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SPRZET ZMECHANIZOWANY 1 MASZYNY
UZYWANE DO ROBOT NAWIERZCHNIOWYCH

Do robd6t nawierzchniowych na sieci PKP stosuje si¢ lekki sprzet zmechanizowany
i cigzkie maszyny torowe.

Podajemy opisy techniczne lekkiego sprz¢tu bedacego w dyspozycji stuzby dro-
gowej PKP, jak rowniez niektore nal‘zgdzia produkcji zagranicznej, wyrozniajace
sic oryginalnoscia rozwigzania konstrukcyjnego lub osiaganymi wydajnosSciami.
W zalgczonych charakterystykach technicznych podane sa najistotniejsze para-
metry techniczne dla danego rodzaju sprzetu.

Nastepnie omoéwimy konstrukcje cigzkich maszyn torowych, zaréwno produkcji
krajowej jak i zagranicznej. Szczegélowo opisane zostaly zasadnicze zespoly robo-
cze poszczegdlnych rodzajow maszyn, ich schematy kinematyczne i zasady dzia-
fania.

Parametry dotyczace wydajnosci poszczegoélnych maszyn 1 narzedzi podane
w przytoczonych charakterystykach technicznych sa parametrami katalogowymi,
nie zawsze osigganymi w normalnej eksploataciji. :

W rozwazaniach dotyczacych zasady systemdéw niwelacyjnych, zapewniajdcych
automatyczna niwelacj¢ toru, oraz systeméw automatycznego nasuwania toru
uwzgledniono tylko te systemy, ktére znalazly zastosowanie w podbijarkach wie-
loczynno$ciowych pracujgcych na sieci PKP. Omoéwiono rowniez teoretycznie osid-
gane dokladno$ci poszczegélnych uktadéw namiarowych urzadzen do automa-
tycznej niwelacji i automatycznego nasuwania toru w zaleznosci od systemu przy-
jetego dla danego uktfadu. |

4.1. Charakterystyka lekklego sprzetu
zmechanizowanego

4.1.1. Zakretarki mechaniczne

Zakretarki mechaniczne przeznaczone sa do zakrecania i odkrecania wkrgtow
oraz $rub stopowych i lubkowych. Do nowoczesnych konstrukeji zakretek zaliczy¢
nalezy zakretarke spalinowa produkcji krajowej typu ZS-6A.

Zakretarka ZS-6A, przedstawiona na rysunku 4-1, sklada sig¢ z nasttgpujqcych
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glownych elementéw: silnika napedpwego 1, rury 8 laczacej silnik ze skrzynia
przekladniowa, skrzyni przekladniowej 9, wrzeciona 18 i wézka jezdnego 19.

Moment obrotowy z walu silnika Jest przenoszony przez sprzeglo od$rodkowe,
umieszczone w kole zamachowym, na wat posredni utozyskowany w rurze 8, skad
przez przekladni¢ redukceyjna, sprzeglo wieloplytkowe i przektadnie stozkowa prze-
noszony jest na wal wrzeciona /8. Z walu wrzeciona moment obrotowy przeno-
szony jest przez sprzeglo klowe na klucz 17.

Rys. 4-1. Zakretarka spalinowa ZS-6A

Silnik napedowy uruchamiany jest 1¢cznie za pomoca korby 2. Obroty silnika,
zaleznie od wielko$ci Wymaganego momentu obrotowego na wrzecionie, regulo-
wane sg automatycznie za pomoca recznej magnetki przepustnicy 4, umieszczonej
na raczce dzwigni zakretarki. Zapas paliwa na okolo trzy godziny pracy silnika
znajduje si¢ w zbiorniku paliwa 6 o pojemnosci 5 1. Silnik napedowy zabezpieczo-
ny jest przed uszkodzeniem w razie przewrocema sie zakretarki ramka 7, wyko-
nang z rury cienkoscienne;j.

Rekojes¢ 10, umieszezona na skrzyni przekiadniowej 9 i polaczona z przesuwna
tulejka na walku sprzeglowym, stuzy do zmiany kierunku obrotéw wrzeciona.
Ponadto na skrzyni przekladniowej znajduje siec dynamometr 77, wskazujacy wiel-
kos¢ momentu obrotowego na wrzecionie. :

Do przedniej czgsci skrzyni przekladniowej sa zamontowane dzwignie 72, za
pomocg ktérych wykonuje sie ruchy robocze zakretarka. Naci$niecie dzwigni w dot
powoduje nacisk na trzpien 13, ktory z kolei dociska obudowe sprzegla wieloply-
tkowego w skrzyni przekladniowej, powodujac jego wlaczenie i przeniesienie na-
pedu na wat wrzeciona. Wielkogé przesunigcia trzpienia, a tym samym sile docisku
sprzegla reguluje si¢ za pomoca radetkowej nakretki /4. Umozliwia to dowolng

159



regulacje wielkosci momentu obrotowego wrzeciona w granicach 0—8 kGm, w za-
leznosci od rodzaju pracy zakretarki. : :

Wirzeciono 18 zakretarki jest uniwersalne i moze byé réwniez zastosowane do
zakretarki elektrycznej ZE-1,7C. W kluczu 17, ktéry jest wymienny w zaleznosci
od rodzaju $rub, umieszczona jest sprezyna Srubowa, ktéra powoduje samoczynne
wylgczenie sprzggla klowego, laczacego klucz z walem wrzeciona /8. Napigcie
wstepne tej sprezyny jest mniejsze od napigcia wstepnego sprezyny /5 przy dzwig-
niach, dzieki czemu uruchomienie wrzeciona nastepuje dopiero po wlaczeniu si¢
sprzggla klowego. '

Wozek jezdny 19 ma dwa koétka z dwustronnymi obrzezami 20, toczace si¢ po
jednej z szyn toru, oraz rolk¢ oporowa 21, zamontowana na przediuzonym ra-
mieniu, ktéra toczy si¢ po drugiej szynie dla utrzymania réwnowagi zakretarki.

Konstrukcja wozka jezdnego umozliwia wykonywanie ruchow roboczych zakre-
tarka w plaszczyznie poziomej i pionowej. Wozek jezdny przykrecony jest Srubami
do rury 8, laczacej silnik napedowy ze skrzynia przekladniowa. Odboczka 22, sta-
nowigca wyposazenie ‘specjalne zakretarki, przeznaczona jest do zakrecania i od-
krecania §rub tubkowych. Dzigki uniwersalnej konstrukeji wrzeciona, odboczka
ta moze byé zastosowana do zakretarki elektryczne.

CHARAKTERYSTYKA TECHNICZNA ZAKRETARKI ZS-6A

Liczba robotnikéw konieczna do ustawienia zakrgtarki na torze

Liczba robotnikéw konieczna do obstugi zakretarki w czasic pracy 1

Naped zakretarki — silnik gaznikowy 2-suwowy o0 mocy 6 KM przy
4800 obr/min

Zuzycie paliwa 1,50 1/h

Liczba obrotéw wrzeciona 150 obr/min

Ciezar calkowity 136 kG

Wymiary obrysu 2350 x 600 x 900 mm

Do ciekawych konstrukcji ‘zakretarek zaliczy¢ nalezy roéwniez zakretarke spali-
nowa produkeji francuskiej Stumec-Geismar TB-2.

Gléwnymi elementami zakretarki. TB-2, przedstawionej na rysunku 4-2, sa:
silnik napedowy, wychylna glowica z dwoma wrzecionami, z ktérych jedno prze-
znaczone jest do $rub stopowych, a drugie do $rub tubkowych, oraz wozek jezdny.
Zmiana pozycji roboczej zakrgtarki odbywa si¢ przez przekrecenie podwojnej gto-
wicy o kat 180°. Obrét glowicy dokonywany jest przy pracujacym silniku nape-
dowym. Na obudowie dwubiegowej przekiadni usytuowana jest dzwignia zmiany
kierunku obrotow wrzecion.

Zakretarka umocowana jest przesuwnie w saniach woézka jezdnego, co pozwala
na latwe przesuwanie jej przez jednego robotnika z jednej szyny na druga.

Na obudowie przekladni znajduje si¢ rowniez dzwignia stuzaca do ustawiania
potrzebnej wielkosci momentu obrotowego wrzecion. Uklad sterowania’ zakrgtarki
umozliwia czasowe wylaczenie wymienionego urzadzenia, w wyniku czego na WIZe-
ciona przenoszony jest maksymalny moment obrotowy silnika. Dwubiegowa prze-
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Rys. 4-2, Zakretarka spalinowa TB-2

kladnia zakretarki zapewnia uzyskanie dwdch szybkoéci roboczych wrzecion, wy-
noszacych 50 obr/min i 170 obr/min przy $rednim obcigzeniu silnika. Przelaczenie
z jednej szybkoSci roboczej na druga, dokonywane jest dzwignia reczny. Male
obroty wrzeciona wykorzystywane sa przede wszystkim przy odkrecaniu Srub sto-
powych oraz zardzewialych $rub lubkowych.

CHARAKTERYYSTYKA TECHNICZNA ZAKRETARKI TB-2

Liczba robotnikow konieczna do ustawienia zakretarki na torze 3

Liczba robotnikoéw konieczna do obstugi zakrgtarki w czasie pracy 1

Naped zakretarki — silnik gaznikowy 4-suwowy o mocy

4 KM przy 2500 obr/min .

Zuzycie paliwa 1,30 l/h

Liczba obrotow wrzeciona 50 obr/min i
170 obr/min

Cigzar zakretarki 132 kG

Cigzar wozka jezdnego ' 35 kG

Wymiary obrysu i 2100 x 600 x 850 mm

4.1.2. Wiertarki 'do wiercenia otworéw w podkladach
i w podrozjazdnicach

Wiertarka elektryczna produkeji krajowej WP-22 (rys. 4-3) sluzy do wiercenia
otworéow na wkrety w podkladach z drewna migkkiego i twardego o maksymalnej
$rednicy 22 mm. Niezaleznie od prac torowych, moze by¢ ona wykorzystana jako
przenoény sprzet warsztatowy do wiercenia w metalu otworéw o maksymalnej
$rednicy 16 mm. '

Podstawowymi elementami wiertarki WP-22 sa: silnik elektryczny /, przekladnia
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redukeyjna 2 z walem roboczym 3 zakorfczonym stozkiem Morse’a, przelacznik
obrotéw z wylacznikiem 4 oraz raczki uchwytowe 5. .

Silnik eclektryczny jest silnikiem klatkowym o korpusic wykonanym z lekkich
stopow w obudowie odpowietrzonej zamknictej, zabezpieczony przed uszkodze

Rys. 4-3. Wiertarka elektryczna
WP-22 '
1 — silnik napedowy, 2 — przekladnia re-
dukcyjna, 3 — wal roboczy, 4 — przelqczj
nik obrotéow z wylacznikiem, 5 — raczki
uchwytowe

niami z zewnatrz. Walek wirnika zakonczony jest kolem zgbatym wspoéipracuja-
cym z kolami zgbatymi przekladni redukcyjne;j. :

Wiertarka ma przelacznik zmiany kierunku obrotéw z automatycznym wylgcz-
nikiem powodujacym zatrzymanie wiertarki w przypadku puszczenia raczki przez
robotnika obslugujqcégo wiertarke. Podtuzny otwor w korpusie przekladni reduk-
cyjnej ulatwia wymiang narzedzi. Dhugos¢ raczek uchwytowych dobrana jest wedtug
sily przecigtnego robotnika, potrzebnej na pokonanie momentu oporéw skrawania
przy wierceniu.

CHARAKTERYSTYKA TECHNICZNA WIERTARKI WP-22

Naped wiertarki —
silnik elektryczny klatkowy o mocy 0,55 kW przy
napieciu 220/380 V

Znamionowa liczba obrotéw silnika 2770 obr/min

Liczba obrotéw wiertla 390 obr/min

Maksymalna $rednica wiertla 22 mm dla drewna twardego
16 mm dla metalu

Cigzar : 22 kG

Wymiary obrysu 400 X 740 x 160 mm

Do wiercenia otworéw w podkladach stuzy wiertarka o duzej wydajno$ci pro-
dukcji francuskiej Stumec-Geismar, przedstawiona na rysunku 4-4.

Sklada si¢ ona z nastepujacych podstawowych elementéw: silnika napedowego,
wrzeciennika wiertarki oraz woézka jezdnego. Rura stalowa, laczaca silnik nape-
dowy z wrzeciennikiem, stanowi jednocze$nie obudowe walu pednego. Uchwyty
oraz ramka ostonowa silnika zespawane sa z rama rurowa wiertarki. Wiertarka
umocowana jest przesuwnie w saniach woézka jezdnego, co umozliwia latwe prze-
suwanie jej przez jednego robotnika z jednej szyny na druga. Gleboko$¢ wierce-
nia ustalana jest za pomocg pierscienia nastawczego na wrzecionie wiertarki. Wier-
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Rys, 4-4, Wiertarka Stumec-Geismar do wiercenia otworéw w podkladach

tarka ta mozna wierci¢ otwory zaréwno w plaszczyZnie pionowej, jak réwniez
otwory o nachyleniu 1 : 20. Otwory o §rednicy 13--18 mm wywiercane sa w pod-
ktadzie w ciggu dwdch sekund.

