gebildete Ist-Lagekurve 32 des Gleises
6 dargestellt. Die Messungen bestehen aus einer Regi-
strierung der Relativverschiebung 33 zwischen dem im
Bereich des Hebe- und Richtaggregates 9 befindlichen
MeR-Bezugspunkt B und dem stationdren MeR-Bezugs-
punkt A. Die Relativverschiebungswerte sind somit je-
weils durch den Abstand zwischen der stationaren
MeRlinie 16 und dem jeweiligen Melpunkt auf der ent-
lang des Gleises 6 geflihrten Zeilenkamera 23 definiert.
Die zu den Relativverschiebungen 33 jeweils addierten
Korrekturwerte 34 ergeben eine Soll-Lagekurve 35 des
Gleises 6. Parallel zur Messung wird der von der Ma-
schine 1 zurlickgelegte Weg s durch die WegmeRein-
richtung 30 registriert.

[0017] Im folgenden wird der erfindungsgeméafiie Ver-
fahrensablauf naher beschrieben.

[0018] Nach Uberfahren des zu korrigierenden Gleis-
abschnittes wird der Vorwagen 20 von einem Fixierme-
chanismus 36 der Maschine 1 gel6st und auf das Gleis
6 abgesetzt. AnschlieRend erfolgt eine Ruckfahrt der
Maschine 1 entgegen der durch den Pfeil 29 dargestell-
ten Arbeitsrichtung, bis die Maschine 1 auf einem nicht
mehr zu korrigierenden Gleisabschnitt zu stehen
kommt. Das dem Stopfaggregat 8 unmittelbar vorgeord-
nete Tastorgan 28 wird auf das Gleis 6 abgesetzt und
gegen eine als Bezugsstrang dienende Schiene 5 ge-
driickt. AnschlieRend wird der Lasersender 15 vorzugs-
weise auf das Zentrum des Empfangers 17 angepeilt
und in seiner Lage gegeniliber dem Vorwagen 20 fixiert.
Bei der nun beginnenden MeRfahrt der Maschine 1 in
Richtung zum Vorwagen 20 kommt es entsprechend
den Gleislagefehlern zu Relativverschiebungen 33 (Fig.
3) zwischen der stationaren MeRlinie 16 und der dem
Schienenverlauf folgenden Zeilenkamera 23. Diese Re-
lativverschiebungen 33 werden in der Steuer- und Re-
cheneinheit 18 in Verbindung mit einer Wegmessung
durch die Wegmeleinrichtung 30 gespeichert.

[0019] Wahrend die Stopfmaschine 1 wiederum zum
Anfang des zu korrigierenden Gleisabschnittes zurtck-
gefahren wird, erfolgt durch die Steuer- und Rechenein-
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heit 18 unter Zugrundelegung der aufgemessenen Ist-
Lagekurve 32 die Bildung einer Soll-Lagekurve 35 so-
wie die Ermittlung der entsprechenden Korrekturwerte
34. Bei der nun beginnenden Arbeitsvorfahrt wird unmit-
telbar vor Beginn der Gleislagekorrektur durch die
MeRlinie 16 automatisch jener MeRpunkt an der Zeilen-
kamera 23 angepeilt, der bei der Melfahrt registriert
und zur Bildung der Ist-Lagekurve 32 herangezogen
wurde. Zur Durchfiihrung der Gleislagekorrektur wird
nun das Gleis 6 durch das Hebe- und Richtaggregat 9
so lange bezlglich Héhen- und Seitenlage verschoben,
bis jener Mel3punkt in der zweidimensionalen Zeilenka-
mera 23 angepeilt wird, der den errechneten Korrektur-
wert 34 in bezug auf die Ist-Lage ergibt.

[0020] Es versteht sich von selbst, dal das erfin-
dungsgemale Verfahren mit dem selben Ergebnis in-
sofern abwandelbar ist, daR der Lasersender 15 mit der
MeRachse 22 und der Empfanger 17 mit dem Vorwagen
20 verbunden wird. In diesem Falle wére die Zeilenka-
mera 23 stationar, wahrend die MeRlinie 16 entspre-
chend dem Gleisverlauf relativ zum Gleis 6 bzw. zur Ma-
schine 1 bewegt wird.

Patentanspriiche

1. Verfahren zum Unterstopfen eines Gleises (6) mit
einem Gleislage-MeRsystem (14) mit einer durch
einen Lichtstrahl gebildeten MeRlinie (16), die
durch zwei Mef3-Bezugspunkte (A,B) bestimmt ist,
die jeweils durch ein mittels Spurkranzrollen (19,21)
am Gleis (6) abrollbares Tastorgan (27,28) gebildet
sind, wobei der erste Mel3-Bezugspunkt (A) in Ar-
beitsrichtung vor der Maschine (1) und der zweite
MeR-Bezugspunkt (B) zwischen Schienenfahrwer-
ken (2) der Maschine (1) positioniertist, und in einer
ersten Maschinenvorfahrt Relativverschiebungen
(33) zwischen der stationaren MeRlinie (16) und
dem MeR-Bezugspunkt (B) unter Bildung einer Ist-
Lagekurve (32) des Gleises (6) registriert werden,
und in einer zweiten Maschinenvorfahrt das Gleis
(6) unter Registrierung der Relativverschiebungen
(33) entsprechend den ermittelten Korrekturwerten
(34) in der Soll-Lage unterstopft wird, gekenn-
zeichnet durch folgende Merkmale:

a) die Erfassung der Messlinie (16) erfolgt mit
einer zweidimensionalen Zeilenkamera,

b) die Relativverschiebungen (33) werden in ei-
ner Steuer- und Recheneinheit (18) in Verbin-
dung mit einer Wegmessung gespeichert,

c) durch die Steuer- und Recheneinheit (18)
erfolgt unter Zugrundelegung der aufgemesse-
nen Ist-Lagekurve (32) die Bildung einer Soll-
Lagekurve (35) sowie die Ermittlung der ent-
sprechenden Korrekturwerte (34),
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d) zur Durchfihrung der Gleislagekorrektur
wird das Gleis (6) durch das Hebe- und Richt-
aggregat (9) so lange bezlglich Hohen- und
Seitenlage verschoben, bis jener MeRpunkt in
der zweidimensionalen Zeilenkamera (23) an-
gepeilt wird, der den errechneten Korrekturwert
(34) in bezug auf die Ist-Lage ergibt.

Claims

A method of tamping a track (6) with a track position
measuring system (14) having a measuring chord
(16) formed by a light beam, the measuring chord
being defined by two measuring reference points
(A,B) which are formed respectively by a tracer el-
ement (27,28) designed to roll on the track (6) by
means of flanged rollers (19,21), wherein the first
measuring reference point (A) is positioned in front
of the machine (1), in the working direction, and the
second measuring reference point (B) is positioned
between on-track undercarriages (2) of the ma-
chine (1), and wherein, during a first forward move-
ment of the machine, relative displacements (33)
between the stationary measuring chord (16) and
the measuring reference point (B) are registered,
thus forming an actual position curve (32) of the
track (6), and wherein, during a second forward
movement of the machine, the track (6) is tamped
in the desired position while the relative displace-
ments (33) according to the determined correction
values (34) are registered, characterized by the
following features:

a) the measuring chord (16) is detected by
means of a two-dimensional line scan camera,

b) the relative displacements (33) are stored in
a controlling and computing unit (18) in connec-
tion with a measurement of the path travelled,

c) by means of the controlling and computing
unit (18), based on the surveyed actual position
curve (32), a desired position curve (35) is
formed and the corresponding correction val-
ues (34) are determined,

d) for carrying out the track position correction,
the track (6) is displaced, with regard to the ver-
tical and transverse position, by means of the
lifting and lining unit (9) until that measuring
point in the two-dimensional line scan camera
(23) is aimed at which results in the computed
correction value (34) with respect to the actual
position.
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Revendications

Procédé pour le bourrage d'une voie ferrée (6) a
I'aide d'un systéme de mesure de position de voie
ferrée (14) avec une ligne de mesure (16) formée
d'un faisceau lumineux, qui est déterminée par
deux points de référence de mesure (A, B) qui sont
respectivement constitués par un organe palpeur
(27, 28) pouvant rouler sur la voie ferrée (6) au
moyen de galets a boudin (19, 21), le premier point
de référence de mesure (A) étant situé a l'avant de
la machine (1) dans le sens de fonctionnement et
le deuxieme point de référence de mesure (B) étant
situé entre les boggies (2) de la machine (1), etdans
une premiére avance de la machine, les déplace-
ments relatifs (33) étant enregistrés entre la ligne
de mesure stationnaire (16) et le point de référence
de mesure (B) moyennant le tracé d'une courbe de
position réelle (32) de la voie ferrée (6) et, dans une
deuxiéme avance de la machine, la voie ferrée (6)
étant bourrée dans la position prescrite moyennant
I'enregistrement des déplacements relatifs (33) cor-
respondant aux valeurs de correction déterminées
(34), caractérisé par les particularités suivantes :

a) l'acquisition de la ligne de mesure (16) est
réalisée par une caméra linéaire
bidimensionnelle ;

b) les déplacements relatifs (33) sont mémori-
sés dans une unité de commande et de calcul
(18) en association avec une mesure de la dis-
tance parcourue ;

c) sur la base de la courbe de position réelle
mesurée (32), I'unité de commande et de calcul
(18) trace une courbe de position prescrite (35)
et détermine les valeurs de correction (34)
correspondantes ;

d) pour effectuer la correction de position de la
voie ferrée, la voie ferrée (6) est déplacée en
hauteur et latéralement par le groupe de levage
et de dressage (9) jusqu'a ce que ce point de
mesure soit localisé sur la caméra linéaire bi-
dimensionnelle (23), ce qui donne la valeur de
correction calculée (34) par rapport a la posi-
tion réelle.
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