CHARAKTERYSTYKA TECHNICZNA WIERTARKI STUMEC-GEISMAR

Liczba robotnikéw konieczna do ustawienia wiertarki na torze 3
Liczba robotnikéw konieczna do obstugi wiertarki w cza.slc pracy 1
Naped wiertarki —

silnik spalinowy 4-suwowy o mocy 4 KM przy 2500 obr/min
Zuzycie paliwa 1,30 1/h
Liczba obrotow wiertla : : 1400 obr/min
Maksymalna wydajno$é wiercenia —

— przy $rednicy otworu wielkosci 35 mm

Cigzar wiertarki 99 kG
Ciezar wozka jezdnego : 35 kG
Wymiary obrysu 2240 x 740 x 1190 mm

4.1.3. Podbijak wibracyjny elektryczny PWE-3000

Podbijak wibracyjny (rys. 4-5) jest urzadzeniem przeno$nym, przeznaczonym do
podbijania podktadéw przy budowie i naprawie toru. Podbijak sklada si¢ ze spa-
‘wanej z rurek ramy 3, charakteryzujgcej si¢ duza sztywnoscig, malym cigzarem
oraz wygodnym usytuowaniem uchwytéw I i 2, co umozliwia latwe manewrowanie
podbijakiem przy stosunkowo nieduzym wysitku.

Na obudowie silnika znajduja sie wystepy pod cztery sworznie 9, na ktorych
zalozone sa gumy amortyzujace; poza tym na obudowie silnika 7 umocowane sa
dwoma $rubami brzeszczoty 8 o réznych ksztaltach koncoéw, w zalezno$ci od to-
dzaju nawierzchni.
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Efekt wibracji w opisywanym urzadzeniu uzyskiwany jest przez zamocowanie
na wale silnika 6 mimosrodowego cigzaru 5. Cigzar ten wirujac wraz z walem sil-
nika wywoluje drgania silnika wraz z polaczona z nim czgscia robocza urzadzenia.
Zawieszenie silnika 7 na ramie 3 za pomoca gum amortyzujacych 4 chroni ope-
ratora przed szkodliwym dzialaniem drgan. Dla catkowitego wytlumienia drgan
silnika wibracyjnego uchwyty ramy zaopatrzone sa w rekoje$¢ z gumy mikropo-
rowatej. :

Rys. 4-5. Podbijak wibracyjny elektryczny PWE-3000A
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Zesp6t roboczy do podbijania podkladéw sklada sie z czterech podbijakéw
PWE-3000 oraz tablicy rozdzielczej TR-4A i zwijaka przewodéw ZPO-50A. Tab-
lica rozdzielcza przedstawiona na rysunku 4-6 stuzy do rozdZiatu energii elek-
trycznej, wykorzystywanej przez silniki elektryczne podbijakéw. Jest ona urzadze-
niem wolnostojacym, przeno$nym, w obudowie blaszanej; skiada sie ze skrzyni
blaszanej I zaopatrzonej w cztery podnéza, do bokéw ktérej umocowane sa uchwy-
ty 2. Z boku skrzyni z jednej strony zamocowane sa laczniki 4, a z drugiej gniazda
wtykowe 5. .

Dach 3 skrzyni jest zdejmowany w celu ulatwienia montazu instalacji elektrycz-
nej. Uruchomienie kazdego podbijaka do pracy i zatrzymanie go nastepuje przez

DO .
==

Rys. 4-6. Tablica rozdzielcza TR-4A

zamknigcie obwodu elektrycznego za pomoca lacznika 4 z wyzwalaczem cieplnym
o pradzie znamionowym 0,8 A w zakresie 0,7+-0,9 A. Lacznik ma réwniez wyz-
walacz elektromagnetyczny, co lacznie z wyzwalaczem cieplnym zabezpiecza sil-
nik podbijaka od przeciazen i zwaré.

Tablica rozdzielcza moze by¢ zasilana z malych zespoléw pradotwérczych o mocy:
okolo 4 kVA, napigciu 3 x 380 V, 50 Hz lub z sieci elektrycznej o napieciu 3 X380 V,
50 Hz.

Zwijak przewodu jest przeznaczony do szybkiego rozwijania i zwijania nawinie-
tego na nim przewodu oponowego, taczacego tablicg rozdzieleza z zespolem prado-
tworczym. Zbudowany jest on z rurek stalowych o $rednicy 20 mm, ma begben do
zwijania przewodéw oraz uchwyty do mocowania jego konicéw. Beben polaczony
jest osia z rama przeno$na zwijaka. Ciezar bebna wynosi 9 kG, natomiast cigzar
przewodu oponowego OP4x2,5 mm? dlugoéci 50 m wynosi 19,5 kG.

Zespot podbijakéw zasilany jest najczedciej energia elektryczng z zespotu prado-
tworczego typu EPz-4-3/400. Zespét ten sklada si¢ z silnika spalinowego o mocy
8 KM, polaczonego sprz¢glem elastycznym z pradnica pradu zmiennego, zamoco-
wanych we wspolnej ramie. Zespdt pradotwdrczy moze réwniez byé zamontowany
na specjalnym wozku z dwoma kolami ogumionymi.

165



CHARAKTERYSTYKA TECHNICZNA PODBI'JAKA_ WIBRACYJNEGO PWE-3000

Naped — silnik elektryczny typu EWb 13/2 II o mocy 0,4 K przy. 2800 obr/min

Napigcie nominalne : ; 220 V lub 380 V

Prad nominalny 0,8 A

Sila wymuszajaca 300 kG

Ciezar podbijaka 33 kG

Wymiary obrysu 450 x 283 X 1110 mm
CHARAKTERYSTYKA TECHNICZNA ZESPOLU PRADOTWORCZEGO

EPz-4-3/400 '
Naped — silnik gaznikowy o mocy 8 KM przy 2200 obr/min
Pradnica

— pradu zmiennego z ukladem samoczynnej regulacji napiccia o mocy
4 kW, napieciu 230/400 V, 50 Hz
Cigzar < 266 kG
Wymiary obrysu 1150 x 600 X 827 mm

4.1.4. Srzlifierka do spoin szynowych SE-200-A

© Szlifierka do spoin szynowych SE-200-A, przedstawiona na rysunku 4-7, jest
przeznaczona do szlifowania spoin, napawan i innych nieréwnoéci w szynach. Przy
zastosowaniu dodatkowego urzadzenia w postaci $ciernicy z walem gietkim, pod-

Rys. 4-7. Szlifierka do spoin szynowych SE-200-A
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laczonej do koncowki watu silnika, mozna szlifowaé napawane krzyzownice w torze.

Silnik elektryczny szlifierki 7 ma na dolnym koncu watu zaklinowany uchwyt 2,
w ktérym zamocowana jest $ciernica 3. Silnik przesuwany jest w plaszczyZnie pio-
nowej za pomoca mechanizmu §rubowego 4 w prowadnicach pionowych 5., Pro-
wadnice te umocowane sa w ramie 6, ktéra posuwa si¢ po obrabianej szynie na
rolkach tocznych 7 i 8, umozliwiajacych obtaczanie tarczy szlifierskiej wokot pro-
filu szlifowanej szyny. Pokretlo reczne 9 mechanizmu $rubowego 4 oraz wspornik
ramy 10 stuza jako uchwyty dla robotnika obstugujacego szlifierke.

Na sworzniu mechanizmu $rubowego umocowana jest tarcza I/ z nacigty skala,
wskazujaca wielko$¢é dostawienia $ciernicy do szyny z dokladno$cia 0,1 mm. Swo-
rzen 12 ogranicza wejécie $ciernicy w obrabiany materiat. Szlifierka uruchamiana
jest wylacznikiem przerzutowym I3. Gérny koniec watu 14 silnika I umozliwia
podtaczenie dodatkowego urzadzenia w postaci szlifierki1 z walem gigtkim do szli-
fowania napawan krzyzownic. Szlifierka ta zapewnia duza wydajno§¢ obrobki i za-
chowanie dokladno$ci profilu obrabianej szyny.

CHARAKTERYSTYKA TECHNICZNA SZLIFIERKI SE-200-A

Liczba robotnikéw konieczna do obstugi szlifierki w czasie pracy 1
Naped szlifierki :
— silnik elektryczny o mocy 1,7 kW przy napigciu 220/380 V
Szybkoé¢ obwodowa Sciernicy 30 m/s
Wysokos$é uchwytéw przy ustawieniu szlifierki na szynie 605 mm
Rozstaw rolek prowadzacych 750 mm
Sredni czas szlifowania jednej spoiny 10 min
Ciezar wlasny 65 kG
Wymiary obrysu , 980 x 400 x 670 mm

4.1.5. Urzadzenie hydrauliczne do regulacji luzéw w torze UHL-62

Urzadzenie to (rys. 4-8) stuzy do miarkowania luz6w i nasuwania szyn odpelziych.

Urzadzenie hydrauliczne UHL-62 sklada si¢ z nastgpujacych zasadniczych ele-
mentdéw: dwéch mechanizméw chwytakowych szyn, usytuowanych przy obydwu
koncach sitownikéw hydraulicznych, dwéch diwigni sterujacych mechanizmami
chwytakowymi, dwéch dzwigni wychylnych, r¢cznie napgdzanej pompy hydraulicz-
nej, zespolu sprezyn $rubowych oraz dwéch rolek tocznych.

Uklad hydrauliczny urzadzenia napedzany jest reczna pompa hydrauliczng za
pomoca dwéch dzwigni wychylnych. Rolki toczne z obustronnymi obrzezami za-
pewniaja latwy przesuw urzadzenia wzdluz nasuwanego toku. Maly cigzar umozli- -
wia szybkie jego zdjgcie z toru.

Urzadzenie hydrauliczne UHL-62 zakladane jest na szyng¢ z otwartym zaworem
przelewowym ukladu hydraulicznego, co umozliwia spre¢zynom $rubowym zsunigeie
korpuséw mechanizméw chwytakowych w pozycje wyjSciowa.

Urzadzenie w pozycji wyjsciowe] ustawione jest symetrycznic nad stykiem szyn.
Przez naci$niecie dZwigni sterujacych mechanizmy chwytakowe opuszczaja si¢ na
gléwki szyn i zakleszczaja na nich. Po zamknigciu zaworu przelewowego ukladu
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hydraulicznego uruchomiona zostaje rgczna pompa hydrauliczna, dostarczajaca olej:
do sitownikow hydraulicznych, powodujac wysunigcie si¢ ich ttoczysk. Zakleszczone
uchwyty szynowe zwiazane z sitownikami hydraulicznymi rozsuwaja si¢, powodujac
jednoczesne rozsuwanie si¢ szyn.

Po otrzymaniu zadanego odstepu miedzy szynami otwiera si¢ zawor przelewowy,
w wyniku czego nastepuje spadek ci$nienia w silownikach hydraulicznych i pod

Rys. 4-8. Urzadzenie hydrauliczne UHL-62 do regulacji luzéw w torze

dzialaniem sprezyn sSrubowych nastepuje zsunigcie si¢ korpuséw mechanizméw
chwytakowych i ich rozwarcie. Podnoszac w gére dzwignie mechanizméw chwy-
takowych, ustawia si¢ urzadzenie na rolkach tocznych, po czym moze byé prze-
suni¢te do nastepnego styku.

CHARAKTERYSTYKA TECHNICZNA URZADZENIA HYDRAULICZNEGO

UHL-62
Obstuga 2 robotnikow
Sila rozpierajaca 25000 kG
Cisnienie robocze ukladu hydraulicznego 400 kG
Szybkos¢ rozsuwania : 80 mm/min
Maksymalna wielko$¢ rozsuwu bez przechwytu 150 mm
Maksymalna wielko$¢ rozsuwu z przechwytem 300 mm
Cigzar urzadzenia wraz z olejem 81 kG
Wymiary obrysu 920 x 310 x 350 mm

4.1.6. Urzadzenie hydrauliczne do nasuwania toru UHN-62

Urzadzenie to (rys. 4-9) przeznaczone jest do nasuwania toru w planie. Jest to
urzgdzenie o prostej budowie i latwe w obstudze, a maly ciezar umozliwia jego
przenoszenie przez jednego robotnika z jednego miejsca pracy na drugie.

Podstawowymi elementami urzadzenia hydraulicznego do nasuwania toru sa:
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sitownik hydrauliczny wraz z przymocowanym do jego tloczyska przediuzaczem,
dwie sprezyny §rubowe, reczna pompa hydrauliczna, plyta oporowa oraz dzwignia
uruchamiajaca pompg hydrauliczng. :

Nasuwanie toru za pomoca wymienionego urzadzenia odbywa si¢ w nastgpujacy
sposéb. Urzadzenie ustawione jest w plaszczyZnie poprzecznej do osi toru, opiera-
jac si¢ plyta oporowa o podsypke. Po uruchomieniu recznej pompy hydrauliczne;j

Rys. 4-9. Urzgdzenic hydrauliczne UHN-62 do nasuwania toru

nastepuje wysuniccie sie tloczyska silownika hydraulicznego, powodujac lekkie unie-
sienie toru i jego przesunigcie. Otwarcie zaworu przelewowego ukiadu hydraulicz-
nego powoduje spadek ci$nienia w silowniku hydraulicznym i sprezyny $rubowe
wsuwajg tloczysko silownika w jego polozenie wyjéciowe. _

W zaleznoéci od rodzaju nasuwanego toru i stanu podsypki urzadzenie to uzy-
wane jest w zespolach skiadajacycle si¢ z trzech lub pieciu urzadzen. Do przesu-
niecia toru typu lekkiego wystarcza zespét zlozony z trzech urzadzen UHN-2,
w przypadku toru ciezkiego, lezgcego na starej zbitej podsypce, do przesuniecia
konieczny jest zespét ziozony z pigciu urzadzen UHN-62.

CHARAKTERYSTYKA TECHNICZNA URZADZENIA HYDRAULICZNEGO
DO NASUWANIA TORU UHN-62

Obstuga : 1 robotnik
Sila przesuwania 3500 kG
Skok tloczyska bez przedtuzacza : 100 mm
Skok tloczyska z przedluzaczem 170 mm
Cisnienie robocze ukladu hydraulicznego 300 kG/cm?
Cigzar urzadzenia 10,5 kG
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Rys. 4-10. Dyblarka KR-1

Rys. 4-11. Dyblarka DFZ -



4.1.7. Urzadzenie do wymiany dybli w podkladach betonowyéh

Urzadzenia mechaniczne do wymiany dybli w podkladach betonowych nazywane
sa powszechnie dyblarkami. Na rysunku 4-10 przedstawiona jest dyblarka produkcji
krajowej, ktorej wydajno$¢ wynosi 30 dybli/h.

Rama 7 dyblarki spoczywa na trzech kotach 2 i 3, z ktérych dwa maja obrzeza
z obu stron, a trzecie kolo (po stronie przeciwleglej do narzedzia) pozbawione jest
obrzezy. Kola, osadzone na lozyskach tocznych napelionych smarem i uszczelnio-
nych, zapewniaja przetaczanie dyblarki po szynach bez wiekszego wysitku. Pod
podiuznica ramy umieszczone sa dwie pary uchwytéw szczekowych 4, ktdre za po-
moca krzywki obrotowej sa zaciskane wokét gtéwki szyny i zapobiegaja oderwaniu
si¢ dyblarki od podloza w czasie pracy. Narzedzie 5 do wymiany dybli przymoco-
wane jest za pomoca sworzhia do plytki narze- :
dziowej 6, kidra wraz z prowadnicami 7 wyko-
nuje ruch posuwisto-zwrotny do gbry i na dol.
Obejmy 8 prowadnic zapewniaja réwniez smaro-
wanie ich podczas pracy.

Zrédlem energii narzedzia jest silnik spalino-
wy 9 1 ukiad hydrauliczny, zlozony ze zbiorni-
ka 10, pompy 11, zaworu bezpieczenstwa, fil-
tru rozdzielacza 12, manometru 1 silownika 13
przemieszczajacego plytke narzedziowa. Paliwo
do silnika spalinowego znajduje si¢ w zbior-
niku 74.

Postugiwanie si¢ dyblarka odbywa si¢ w na-
stgpujacy sposob: po recznym przetoczeniu u-
rzadzenia 1 zaci$nigciu szczek uruchomiony zo-
staje silnik spalinowy, napedzajacy pompe hy-
drauliczng. Za pomocy rozdzielacza hydrauli-
cinego spowodowany zostaje ruch silownika
hydraulicznego 13 w dél, w wyniku czego na-
rzgdzie 5 zaglebia si¢ w dybel rozwiercony u-
przednio wiertlem o $rednicy. 3638 mm.

Po dojsciu narzedzia do korica dybla narze-
dzie zc:staje obrdcone ch'znyn} p'ok?gtlem {5 o o5 413 Ureadefic Gyhanicns
kat 45°. Przez przesunigcie dzwigni rozdziela- g5 wymiany dybli
cza w przeciwlegle polozenie spowodowany zo-
staje ruch silownika do géry i wyciagniecie dybla. Dybel z drugiej strony tej
samej szyny wymicnia si¢ po zdemontowaniu narzedzia i przymocowaniu go
z-drugiej strony plytki narzedziowej za pomoca szybko mocujacego uchwytu. Dla
przetoczenia dyblarki do nastepnego podkladu zwalnia si¢ uchwyty szczekowe

urzadzenia. :

Dyblarka pracuje tylko na jednym toku szynowym. Mozna.ja jednak silami
trzech ludzi zdja¢ z toru i obréci¢ do pracy na drugim toku szynowym. Dyblarka
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mozna nie tylko usuwac stare dyble, ale takze weiskaé nowe. Wystarczy w tym
celu zatozy¢ na narzedzie nowa oprawke.

Dyblarka DFZ firmy Plasser, przedstawiona na rysunku 4-11, wyjmuje dyble
W podobny sposéb. Urzadzenie to znajduje réwniez zastosowanie do wyciagania
1 weiskania hakéw sprezynujacych w podklady drewniane.

Wedlug innej zasady wyjmowane sa dyble za pomoca diutownicy (rys. 4-12),
ktora wykorzystuje si¢ do usuniecia rozwierconego uprzednio dybla.

Podbijak mechaniczny, np. ,, Kobra” 1, jest wyposazony w narzedzie 2 w ksztalcie
polokraglego dtuta, na ktérego wkleslej powierzchni wykonane jest uzebienie o po-
dzialce odpowiadajacej falistociom na powierzchni dybla. Ostrze narzedzia robo-
czego wprowadza si¢ migdzy drewno dybla i $cianke otworu w betonie. Pod wply-
wem uderzen diuto zaglebia sie, odspajajac przy tym dybel od betonu. Po dojsciu
diuta do dna otworu w podkladzie, postugujac si¢ oburgcznym uchwytem obraca
si¢ narzedzie o kat okolto 45°, powodujac tym samym odspojenie dolnej powierzchni
dybla. Wyjmujac narzedzie z otworu usuwa si¢ jednoczes$nie odspejona czesé dybla,
ktora zazgbiona jest falistoéciami z uzebieniem dhita. Dla usunigcia pozostalej czesci

dybla powtdrzone zostaja te same czynnosci. Czas wyjecia dybla tym urzadzeniem
wynosi okolo 15 s.

4.2. Podzial i konstrukcja ciezkich maszyn
do rohét nawnerzchmewg ch

4.2.1. Podbijarki podkladow

Podbijarkami podkladéw nazywamy maszyny torowe do zageszczania podsypki
pod podkiadami. Powszechnie stosowane do niedawna podbijarki podkladéw dla
zapewnienia prawidlowego podbicia podkladéw wymagaly zatrudnienia przy usta-
laniu wiasciwej wysokoéci toru grupy robocze;j, pracujacej przed maszyng. Maszyny
‘te mimo dobrych rezultatéw zageszczania podsypki pod podkladami sa stopniowo
wycofywane z eksploatacji w miare ich zuzywania sie.

Znacznym postepem w stosunku do uprzednio wymienionych odznaczaja sie pod-
bijarki podkiadéw z urzadzeniem do automatycznej niwelacji toru. Wykonuja one
automatycznie podnoszenie toru, co pozwolilo na wyeliminowanie grupy roboczej
zatrudnionej uprzednio przy tej pracy. Aparatura namiarowa, usytuowana z przodu
maszyny, umozliwia dokladna niwelacje toru w czasie wykonywania cyklu podbi-
jania podkladow. .

Wynikiem dalszej ewolucji sa podbijarki wieloczynnoéciowe z urzadzeniem do
automatycznej niwelacji i automatycznego nasuwania toru. S3 to maszyny lgczace
w sobie elementy konstrukeyjne maszyn wykonujacych dotad wymienione czynnosci
oddzielnie. Podstawowymi zespotami podbijarek wieloczynnosciowych sa: podwozie,
zesp6t podbijajacy, urzadzenie do automatycznej niwelacji toru i urzgdzenie do auto-
matycznego nasuwania toru. Podbijarki te napedzane sa silnikami o mocy okoto
150 KM, a cigzar ich wynosi okolo 25 T. Szybkoé¢ transportowa tych maszyn wy-
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nosi minimum 60 km/h, a wydajno$¢ okoto 600 podkladéw/h. Biorac pod uwage,
ze minimalny czas trwania cyklu roboczego podbijania, obejmuj-qcego nastepujace
fazy: ‘
—— opuszczenie zespolu podbijajacego i zaglebienic si¢ podbijakéw w podsypke,
— zwarcie si¢ podbijakéw i zageszezenie podsypki,

— rozwarcie si¢ podbijakéw i podniesienic zespolu podbijajacego,

— dojazd maszyny do nastepnego podkladu,

— zatrzymanie si¢ maszyny nad nastepnym podkiadem,

przy wlasciwym zageszczeniu podsypki pod podkiadem wynosi 4--6 s, maksymalna
ich wydajno$¢ wynosié moze 900 podkladéw/h.

ot B o

Rys. 4-13. Podbijarka podkladéw Plassermatic 06-16SL6

Wigksza wydajno$é¢ osiagaja podbijarki z podwojnym zespolem podbijakéw, ktére
podbijaja jednoczesnie dwa podklady.

Wsréd grupy podbijarek wieloczynno$ciowych ciekawszym rozwigzaniem kon-
strukeyjnym charakteryzuje sie podbijarka 06-16SLC (rys. 4-13).

4.2.1.1. Podbijarka podkladéw Plassermatic 06-16 SLC

Podwozie podbijarki ' %

Gléwnym elementem podwozia jest spawana rama, skladajaca si¢ z dwbch dwu-
teowych podtuznic oraz szeregu spawanych poprzecznic o przekrojach skrzynko-
wych. W przedniej jej czesci umocowana jest dodatkowo rama, w ktérej zamocowane
zostaly zespoly podbijania podkladéw i podnoszenia toru. Zesp6t nasuwajacy pod-
bijarki usytuowany jest u dotu Srodkowej czesci ramy.
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Rama opiera si¢ na dwéch osiach, z ktorych tylna jest osiag napedowa; na osi
tej jest zamontowana przekladnia stozkowa oraz wtitoczone sa kola jezdne. O
przednia jest osia sztywna z wtloczonymi na nig kotami jezdnymi. Maznice osi
wraz z przymocowanymi do nich blokami metalowo-gumowymi zawieszenia usy-
tuowane sa w wycigciach ramy o specjalnych ksztaltach. W chwili podnoszenia
toru dwa wychylne wsporniki sterowane hydraulicznie, opierajac sie na obrzezach
kol jezdnych tworza sztywny uklad ramy z osig przednia. W ten sposéb odcigzone
zostaja ulozyskowania i bloki metalowo-gumowe zawieszenia przedniej osi w czasie
wykonywania pracy podnoszenia toru.

W $rodkowej czesci ramy mieszczg si¢ przekladnia gléwna, skrzynka akumulato-
rowa oraz niektére elementy automatycznego ukladu sterowania. Silnik napedowy
wraz ze wszystkimi agregatami pomocniczymi, jak pompy hydrauliczne, chtodnica
oleju, sprezarka, pradnica oraz niektdre zawory automatycznego ukladu sterowania
zabudowane sa w tylnej czeéci ramy, tuz za kabing operatora. Z tylu maszyny za-
mocowane sa zbiorniki oleju hydraulicznego oraz paliwa, wkomponowane w rame
podbijarki.

Z tylu maszyny znajduje sie réwniez rama wspornikowa, do ktdrej przymoco-
wuje si¢ na czas jazdy transportowej tylny wézek napinajacy i namiarowy zespolu
nasuwania toru. Woézek przedni nadajnikéw urzadzenia niwelacyjnego na czas jazdy
transportowej jest podnoszony i zakladany na specjalne wysiggniki ramy zespotu
podnoszenia. W $rodkowej czefci maszyny znajduje si¢ kabina operatora, sterujg-
cego podbijarkg w czasie jazdy transportowej, jak réwniez procesem nasuwania
podczas jej posuwu roboczego. W kabinie tej znajduja si¢ wszelkie urzadzenia
sterujaco-kontrolne wymienionych czynnosci, jak réwniez lawki dla personelu po-
mecniczego.

W ostonigtej nadbudéwee wychylnej ramy znajduje si¢ fotel operatora, steruja-
cego procesem roboczym podbijania toru, oraz wszelkie urzadzenia sterujgco-kon-
trolne zespoléw pedbijania, podnoszenia i niwelacji toru.

Naped wszystkich mechanizméw podbijarki jest czerpany z silnika spalinowego
wedlug schematu przedstawionego na rysunku 4-14. Naped do zespotéw podbija-
Jacych przenoszony jest z silnika I przez wat pedny 27 do przekladni gléwnej 10,
skad przez sprzeglo klowe i dwa dalsze waly pedne przenoszony jest do przekladni
stozkowej 17. Z przekladni stozkowej, przez waly pedne 27, naped przekazywany
jest na przekladnie pasowe 29, ktdre napedzaja waly mimosrodowe 22 zespoléw
podbijajgcych. Naped do jazdy transportowej podbijarki przekazywany jest z silnika
przez kofa z¢bateé przekladni gléwnej 10, sprzegio 71 i nawrotnice 12, do sze$cio-
biegowej skrzynki biegéw 13. Ze skrzynki biegéw naped przekazywany jest przez
wal pedny 27 do przekladni stozkowej 14 tylnej osi.

Sterowanie silnika hydraulicznego posuwu roboczego zsynchronizowane jest
z ukladem automatycznego hamowania posuwu roboczego. Przy nacinieciu przez
operatora pedalu sterujacego posuwem roboczym podbijarki zwolnione zostaja
automatycznie hamulce pneumatyczne i uruchomiony zostaje silnik hydrauliczny.
Przy zwolnieniu pedatlu przerywa sie przeplyw oleju hydraulicznego do silnika
1 wlaczaja si¢ automatycznie hamulce.
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Podbijarka jest wyposazona w uktad hamulcowy, ktérego schemat jest podany
na rysunku 4-15. Dzialajace na wszystkie cztery kola pneumatyczne hamulce tar-
czowe uruchamiane sa przez gléwny zawor hamulcowy sterowany pedalem noznym
oraz zaworami pomocniczymi automatycznego ukladu hamowania, sterowanymi

; -:_j“‘ﬁf_‘:ﬁ'
20 19 8 ’ M _

Rys. 4-15. Schemat ukladu hamulcowego podbijarki 06-16SLC

1 — of tylna, 2 — o$ przednia, 3 — tarcza hamulcowa, 4 — plyta hamulcowa z wykladzina, 5 — dzwignia hamulcowa,
6 — &ruba regulacyjna, 7 — sprezyna rozpierajaca, 8 — sprezyna odciagajaca dzwignie hamulca, 9 — cylinder hamuli-
cowy, 10 — sprezarka, /1 — chlodnica spiralna, 12 — regulator cisnienia z zaworem bezpieczenfstwa, 13 — urzadzenie
odmrazajace, /4 — zbiornik sprezonego powiefrza, 15 — aldwny zawdr hamulcowy, 16 — zawdér zwrotny podwojnegzo
dzialania, 17 — zawdr szybkiego zwalniania hamuleow, 18 — odwadniacz, 19 — glowny zawor automatyki, 20 — od-
oliwiacz sprezonego powietrza, 21 — zawor rozdzielezy automatyki, 22 — reczny hamulec mechaniczny

sprezonym powietrzem. W czasie pracy podbijarki wlaczanie i wylaczanie hamul-
c6w nastepuje automatycznie, zgodnie z cyklem roboczym maszyny. Oprécez ha-
mulcéw prieumatycznych, podbijarka jest wyposazona w reczny hamulec mecha~
niczny, dzialejacy na kota tylnej osi.

Zespol podbijajacy

Dwa niezalesne od siebie zespoly podbijajace sa umocowane w ramie dodatko-
wej podbijarki za pomoca pionowych prowadnic. W kazdym zespole podbijajacym,
ktérego schemat przedstawiony jest na rysunku 4-16, znajduje' sie szesnascie lap
podbijajacych 9, usytuowanych parami na zewnatrz i wewnatrz toku szynowego
z kazdej strony podkiadu. Swoimi stozkowymi koficami sg one umocowane i za-
bezpieczone wpustami i $rubami w dzwigniach tap podbijajacych 8. Ten sposob
zamocowania umozliwia tatwa i szybka wymiane zuzytych lub uszkodzonych tap,
ktére wykonane sa jako odkuwki matrycowe lub odlewane ze stali.

Faliste lopatki lap sa pokryte napawana warstwa stali, wysokoodpornej na Scie-
ranie. Czestotliwo$¢ drgafi lap wynosi 40 Hz, a ich amplituda okoto 10 mm. Pod-
noszenie i opuszczanie zespolu podbijajacego odbywa si¢ za pomoca sitownika
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hydraulicznego 5. Hydrauliczny zawdr odcinajacy, sterowany mechanizmem krzyw-
kowym, ogranicza skok tego silownika w dolnym jego polozeniu. Wymieniouy
zawor hydrauliczny stuzy do regulacji w sposéb ciagly glgbokosci zanurzenaia lap
podbijajacych. Goérnym ogranicznikiem skoku silownika hydraulicznego jest zde-
rzak mechaniczny z hydraulicznym tlumieniem.

Ruchy drgajgce wywolane sa przez wal mimosrodowy 6, ulozyskowany central-
nie w zespole podbijajacym. Przy mimosrodowych koricach walu mimosrodowego
ulozyskowane sa silowniki hydrauliczne 7, przez kt6re przenoszone sa ruchy drga-

Rys. 4-16. Zespol podbijajacy podklady i zesp6dt podnoszenia toru podbijarki 06-16SLC

a — widok z boku zespolu podbijajacego i zespolu podnoszenia toru, b — widok z przodu uchwytéw rolkowych szyn;
1 — przedni zestaw kolowy, 2 — rama zespolu podbijajacego, 3 — przekladnia zespolu podbijajacego, 4 — prowadnice
zespolu podbijajacego, 5 — silownik hydrauliczny podnoszacy zespd! podbijajacy, 6 — wat mimosrodowy, 7 — silownik
hydrauliczny zwierania lap podbijajacych, § — dzwignia lap podbijajacych, 9 — lapa podbijajaca, 10 — silownik pneu-
matyczny sterowania zapadki ograniczajacej rozwarcie lap, 11 — zapadka ograniczajaca rozwarcie lap (wsunigta do
podbijania podkladéw pojedynczych, wysunigta do podbijania podkladéw podzlaczowych), 72 — rolki zespolu czujni-
kowego ukladu niwelacyjnego, 13 — rama wspornika zespolu podnoszenia, /4 — prowadnica ramy wspornikowej,
15 — silownik hydrauliczny zespolu podnoszenia toru, /6 — rama uchwytéw rolkowych szyn, 17 — rolka uchwytu
szyn, 18 — silownik hydrauliczny zwierania uchwytéw rolkowych szyn, 19 — rolki toczne: a = 590 mm — rozwarcie
normalne, b = 140 mm — odleglosé pomigdzy calkowicie zwartymi lapami, ¢ = 1450 mm, d = 2560 mm, e = 900 mm,
h = 500 mm — maksymalna gteboko$§é zanurzenia lap

Jace na dzwignie 8 tap podbijajacych, wprowadzajac w ten sposéb w ruchy drga-
jace lapy podbijajace maszyny. Zwieranie i rozwieranie lap dokonywane jest si-
townikami hydraulicznymi 7. Sterowanie tych silownikéw moze byé automatyczne
lub polautomatyczne. Wielkoé¢ rozwarcia lap moze byé powieckszona przez wy-
suni¢cie pneumatycznie sterowanych zapadek, ograniczajacych rozwarcie 77 do
tego stopnia, ze mozliwe jest rowniez podbijanie podkiadéw podziacznych.
" Zwieranie poszczegOlnych par tap podbijajacych nastepuje wedtug systemu asyn-
chronicznego. W wyniku sprzezania hydraulicznego wszystkich par podbijakéw
istnieje catkowite wyrownanie sit miedzy poszczegdlnymi parami tap, w rezultacie
czego moga porusza¢ si¢ one zupelnie niezaleznie od siebie, odpowiednio do wiel-
koéci oporu napotykanego w podsypce. W przypadku gdy przed jedna parg lap
podbijajacych opdr zaggszczone] podsypki osiaga wielko$¢ nastawionej sity zwie-
rania, nastgpuje jej automatyczne zatrzymanie. Natomiast pozostale pary tap zwie-
raja si¢ dalej, az do momentu napotkania na opor tej samej wielkosci.

Dla osiagnigcia maksymalnych wydajnosci zesp6t tap podbijajacych podbijarki
06-16SLC moze by¢ podwojony, w wyniku czego otrzymuje sie podbijarke o trzy-

177

12 — Zmech., utrzym. nawierzchni kol.



dziestu dwoéch lapach. Podwojenie zespotu podbijajacego w tej maszynie umozliwia
jednoczesne podbicie dwoch podkladéw. Podwojony zespdl podbijajacy pedbijarki
06-16SLC jest pokazany na rysunku 4-17. : :

Rys. 4-17. Zespot podbijajacy podklady i zespol podnoszenia toru podbijarki 06-32SLC

a — widok z boku podwéjnego zespolu podbijajacego i zespolu podnoszenia {oru, b — widok z przodu uchwytéw
rolkowych szyn; I — przedni zestaw kolowy, 2 — rama zespolu podbijajacego, 3 — przekladnia zespolu podbijajacego,
4 — prowadnice zespolu podbijajacego, 5 — tloczysko sitownika hydraulicznego podnoszacego zespél podbijajacy,
6 — wal mimosrodowy, 7 — sitowniki hydrauliczne zwierania zewnetrznych lap podbijajacych, 8 — silownik hydrau-
liczny zwierania wewnetrznych fap podbijajacych, 9 — dZwignie lap podbijajacych, 10 — lapa podbijajaca, 1/ — silow-
nik pneumatyczny sterowania zapadki ograniczajacej rozwarcie lap, 12 — zapadka ograniczajaca rozwarcie lap, /13 — rolki
zespolu czujnikowego ukladu niwelacyjnego, /4 — rama wspornikowa zespolu podnoszenia, 15 — prowadnica ramy
wspornikowej, 16 — silownik hydrauliczny zespolu podnoszenia toru, /7 — rama uchwytéw rolkowych szyn, I8 — rol-
ka uchwytu szyn, 19 — silownik hydrauliczny zwierania uchwytéw rolkowych szyn, 20 — rolki toczne: ¢ = 590 mm —
rozwarcie normalne, b = 820 mm — rozwarcie dla podkladow podziaczowych, ¢ = 140 mm — odleglo$é¢ pomiedzy
catkowicie zwartymi lapami, d = 70 mm, e = 1450 mm, f = 2560 mm, g = 900 mm, % = 500 mm — maksymalna gle-
bokosé zanurzenia lap

Urzqdzenie do automatycznej niwelacji toru

Urzadzenie do automatycznej niwelacji toru obejmuje nastgpujace zespoly:

— uklad namiarowy, za pomoca ktérego okreslane sa istniejace w torze nierdwnosci
oraz przekazywane odpowiednie dyspozycje korygujace,

— zespO6l podnoszenia toru, za pomocg ktorego tor podnoszony jest na potrzebna
wysoko$¢ oraz utrzymywany w danym polozeniu podczas cykiu podbijania.

Uklad namiarowy niwelacji toru, ktérego schemat jest przedstawiony na ry-
sunku 4-18, sklada sig:

z wbzka 1 posuwajacego si¢ w stalej odleglosci przed podbijarka; na woézku
zamontowane s trzy nadajniki promieni podczerwonych, z ktérych dwa usytu-
owane sa nad tokami szynowymi, a jeden dokladnie w $rodku migdzy szynami,

z dwéch odbiornikéw promieni podczerwonych /7, zamontowanych na podbi-
jarce, polaczonych ukladem czujnikowym 7 z torem,

dwéch uktadéw czujnikowych 12 zwigzanych mechanicznie z tablicami przesto-
nowymi I3, ktore stale stykajac si¢ z torem, tuz przy podbijanym podktadzie,
steruja procesem podnoszenia toru.

Woézek, na ktédrym umieszczone sa nadajniki promieni podczerwonych, nape-
dzany jest przekladnig hydrostatyczng. Olej do silnika hydraulicznego wézka prze-
sylany jest przewodami z ukladu hydraulicznego podbijarki, z ktérej rownicz za-
silane sa energia elektryczna nadajniki promieni podczerwonych. Dwa zewnetrzne
nadajniki 15, usytuowane nad tokami szynowymi, uzywane sa przede wszystkim
w razie podnoszenia toru wedlug oznaczonych punktéw niwelacyjnych. Mozna je
podnosi¢ niezaleznie od siebie na zadana wysoko$¢ za pomoca pokretel recznych.
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\
Srodkowy nadajnik 76 jest uzywany przede wszystkim do podnoszenia toru metoda

zmniejszenia istniejacych w torze bleddw. Uzywany jest on przede wszystkim wtedy,
kiedy do otrzymania wlasciwego polozenia toru wystarczy kilkakrotne zmniejsze-
nie istniejacych w torze bledow.

Nadajniki wysylaja w kierunku podbijarki zmodulowang wiazke promieni pod-
czerwonych, réwnolegla do zadanego potozenia toru, ktéra stale oddzialuje na
fotokomoérke 8 w odbiorniku i przez wzmacniacz powoduje wlaczenie przekaznika,
ktory z kolei przez zawory magnetyczne wiycza lub wylacza podnoszenie. Usytu-
owane za przednia osia 74 podbijarki odbiorniki /7 wiazki promieni podczerwo-
nych, ktérych rolki czujnikowe 7 sa w stalym kontakcie z podbitym i podniesio-
nym juz torem, tworza wspélnie z nastawianymi na zadana wysoko§é nadajnikami
promieni podczerwonych uklad odniesienia niwelacji. ‘

Tablice przestonowe 13, ktérych czujniki 12 stykajq sie z torem w bezposredniej
bliskosci podnoszonego podkladu, unosza si¢ wraz z torem i przerywaja wiazke
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Rys. 4-18. Schemat ukladu namiarowego urzadzenia do automatycznej niwelacji toru

I — wozek przedni z nadajnikami promieni podczerwonych, 2 — podnosnik hydrauliczny do nastawiania wysokosci
nadajnikéw, 3 — skala, 4 — lampa nadajnika, 5 — filtr promieni podczerwonych, 6 — silnik modulatora z dziurko-
wana tarcza, 7 — czujnik tylny, 8§ — fotokomérka odbiornika, 9 — filtr promieni podczerwonych, 10 — przeslona
szczelinowa, 11 — rura wlotowa wiazki promieni, 12 — czujnik przedni, 13 — tablica przestonowa, 14 — o8 przednia,
I5 — nadajniki boczne promieni podczerwonych, 16 — $rodkowy nadajnik promieni podezerwonych, 17 — odbiorniki,
wiazki promieni podczerwonych, A4 — miejsce postoju wézka przedniego, B — punkt namiarowy z podnoszonym i pod-
bijanym miejscem toru, C — punkt namiarowy w juz podniesionym i podbitym miejscu toru, G — linia niwelety toru
H — wysokos¢ podnoszenia toru, N — polozenie toru po podniesieniu, § — 0% wiazki promieni podczerwonych (réwno-
legta do linii niwelety) 3

promieni podczerwonych z chwilg osiagniecia przéz tor wlasciwe] wysokosci, wy-
laczajac w ten spos6b automatycznie proces podnoszenia toru. Tor utrzymywany
Jest na tej wysokosci do chwili zakoficzenia procesu podbijania. W czasie dojazdu
do nastepnego podkladu, tablice przestonowe ponownie si¢ opuszczaja w zalez-
nosci od potozenia toru.

Do kontroli przechytki toru umocowane jest, tuz przy ukladzie podnoszenia,
precyzyjne wahadlo, ktdére przenosi warto$ci pomiarowe droga elektroniczna na
odpowiedni wskaznik.
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Zespol podnoszenia toru, umocowany przesuwnie na dwdéch pionowych pro-
wadnicach /5, usytuowany jest w przedniej czgSci ramy zespolu podbijajacego
(rys. 4-16 i 4-17). Silownik hydrauliczny do podnoszenia toru /6, umocowany
przegubowo - do ramy zaspolu podbijajacego, tloczyskiem swoim polaczony jest
z rama wspornikowa zespolu podnoszenia toru 74. W ramie uchwytow rolkowych
szyn 17 ulozyskowane sa dwie pary rolek, ktére w zwartym polozeniu obejmuja
glowke szyny zapewniajac pewny jej uchwyt.

Zwieranie i rozwieranie tych rolek nastepuje za pomoca silownikéw hydrau-
licznych 79. W czasie cyklu podnoszenia toru sitownik hydrauliczny 16 podnosi
w gore uchwycong w dwoch punktach szyne. Po zakonczeniu cyklu podnoszenia,
W czasie przejazdu maszyny do nastepnego podktadu, zwarte rolki uchwytu szyn 18
tocza si¢ wzdhuz glowki szyny, rozchylajac sie automatycznie w razie napotkania
przeszkody; jak np. spoiny spawalnicze lub styki. Dokladne usytuowanic uchwy-
téw rolkowych podnoszenia nad tokami szynowymi zapobiega -bocznemu przesu-
nieciu si¢ podniesionego toru.

Zespdl podnoszenia toru moze by¢ wyposazony w dodatkowy osprzgt w postaci
belki wbudowanej w rame¢ wspornikowa zespolu podnoszenia; na koncach belki
zamontowane sa sitowniki hydrauliczne, wspierajace sie przez plyte oporowa o na-
wierzchnig¢ toru na zewnatrz podkladéw. Te dodatkowe podpory przejmuja okoto
25%, obciazenia podczas cyklu podnoszenia toru. Zespdl podnoszenia, wyposazony
w dodatkowe podpory, umozliwia podniesienie toru w jednym przejSciu robo-
czym na wysokos¢ 150 mm, natomiast bez dodatkowych podpdér maksymalna wy-
soko$¢ podnoszenia w jednym przejSciu roboczym wynosi 75 mm.

Urzadzenie do automatycznego nasuwania toru

Urzadzenie do automatycznego nasuwania toru obejmuje:

— uklad namiarowy, za pomoca ktérego okre$lane sa nieréwnosci w torze oraz
przekazywane odpowiednie dyspozycje korygujace,

— zespOl nasuwajacy, za pomoca ktérego tor przesuwany jest we wilasciwe po-
ozenie.

Uklad namiarowy podbijarki SLC, dzialajacy wedlug systemu dwodch cieciw,
przedstawiony jest na rysunku 4-19. Sktada si¢ on z wozkow napinajacych cigciwy:
W1 w punkcie A, W3 w punkcie C i W4 w punkcie B oraz wozka pomiarowego
W2 w punkcie D. Dluga cigciwa L napigta jest pomiedzy wozkiem W11 W4, krotka
cieciwa / — miedzy wozkami W1 i W3.

Wszystkie wozki wyposazone sa w rolki czujnikowe 3, ktére przez uklad pneu-
matyczny, sterowany centralnie z kabiny operatora, dociskane sa kazdorazowo
do danej szyny namiarowej. Na wozku pomiarowym W2 zamontowana jest (na-
pedzana elektrycznie) $ruba przesuwowa I z gwintem o dwoéch réznych zwojach,
za pomoca ktorej przestawiane sa widetki namiarowe cigciw 4 i 6.

Widelki namiarowe dlugiej cigeiwy, uruchamiane sygnatem elektrycznym, prze-
suwajq sie do momentu przerwania si¢ stycznosci cieciwy zarowno z lewym, jak
1 prawym kontaktem widelek namiarowych. Odpowiednie lampki kontrolne 9
zapalajac sige sygnalizuja dany moment.
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W czasie przesuwania si¢ widelek namiarowych przesuwa sie w tym samym
kierunku wskaznik wartosci mierzonej dla krétkiej cieciwy 5. Biorgc pod uwage,
ze stosunek skokéw gwintéw na watku 7 wynosi 3 : 1, w tym samym stosunku
nastepuje przesuw wskaznika w zaleznoSci od przesuwu widelek pomiarowych.
Krotka cieciwa, przez widelki pomiarowe 6, przestawia przy tym elekironowy
wskaznik mierzonej wartosci; wskaznik ten przekazuje warto$é majacego nastapié

Rys. 4-19. Schemat ukladu namiarowego nasuwania

L =24 m — cigeiwa dluga, [ = 12 m — cigciwa krétka; ¢ — punkt nasuwania, d — punkt namiarowy, Pr — punkty
przylozenia sily nasuwajacej, R — promien toru, Wi, W3 i W4 — woézki napinajgce cieciwy, W2 — wozek namiarowy,
VA — os przednia podbijarki, H4 — o§ tylna podbijarki; 7 — $ruba przesuwowa widelek namiarowych, 2 — silnik
elektryczny, 3 — rolki czujnikowe sterowane pneumatyeznie, 4 — widelki namiarowe z plytkami kontaktowymi cigciwy
dlugiej, 5 — wskaznik wartosci cieciwy krétkiej, 6 — widelki namiarowe, 7 — przekladnia zebata przekazujaca wy-
chylenie widelek namiarowych na potencjometr, 8 — potencjometr stuzagcy do przekazywania zmierzonej wartosci,
9 — lampki kontrolne cigciwy dlugiej, /0 — wskaznik krétkiej cigeiwy, 11 — urzadzenie samopiszace, /2 — elektryczny
uklad sterowania urzadzeniami hydrauliki silowej, 13 — ukilad sterujacy sitownikiem nasuwania

przesunigcia toru w stosunku 2 :1 (I mm drogi-nasuwania = 2 mm na tasmiec
pomiarowej) na elektronowe urzadzenie samopiszace 1 oraz uruchamia wskaznik
polozenia toru 70.

W wyniku przesuniccia toru w punkcie C zmienia si¢ polozenie krotkiej cigci-
wy tak dlugo, az widetki pomiarowe naprowadza wskaznik mierzonej wartosci
w pozycje zerowq. Czynno$¢ nasuwania konczy sie wtedy, kiedy strzatka wskaz-
nika /0 wskazuje zero oraz kiedy pisak urzadzenia samopiszacego osiagnic linig
Zerowa.
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Elektronowe urzadzenie samopiszace zapisuje w czasie cyklu nasuwania: dlu-
208¢ odeinka regulowanego toru, wielkosé majgcego nastapi¢ przesuniecia toru
oraz wielkoé¢, o ktdérg tor zostal rzeczywiscie nasuniety. Tak wiec tadma zapisowa
urzadzenia samopiszacego daje obraz calego wyregulowanego odcinka toru.

Zespol nasuwania toru w podbijarce SLC znajduje si¢ w $rodku maszyny, po-
miedzy jej przednia i tylng osia. Nad kazdym tokiem szynowym (rys. 4-20) do ramy
podbijarki umocowane sa przegubowe wsporniki /, ktére w dolnej c_zgs’bi zwigzane

2

Rys. 4-20. Zesp6l nasuwania toru

a = 700 mm — odstep nasuwania pomigdzy rolkami, P — przewéd doplywu wysokiego ciénienia,
T — przewod wyplywu, 4 — przewod doplywu przy nasuwaniu w jednym kierunku, B — przewod
doplywu przy nasuwaniu w przeciwnym kierunku /

s réwniez z ramg podbijarki przez sitowniki hydrauliczne nasuwania 5. W WSpor-
nikach umocowane sa dwa ramiona odchylne 2, wyposazone w narzedzia nasu-
wania. Sa nimi rolki z dwustronnymi obrzezami 4.

Przed rozpoczeciem pracy nasuwania rolki te opuszczone sg na szyny i pozostaja
na nich do chwili ukoriczenia pracy przez maszyne. Nasuwanie toru odbywa sie
przez przesunigcie za pomocy silownikéw hydraulicznych w potrzebnym kierunku
obydwu wspornikow przegubowych. Sila nasuwania przenoszona jest na tor w czte-
rech punktach przez obrzeza rolek nasuwania,

Sterowanie procesem nasuwania odbywa si¢ przez przekrecenie w prawo lub
lewo kierownicy 7, zgodnie ze wskazaniami automatycznego wskaznika polozenia
toru. Nasuwanie trwa do chwili wskazania przez odpowiednie urzadzenie kontrolne
wlasciwego polozenia toru.

Do kierownicy podiaczony Jjest hydrauliczny zawér dozujacy 6, ktéry w zalez-
nosci od skoku sitownikéw dostarcza potrzebna ilos¢ oleju hydraulicznego.

Wielkos¢ sity przenoszonej przez rolki nasuwania jest proporcjonalna do oporu
przesuwania toru. Rolki nasuwania dociskane sa do szyn dwoma silownikami
hydraulicznymi 3, co zabezpiecza Jje przed ewentualnym zsunieciem si¢ z toru pod-
czas jego nasuwania. Sila docisku rolek do szyn jest proporcjonalna do sily na-
suwania toru. W czasie dojazdu podbijarki do nastgpnego podkladu rolki nasu-
wania tocza sie po gléwee szyny bez przenoszenia na nia jakiejkolwiek sily.
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CHARAKTERYSTYKI TECHNICZNE PODBIJAREK 06-16SLC I 06-32SLC

Typ podbijarki

Dlugos¢ catkowita
Szerokosé catkowita
Wysoko$¢ maksymalna
Rozstaw osi

Srednica kot tocznych
Cigzar calkowity
Obciazenie przedniej osi
Obciazenie tylnej osi
Silnik napedowy

Hamulec

Szybkos¢ jazdy transportowej:

Wydajnosé

Wysokos¢é podnoszenia toru (z do-

dodatkowymi podporami)

06-16SLC
14 800 mm

2 650 mm

3720 mm

7000 mm

710 mm

27000 kG-
16 000 kG
11 000 kG
silnik wysokoprezny o mocy
120--150 KM przy 2000
cbr/min

06-32SLC
14 800 mm

~ 2650 mm

3720 mm
7 000 mm
710 mm

30 000 kG
18 000 kG
12 000 kG
silnik wysokoprgzny o mocy
150180 KM przy 2000
obr/min

hamulce tarczowe, sterowane pneumatycznie, dzialajace

na wszystkie cztery kola

przy jezdzie do przodu max. 79 km/h
przy jezdzie do tylu max. 85 km/h

500600 m/h

do 150 mm

4.2.1.2. Podbijarka podkladéw Matisa BNRI-80

do 1000 m/h

do 150 mm

Rowniez cickawym rozwigzaniem charakteryzuje si¢ wieloczynnos$ciowa podbi-
jarka podkiadéw Matisa BNRI-80. Zasada dziatania ukladéw namiarowych, jak
réwniez rozwigzania konstrukcyjne jej zespoldw roboczych réznia sie zasadniczo
od rozwigzan tych zespoléw w podbijarce 06-16SLC.

Podbijarka BNRI-80, przedstawiona na rysunku 4-21, jest charakterystycznym
przykladem ewolucji podbijarek przez wyposazenie maszyny podstawowej w do-

Rys. 4-21. Podbijarka podkladéw Matisa BNRI-80
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datkowe uklady robocze, majace na celu zwigkszenie zakresu prac wykonywanych
przez podbijarke. ' .

Maszyna podstawowa, od ktdérej wywodza si¢ nastepne jej modele, jest podbi-
jarka podkladéw B-80, ktorej schemat jest podany na rysunku 4-22. Zachowujac
zasadnicze elementy tej maszyny, w wyniku wyposazenia jej w urzadzenie do auto-
matycznej niwelacji toru otrzymano podbijarke BNI-80, natomiast uzupelniajac
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Rys. 4-22. Schemat podbijarki podkiadéw B-80

I — fotel operatora dla jazdy transportowej, 2 — silnik napedowy, 3 — zbiornik oleju gazowego, 4 — sprzeslo, 5 —
przekiadnia rozdzielacza, 6 — nawrotnica, 7 — skrzynia biegéw, 8§ — dzwignia zmiany biegéw, 9 — wal pedny, 10 —
przekladnia stozkowa, 11 — przednia of, 12 — tylna p§, 13 — hamulec reczny, /4 — diwignia przestawcza — jazda
transportowa/posuw roboczy, I5 — fotel operatora w czasie pracy podbijarki, 16 — gléwne pompy hydrauliczne,
17 — zbiornik oleju hydraulicznego, 18 — wal pedny zespolu podbijajacego, 19 — dzwignia wlaczenia walu pednego
zespolu podbijajacego, 20 — silnik hydrauliczny do napedu $ruby przesuwowej, 2/ — przekladnia pasowa napedu
pompy hydraulicznej, 22 — silownik hydrauliczny podnoszenia zespolu podbijajacego, 23 — przekladnia napedowa
walu mimosrodowego, 24 — przedni silownik do wysadzania maszyny z toru, 25 — tylny silownik do wysadzania
maszyny z toru, 26 — gniazda lap podbijajacych, 27 — kolumna pionowa podnoszenia zespolu podbijajacego

ten model urzadzeniem do automatycznego nasuwania toru, otrzymano wymienio-
na na wstepie wieloczynno$ciowa podbijarke BNRI-80.

Wszystkie wymienione modele podbijarek moga by¢ wyposazone w podwdine
zespoly podbijajace, przyjmujac odpowiednio symbole BM-80, BMNI-80 oraz
BMNRI-80.

Podwozie

Rama podwozia, zawieszona na gumowo-metalowych blokach, jest umieszczona
na dwoch osiach jezdnych, z ktérych przednia of jest osia napedows. Na tylnej
osi usytuowany jest centralny czop skretu, w rezultacie czego rama podparta jest
w trzech punktach, co zapewnia réwnomierny podziat cigzaru na wszystkie cztery
kola, niezaleznie od stanu toru. Rama podwozia moze przesuwaé sie wzdhuz tylnej
osi podbijarki, co.umozliwia automatyczne wpisywanie si¢ zespolu podbijajacego
w luki toru, réwniez o malym promieniu. '

Zespot podbijajgcy umocowany jest w dodatkowej ramie, znajdujacej si¢ w przed-
nigj czgdci ramy zasadniczej. W tylnej czedci ramy znajduje sie silnik napedowy
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wraz ze zbiornikiem paliwa. W $rodkowej czeéci maszyny, pod podtoga kabiny
operatora, mieszcza si¢ przekladnia rozdzieleza, nawrotnica, skrzynia biegdw,
pompy hydrauliczne oraz inne elementy ukladu hydraulicznego.

Wszystkie mechanizmy podbijarki napgdzane sa silnikiem spalinowym wedlug
schematu przedstawionego na rysunku 4-22. Naped do zespoléw podbijajacych
przenoszony ‘jest z silnika 2 przez wal pedny do przekladni rozdzielezej 5, skad
przez waly pedne /8 i przekladnie 23 napedzane sa waly mimosrodowe zespolow
podbijajacych. Pompa hydrauliczna napedzana przekladnia pasowg 2/ napedza sil-
nik hydrauliczny 20 napedu $ruby przesuwowej zwierania tap podbijajgcych.

Naped jazdy transportowej podbijarki przekazywany jest z silnika do gtownej
przekladni rozdzielezej 5, skad przez nawrotnice 6, skrzynke biegdw 7 i wal pedny 9
napedzana jest przekladnia stozkowa 10 przedniej osi. Naped posuwu roboczego
podbijarki jest realizowany przy wlaczaniu na bieg luzem przekladni rozdzielczej 3.
Pompa hydrauliczna /6 napedza silnik hydrauliczny posuwu roboczego, sprzezony
z walkiem wyjSciowym przekladni rozdziclezej 5, a nastepnie przeptyw mocy od-
bywa si¢ tak, jak w przypadku jazdy transportowej podbijarki.

Podbijarka wyposazona jest w bebnowe hamulce pneumatyczne dzialajace na
wszystkie cztery kola oraz reczny hamulec dzialajacy na przednie kota.

Kabina operatora, w ktdrej umieszezone sa przyrzady sterownicze i kontrolne
dla wszystkich czynnosci roboczych, jak réwniez tablica rozdzielcza dla jazdy
transportowej, znajduje si¢ w Srodkowej czeéci podbijarki. W kabinie znajdujg
si¢ dwa fotele, z ktérych jeden uzywany jest w czasie wykonywania czynnosci ro-
boczych przez podbijarke, drugi natomiast w czasie jazdy transportowej.

Podbijarka wyposazona jest w reflektory umozliwiajace wykonywanie prac pod-
bijania toru réwniez w porze nocnej. Z przodu nad fotelem operatora umocowany
jest reflektor o$wietlajacy obszar podbijanego toru, natomiast w ramie zespoiu
podbijajacego umocowane sa dwa reflektory oswietlajace urzadzenie niwelujgce
1 nasuwajace.

Zespol podbijajacy

Dwa niezalezne od siebie zespoly podbijajace sa umocowane w ramie dodaiko-
wej za pomocy pionowych prowadnic. Zespoly te sa podnoszone i opuszczane
w podsypke za pomoca sitownikéw hydraulicznych. W kazdym zespole podbija-
jacym znajduja si¢ cztery pary lap podbijajacych, usytuowane parami na zewnqtrz
i wewnatrz toku szynowego z kazdej strony podkladu. Lapy podbijajace sa zwie-
rane i rozwierane przez §rube przesuwong z przeciwbicinym gwintem, ktéra Wwpro-
wadzana jest w ruch obrotowy przez silnik hydrauliczny. System zwierania tap
podbijajacych w tej podbijarce jest systemem synchronicznym, zapewniajacym pro-
porcjonalny wzrost nacisku wywieranego przez lapy podbijajace w stosunku do
napotykanego oporu. _

Uklad sterowania zespolu podbijajacego umozliwia pewnego rodzaju zaprogra-
mowanie niektérych czynnosci roboczych, co ulatwia w znacznym stopniu obstu-
g¢ podbijarki. Czynnoéciami tymi sa: liczba zanurzeri lap podbijajacych w pod-
sypke (1, 2 lub 3 zanurzenia) oraz ustalenie czasu zwierania fap podbijajacych,
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przy czym czas zwierania mozna ustalaé w granicach 16 sekund. Uklad stero-
wania umozliwia réwniez, bez przerywania cyklu roboczego podbijania, zmiane
charakterystyki podbijania w odniesieniu do nastgpujacych parametréw: zanu-
rzenie w podsypke jednego lub obydwu zespoléw podbijajacych, wielko$é zwarcia
i rozwarcia tap podbijajacych, czas zwierania i glebokos$¢ zanurzenia w podsypke
tap podbijajacych.

Podbijarka moze byé wyposazona w urzadzenie w peini automatyzujace cykl
roboczy podbijania, w zakresie wykonania nastepujacych czynnosci: posuw robo-
czy — zatrzymanie si¢ nad podktadem — zanurzenie sie tap podbijajacych w pod-
sypk¢ — zwarcie tap w z géry ustalonym czasie — podniesienie zespotu podbijajg-
cego; w zalezno$ci od dokonanego ustalenia — powtorzenie cyklu podbijania.

Wyposazy¢ mozna ja réwniez w urzadzenie polautomatyzujace cykl roboczy
podbijania, zapewniajace automatyczne wykonanie czynnosci roboczych, z wyjat-
kiem posuwu roboczego maszyny.

Urzqdzenie do automatycznej niwelacji toru

Majac na uwadze, ze zniwelowanie toru oznacza ustalenie prawidlowego potoze-'
nia obu tokdw szynowych, urzadzenie do automatycznej niwelacji toru podbijarki
BNRI-80 wykonuje jednocze$nie dwie rézne czynnosci: niwelacj¢ podtuzna, podczas
ktorej niwelowany jest profil podtuzny toku namiarowego 2 oraz niwelacje poprze-
czng, podczas ktérej ustalane zostaje punkt po punkcie polozenie drugiego toku
- szynowego / w stosunku do toku namiarowego.

Ukiad namiarc vy niwelacji podhuznej, uwidoczniony na rysunku 4-23, skiada sie
z dwoéch ram:

— ramy usztywnionej S, wychylnej w plaszczyznie poziomej i pionowej; przedni
koniec ramy spoczywa na wdzku namiarowym, dokladnie nad namiarowym
tokiem szynowym, natomiast z tytu rama jest przymocowana sztywno do osi 0,
ktéra umieszczona jest wychylnie w podporach GB i G'B’ i na ktorej zamoco-
wane sa zawory niwelacyjne DI i D2;

— ramy rurowej 7'z trzema belkami poprzecznymi EE’, FF' i GG'.

Przednia belka poprzeczna GG’ opiera sie przez podpory o stalej dtugosci BG
1 BG' na czujnikach szynowych B i B'. Podpory CE i C'E’ tylnej belki poprzecznej
EE’" moga skracaé si¢ i wydtuzaé dzieki wbudowanym w nie silownikom hydrau-
licznym Vdl i Vd2. Podtuznica ramy T jest przymocowana przegubowo do belki
poprzecznej GG'. Belka poprzeczna FF' jest polaczona na sztywno z podluznica T
i lezy réwnolegle do tylnej belki poprzecznej EE’, w czasie gdy ruchy punktéw
zewnetrznych F 1 F' przenoszone sq przez uklad dzwigniowy na zawory niwe-
lacyjne DI i D2. '

Przesuwanie sie czeSci przedniej ramy S w plaszczyznie pionowej i poziomej
umozliwia dopasowanie sie urzadzenia namiarowego do pionowych i poziomych
zmian polozenia toru. Kazde wychylenie si¢ tej ramy w plaszczyZznic pionowe;
powoduje skrecanie si¢ osi 0 i powoduje odpowiednie nastawienie zaworéw niwe-
lacyjnych DI i D2. Zawér D2 steruje doplywem oleju do sitownika hydrauliczne-
g0 Vn2, ktdry reguluje wysokos$é polozenia namiarowego toku szynowego 2. Dla
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zmiany toku namiarowego rame S przestawia si¢ z toku szynowego 2 na tok /.

Baza namiarowg ukladu niwelacji poprzecznej sa cztery czujniki szynowe B-B’
i C-C’. Proste pomiedzy punktami BB’ i CC’ sq prostopadie do namiarowego toku
szynowego. Nachylenie prostej BB’ w stosunku do plaszczyzny poziomej odpo-
wiada przechylce toru w danym miejscu. Nachylenie to kontrolowane jest za pod-
bijarka nad prostg CC’ za pomoca wahadla hydraulicznego. Miejsce to lezy juz
poza obszarem oddzialywania drgan wywolywanych przez zespoly podbijajace.

Wahadlo hydrauliczne jest polaczone z zaworem sterujacym sifownika hydrau-
licznego Vdl, ktory reguluje wydluzenie podpory E’ C’, nadajac tym Samym belce
poprzeczne] EE’nachylenie odpowiadajace potrzebnej przechylce toru. Dlugosé
podpory EC pozostaje w tym czasie stata, bowiem jej sitownik hydrauliczny Vd2
przy wyborze toku szynowego 2, jako toku namiarowego, zostaje samoczynnie
zablokowany.

Dzigki sztywno$ci ramy 7, nachylenie przedniej belki poprzecznej FF' odpo-
wiada dokladnie pachyleniu tylnej belki poprzecznej EE’. Wychylenie punktu
zewnetrznego F' oddziatuje na zawor niwelacyjny D/ sitownika hadraulicznego Val,
ktéry podnosi dany tok szynowy na wysoko$¢ odpowiednia dla danej przechyiki
toru.

Wybér toku szynowego, jako toku namiarowego, jest calkowicie dowolny. Przy
zmianie toku namiarowego, dokonana zostaje automatycznie zmiana polaczen
w ukladzie sterowania danych sitownikéw hydraulicznych przez zmiang poloZenia
dzwigni przelacznika.

Odpowiednia przechylke toru nastawia si¢ za pomoca skrzynki sterow .czej,
zamocowanej z przodu maszyny. W obudowie skrzynki umieszczony jest wskaznik
przechyiki toru oraz dzwigienka uktadu sterowania. Wychylenie dzwigienki w jedng
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Rys. 4-24, Schemat zespolu podnoszenia toru podbijarki BNI-80

PAB — rama wspornikowa, B, — zestaw kolowy, V; — sitownik hydrauliczny, V,, — silowniki hydrauliczne, pr —
uchwyty zakleszczajace, V.p — silowniki hydrauliczne

lub drugg strong powoduje zmiane przechytki toru o 0,5 mm, wskazywana na
wskazniku przechylki. Strzatka wskaznika wskazuje zawsze w kierunku szyny
wyzej polozone;.

Dzwigienka z lewej strony u dolu stluzy do korekcji podnoszenia toru. Trzecia
dzwigienka uruchamia sygnal akustyczny. Pozostale elementy skrzynki sterowni-
czej odnosza si¢ do ukladu nasuwania.

Zespdt podnoszenia toru, przedstawiony na schemacie podbijarki BNI-80 (rys.
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.4-24), sklada si¢ z dwoch uchwytéw zakleszczajacych podnoszenie pr oraz ramy
wspornikowej PAB wraz z wbudowanym w nig sifownikiem hydraulicznym Fi.
Rama wspornikowa PAB przymocowana jest przegubowo w punkcie P do czola
podbijarki. Drugi koniec ramy opiera sie na pomocniczym zestawic kolowym B;.
Zestaw kolowy B; polaczony jast z ramg podbijarki poziomym tacznikiem. w ktory
wbudowany jest sitownik hydrauliczny ¥,. Silownik ten polaczony jest hydrau-
licznie z sitownikami hydraulicznymi podnoszenia i niwelacji V,, do ktérych przy-
mocowane sa uchwyty zakleszczajace pr,

W wyniku zastosowania ramy wspornikowej podpory ukladu sitowego podno-
szenia dzialaja na odcinku diugoéci 14 m od osi pomocniczego zestawu kolowego
do tylnej osi podbijarki. W chwili uruchomienia niwelacyjnych silownikéw hydra-
ulicznych V,,, uruchomiony zostaje jednoczesnie sitownik hydrauliczny ramy wspor-
nikowej ¥y, ktéry zwierajac si¢ powoduje dodatkowy docisk osi pomocniczego
zestawu kolowego do toru. O$ pomocnicza obciazona zostaje sita R, , ktéra wzrasta
proporcjonalnie do wzrostu sily potrzebnej do podniesienia toru F;.

Rozdziat sit dzialajacych na trzy punkty podparcia podbijarki w czasie podno-
szenia toru jest sterowany trzystopniowym urzadzeniem regulujacym, zaleznie od
wysokosci podnoszenia toru. '

W ram¢ wspornikowa wbudowany jest réwniez mechanizm sprezynowy, zabez-
pieczajacy odpowiednio duzy docisk zestawu kolowego do toru w czasie jazdy
transportowe; oraz korzystny rozklad obciazen na obydwie osie podbijarki. Wy-
mieniony uklad podnoszenia pozwala na podnoszenie toru na wysokoséé do 150 mm
bez stosowania dodatkowych podpér, podczas jednego przejscia roboczego ma-
SZyny.

Urzqdzenie do automatycznego nasuwania toru
1 J g

Uklad namiarowy nasuwania podbijarki BNRI-80 tworzony jest przez dwie
ruchome bazy namiarowe, z ktérych pierwsza znajduje si¢ na odcinku toru, ktdory
ma by¢ nasuniety, druga natomiast na odcinku toru juz nasunigtym. Rolki czuj-
nikowe P; do P,, okreslajace polozenie punktéw A, B, C i D na szynie, przedsta-
wione sa na rysunku 4-25.

Odchylenie w punkcie B, pomiedzy polozeniem toru okreslonym przez uklad
namiarowy a rzeczywistym jego polozeniem, jest wielkos$cia, o ktdrg zostaje nasu-
nigty tor w danym miejscu. Wykryty przez czujniki uktadu namiarowego blad
W poloZeniu toru przeksztalcony zostaje w elektryczny sygnal sterujacy, urucha-
miajacy zawor hydrauliczny sterujacy doplywem oleju do silnikéw hydraulicznych
ukladu silowego nasuwania V,, V5 i V,. Silowniki te powodujg przesuniecie toru
w zadanym kierunku i na Zzadana odleglo&c.

Podobnie jak i w ukladzie niwelacyjnym podbijarki, jest to wzgledny uklad od-
niesienia, przy czym zmniejszenie istnigjacego w torze bledu dokonywane zostaje
w stosunku 9 : 1. W przypadku kiedy to zmniejszenie istniejacego w torze bledu jest
niewystarczajace, wtedy na torze prostym istniejacy wegledny uklad odniesienia
uzupelniony zostaje ukladem namiarowym o bezwzglednym uktadzie odniesienia,
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czym dla danej maszyny moze by¢ przyrzad optyczny Ln majacy rowniez zasto-
sowanie do niwelacji toru.

Zespol nasuwania toru przedstawiony na rysunkach 4-25 i 4-26 skiada sie¢ z dwdch
zestawdw rolek nasuwajgcych 7, i 7,, silownika hydraulicznego nasuwania V4
oraz ramy wspornikowej z dwoma sitownikami hydraulicznymi ¥, i Vi, ktore
polaczone sa hydraulicznie z wymienionym juz sitownikiem hydraulicznym V.

Skiadowa pozioma sily nasuwania F, albo Fj przekazywana jest z silownika
hydraulicznego ¥, przez zestawy rolek nasuwajacych 7, i T , jednoczesnie na
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Rys. 4-26. Schemat rozkladu sit W czasie nasuwania toru

obydwie szyny. Przeciwnie skierowane reakcje podpor R, i R, sily nasuwania F,
wywolywane sa przez jednoczesnie uruchomione w przeciwnym kierunku silowniki
hydrauliczne V, i ¥, i przejmowane przez tor w skrajnych punktach podporowych,
tzn. z osi zestawu pomocniczego B i tylnej osi podbijarki AR. W przypadku nasu-
wania toru w przeciwnym kierunku sily F3 wywolane zostaja odpowiednio reakcje
Ry i R;.

Sila nasuwajgca dziala jednoczesnie na obydwa toki szynowe w dwéch punktach
kazdego toku szynowego, niezaleznie od kierunku przesunig¢cia toru oraz szerokosci
toru w miejscu nasuwania.,

.CHARAKTERYSTYKI TECHNICZNE PODBIJAREK BNRI-80 I BMNRI-80

Typ podbijarki BNRI-80 BMNRI-80
Dlugos¢ catkowita podbijarki 10 600 mm 10 600 mm
Szerokos¢ calkowita podbijarki 2 550 mm 2 550 mm
Wysokosé calkowita podbijarki 3150 mm 3150 mm
Dlugos¢ ramy podporowej 8 600 mm 8 600 mm
Szerokos¢ ramy podporowe;j 2490 mm 2490 mm
Wysoko$¢ ramy podporowej 3150 mm 3150 mm
Cigzar wlasny podbijarki 2200 kG 23 500 kG
Cigzar ramy podporowej wraz z ze-
stawem kolowym 1400 kG 1400 kG
Srednica kot tocznych 750 mm 750 mm
Naped silnik wysokoprezny o mocy  silnik wysokoprezny o mocy
150 KM przy 1800 obr/min 150 KM przy 1800 obr/min
Hamulce - pneumatyczne dzialajace na wszystkie cztery kola
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Szybkoéé jazdy transpertowe) max 80 km/h w C;bydwu kierunkach

Wydajnosc 500--600 m/h do 1000 m/h
Wysokosé podnoszenia toru do 150 mm : do 150 mm
Sita podnoszenia 20T 20T
Wielkosé nasuniecia toru do 150 mm ~do 150 mm
Sila nasuwania ; max. 8§ T max. 8 T

4.2.1.3. Podbijarka podrozjazdnic

Odrebna grupe wsrdd podbijarek tworza podbijarki podroijazdnic.. Do cickaw-
szych konstrukcji tej grupy maszyn zaliczy¢ nalezy podbijarki podrozjazdnic WE75
i WE275 firmy Plasser. Pierwsza z nich wyposazona jest w pojedynczy zespo6t pod-
bijajacy, natomiast druga, podobna konstrukcyjnie, wyposazona jest w podwojny
zespot podbijajacy. 3

Podbijarka podrozjazdnic WE75, przedstawiona na rysunku 4-27, napedzana jest
silnikiem wysokopreznym o mocy 70 KM. Rama podbijarki jest uresorowana na

6200-

7100
Rys. 4-27. Podbijarka podrozjazdnic WE75

obydwu osiach za pbmocq metalowo-gumowych blokow. W przedniej czgSci ma-
szyny usytuowany jest zespot podbijajacy, przymocowany za pomoca dwoch pio-
nowych prowadnic 2 do oddzielnej ramy I zespotlu podbijajacego.

Podnoszenie i opuszczanie zespolu podbijajgcego dokonywane jest za pomoca
silownika hydraulicznego 3. Rama nos$na zespolu podbijajacego umocowana jest
przesuwnie w dwéch poziomych prowadnicach 4, co pozwala na przesuwanie zespo-
tu podbijajacego wzdtuz podrozjazdnicy i na dokladne ustawienie jego nad wybra-
nym miejscem podbicia. Przesuwanie w plaszczyznie poziomej zespolu podbijaja-
cego dokonywane jest réwniez za pomoca silownika hydraulicznego.

Zespol podbijajacy ma cztery lapy podbijajace 5.

Ruchy drgajace wywolywane sq przez wal mimosrodowy 6, napedzany silnikiem
hydraulicznym 8, i przekazywane sa przez laczniki 7 na dzwignie wychylne 9.
Dzwignie te umocowane sg przegubowo na cylindrach sitownikéw zwierania I0.
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W dolnej czgsci pary dzwigni wychylnych umocowane sa wsporniki fap podbija-
jacych, w ktérych umocowane sa lapy podbijajace 5.

Przegubowe umocowanie wspornikéw umozliwia wychylanie pojedynczych lap
podbijajacych wzdtuz osi podluznej podrozjazdnic. Moga one byé wychylane w do-
wolne potozenie w przedziale od 15° (do wewnatrz) i do 80° (na zewnatrz podbi-
jarki). Wychylanie tap podbijajacych odbywa si¢ za pomoca sitownikéw hydraulicz-
nych 71. Tego rodzaju sposob zamocowania tap podbijajacych praktycznie umozli-
wia podbijanie podrozjazdnic w catym obszarze rozjazdu.

CHARAKTERYSTYKA TECHNICZNA PODBIJARKI PODROZJAZDNIC WET5

Silnik napedowy silnik wysokoprezny o mocy 70 KM przy 2000 obr/min

Sterowanie : ze stanowiska operatora sterowane sa wszystkie
czynnosci robocze podbijarki

Szybkos¢ jazdy transportowej 50 km/h w obydwu kierunkach

Naped przekladnia hydrostatyczna z 4-biegowa skrzynka
biegow

Hamulce tasmowe, sterowane hydraulicznie na wszystkie
cztery kola, reczny hamulec dzialajacy na przednie
kotla

Zawieszenie bloki metalowo-gumowe

Zespot podbijajacy hydraulicznie sterowany, z czterema tapami podbi-
jajacymi

Ciezar wlasny ' 11T

Nacisk na przednia os F:F

Nacisk na tylna os$ 35T

Podbijarka podrozjazdnic WE275 jest masz§na o nowocze$niejszej konstrukeji,
wyposazong w dwa zespoly podbijajace. Napedzana jest silnikiem wysokopreznym
o mocy 90 KM, a jej maksymalna szybko$¢ transportowa wynosi 65 km/h. Pod-
bijarka ta jest wyposazona w hamulce tarczowe, dzialajace na wszystkie cztery kola,
ktore w czasie posuwu roboczego podbijarki uruchamiane sa automatycznie.

Przy podbijaniu podrozjazdnic kazdy z zespoléw podbijajacych sterowany jest
przez jednego operatora (rys. 4-28) ze stanowiska umocowanego na ramie zespolu
podbijajacego. Fotel operatora przesuwa sie w plaszczyznie poziomej wspoOlnie
z zespolem podbijajacym, co zapewnia operatorowi dobra widoczno$é¢ podbijanego
migjsca. Operatorzy, nie przeszkadzajac sobie wzajemnie, moga podbié rozjazd na
calej jego dlugosci. _

Posuw roboczy podbijarki moze by¢ sterowany przez obydwoch operatorow,
jednakze uruchomienie jego mozliwe jest dopiero po wyjeciu z podsypki obydwoéch
zespolow podbijajacych. Zespoly podbijajace podbijarki WE275 sa tej samej kon-
strukcji co zespdt podbijajacy podbijarki WET7S5.

Podbijarkg WE275 mozna réwniez uzywa¢ jako normalna podbijarke do pod-
bijania podktadéw migdzy rozjazdami na terenach stacyjnych. W razie stosowania
jej na torach szlakowych obydwa zespoly podbijajace ustalane sa dokladnie nad
tokami,szynowymi i zablokowane za pomoca sworzni. Lapy podbijajace natomiast,
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Rys. 4-28. Widok z przodu podbijarki podrozjazdnic WE275

w plaszezyznic prostopadlej do toku szynowego, ustalane sa w pozycji pionowe.
Przy podbijaniu podkladéw podbijarka ob.lugiwana jest przez jednego operatora
ze stanowiska umocowanego do ramy podbijarki.

CHARAKTERYSTYKA TECHNICZNA PODBIJARKI PODROZJIAZDNIC WE 275

Silnik napedowy
Sterowanie

Szybkosé jazdy transportowej
Naped

Hamulce

Zawieszenie
Zespot podbijajacy

Ciezar wlasny

4.2.2. Nasuwarki torow

silnik wysokoprezny o mocy 90 KM przy 1600 obr/min
ze stanowiska operatorOw sterowane sa wszystkie
czynnosci robocze podbijarki

65 km/h w obydwu kierunkach ~

przektadnia  hydrostatyczna z 5-biegowa skrzynia
biegow

tarczowe, sterowane pneumatycznie na wszystkie
cztery kola, reczny hamulec mechaniczny dziala-
jacy na tylna o$

bloki metalowo-gumowe

dwa hydraulicznie sterowane zespoly podbijajace,
kazdy z czterema lapami podbijajacymi

19 T -

Nasuwarkami tor6w nazywamy maszyny do przesuwania toru w plaszezyznie
poziomej. Do tej grupy maszyn zaliczamy samojezdne nasuwarki zautomatyzowane,
regulujace tor w planie z doktadnoscia do 41 mm (na odcinku 10 m), pracujace
z szybkoscig robocza w granicach 1000--2000 m/h, jak réwniez maszyny bez wias-
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nego napedu ‘stuzace do wstepnego nasuwania (z grubsza) toru. Nasuwarki zauto-
matyzowane moga byé réwniez uzywane do wstgpnego nasuwania toru, wiedy
Jednak osiagane dokladno$ci w potozeniu regulowanego toru leza powyzej przy-
toczonej dokladnodci,

Maszyny te pracujg w obydwu kierunkach z jednakowa dokladnoscia i nasuwaja
tor zarowno wedlug wzglednego uktadu odniesienia (nasuwanie toru wedlug metody
zmniejszenia istniejacych bledéw w torze) jak i wedlug bezwzglednego ukladu od-
niesienia (nasuwanie toru wedhug statych punktéw niwelacyjnych).

Do ciekdwszych konstrukeji tej grupy maszyn zaliczyé nalezy automatyczng nasu-
warke toru Matisa RI-L, ktéra pokazano na rysunku 4-29.

4.2.2.1. Nasuwarka toréw Matisa RI-L

Maszyna ta moze nasuwa¢ tor wedlug trzech réznych metod:

— wedlug wzglednego ukladu odniesienia, ktéry tworza rolki czujnikowe nasuwarki
zZwigzane z maszynag,

— wedlug bezwzglednego ukladu odniesienia, ukladu odniesienia nie zwiazanego
Z maszyng,

— wedlug zdjetego za pomocy nasuwarki wykresu strzatek.

Rys. 4-29. Nasuwarka toru Matisa RI-L

Wedlug wzglednego ukladu odniesienia nasuwarka wykonuje automatycznie re-
gulacje osi toru w planie w sposdb ciagly. W przypadku nasuwania toru wedtug
bezwzglednego ukladu odniesienia nasuwanie toru odbywa si¢ potautomatycznie,
przy czym wielko$¢ i kierunek nasuwania sterowane sa przez operatora.

Nasuwarka toréw RI-L skiada si¢ z trzech zasadniczych elementéw: podwozia,
zespolu nasuwania oraz ukladu namiarowego. Moze ona réwniez byé wyposazona
w wibracyjne zagegszczacze podsypki. :

Gléwnym elementem podwozia jest rama skladajaca si¢ z dwéch ceowych po-
dluznic oraz szeregu poprzecznic zapewniajacych jej duzq sztywnoéé. Rama zawie-
szona jest na obydwu osiach nasuwarki za pomoca czterech resoréw pidrowych.
W czasie pracy nasuwania zostaje zablokowane hydraulicznie zawieszenie napedo-
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wej osi nasuwarki. W kabinie operatora, znajdujacej si¢ w $Srodku maszyny, mieszcza
sic wszelkie uktady sterownicze nasuwarki. ,

W przedziale silnikowym, umieszczonym za kabing operatora, znajduja si¢ row-
niez pompy hydrauliczne oraz inne elementy ukladu napgdowego. Silnik wysoko-
prezny napedza przez wat pedny pompe hydrauliczng o zmiennej wydajnosci, ktéra
napedza dwa silniki hydrauliczne ukfadu jezdnego nasuwarki. Z silnika tego czerpia
réwnicz naped pompy hydrauliczne zespoléw roboczych, jak réwniez pradnica
prqdu zmiennego w przypadku wyposazenia maszyny w wibracyjne zageszczacze
podsypki. ;

Nasuwarka wyposazona jest w pneumatycznie sterowane hamulce tarczowe, dzia-
lajace na obydwie osie, oraz reczny hamulec mechaniczny, dziatajacy na tylna os.

Zesp6t nasuwania sklada si¢ z dwoch glowic, w ktorych zamocowane sa parami
z obydwu stron kazdego toku szynowego po cztery rolki nasuwajace 7. Kazda
z glowic umocowana jest obrotowo na wychylnej dzwigni zespolu nasuwania.
Obydwie dzwignie polaczone sa ze soba poziomo usytuowanym sitownikiem hydrau-
licznym, ktéry przesuwa je wzdhuz osi podktadéw w trakcie wykonywanego cyklu
roboczego nasuwania toru.

Uklad ten zapewnia rownomierny podzial wytworzonej przez sitownik hydrau-
liczny sily nasuwania na obydwa toki szynowe, jak réwniez zapobiega jednostron-
nemu przesunieciu si¢ jednego z tokow szynowych. Kazda z glowic rolkowych po-
taczona jest rowniez z silownikiem hydraulicznym podnoszenia, ktére unosza je
w gére w czasie jazdy transportowej maszyny.

Uklad namiarowy nasuwarki obejmuje pi¢¢ zestawdw rolek czujnikowych A4, B,
C, D i E oraz sprzgzona z nimi aparatur¢ mechaniczng i elektryczna. Cztery zestawy
rolek czujnikowych 4, B, D i E osadzone sa w ramach przegut owych z réwnoleglo-
bocznym ukladem dzwigni. W kazdej z nich znajduja si¢ dwie rolki czujnikowe oraz
dwie rolki nosne.

Poziomo usytuowany sifownik hydrauliczny podwdéjnego dzialania umozliwia do-
konanie zmiany polozenia ramy dla zapewnienia stalego kontaktu jednej z rolek
czujnikowych z wybranym tokiem szynowym. Srodkowy zestaw C, wyposazony
w cztery rolki czujnikowe, jest nieprzesuwalny w plaszczyznie poprzecznej do osi
maszyny. Jest on przymocowany bezposrednio do ramy nasuwarki i za pomoca
dwo6ch ukosnie usytuowanych silownikéw hydraulicznych dosuwany jest dwoma
z czterech rolek czujnikowych do Zadanego toku szynowego.

Do wykonywania namiaréw wykorzystywane sa zawsze trzy Srodkowe zestawy
A, C i E oraz — w zaleznos$ci od kierunku posuwu roboczego maszyny — jeden
z zewnetrznych zestawdow B lub D. Wszystkie zestawy potaczone sa ze soba linka
stalowa, ktérej ruchy przenoszone sa na przyrzady pomiarowe.,

4.2.2.2. Nasuwarki torow Plasser AL204 i AL250
Nasuwarka toréw AL204 wykonuje czynnosci nasuwania toréw w czasie krotko-
trwalych przystankow maszyny nad miejscem nasuwania. Jest to dwuosiowa ma-

szyna napedzana silnikiem wysokopreznym o mocy 100 KM. Na ramie nasuwarki
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usytuowane sa: silnik napedowy, zbiorniki oleju hydraulicznego, pompy hydrau-
liczne i pradnica pradu zmiennego.

W érodkowej czeSei ramy nasuwarki led._]dllje sic kabina operatora, w ktorej
umieszezone sa wszystkie elementy ukladow sterowania nasuwarki. Z przodu iz tylu
maszyny znajduja si¢ uchwyty mocujace zestawy rolek czujnikowych w czasie jazdy
transportowe] nasuwarki.

Zespol do nasuwania toru sklada si¢ z ramy wspornikowej, polaczonej z rama
nasuwarki za posrednictwem poziomych prowadnic. Rama wspornikowa przesuwa-
na jest w kierunku poprzecznym do osi toru za pomoca silownika hydraulicznego
nasuwania.

W dolnej czesei ramy wspornikowej znajdun sie dwa ramiona odchylne, w kto-
rych umocowane sa klockowe narzedzia nasuwajace. Podczas nasuwania toru, na-
rzedzia te naciskaja z zewnatrz na szyjke szyny. Sa one wymienialne na narzedzia

Rys. 4-30. Nasuwarka toru Plasser AL-250

naciskajace na czola podkladow. W czasie jazdy nasuwarki ramiona odchylne wraz
z znajdujacymi sie w nich narzedziami wychylane sa do géry za pomoca sitownikow
hydraulicznych. W czasie pracy nasuwania, narzedzia nasuwajace opuszczane sa do
dotu az do momentu, kiedy odlegto$¢ miedzy nimi wyniesie 60--90 cm.

W zespdt nasuwania wbudowany jest uklad wibracyjny, ktéry moze by¢ whaczony
w celu ulatwienia przesuniecia toru. W czasie nasuwania tor nie zostaje uniesiony
w gore, lecz przesuwa sie w plaszczyznie poziomej, nie tracac kontaktu z podsypka.

Nasuwarka jest rOwniez wyposazona w cztery wibracyjne zageszezacze ¢zt pryzmy
podsypkowej, z ktérych kazdorazowo dwa, znajdujace si¢ za zespolem nasuwania
w zaleznosci od kierunku posuwu robeczego, sa uzytkowane.
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Ukfad namiarowy nasuwarki oparty jest na zasadzie dwdch cigciw, z tym ze
w odréznieniu od ukladu namiarowego podbijarki wieloczynno$ciowej 06-16SLC
wyposazony jest on w dwie krétkie cieciwy, co umozliwia zautomatyzowang prace
nasuwarki w obydwu kierunkach.

Udoskonalona wersjq tej maszyny jest nasuwarka AL250, przedstawiona na ry-
sunku 4-30. W celu zapewnienia stalego kontaktu zespolu nasuwania maszyny
z obydwoma tokami szynowymi, zastapiono punktowe narzedzia nasuwajace rolko-
Wy zespolem nasuwania toru, oméwionym przy podbijarce SLC. Nasuwarka
AL250 wyposazona jest bowiem w taki sam zespot nasuwania i uklad namiarowy
nasuwania toru, jak w podbijarce wieloczynno$ciowej 06-16SLC,

Maszyna ta moze by¢ wyposazona w elektronowy uklad sterujgey, ktéry umozli-
wia automatyczne nasuwanie toru wedhug wzglednego uktadu odniesienia w sposéb
ciagly, bez udzialu operatora. Czynnoéé t¢ moze wykonywac nasuwarka AL250
tylko w jednym kierunku. Ponadto jest ona wyposazona w dwa napedzane silni-
kiem hydraulicznym wibracyjne zageszczacze czol pryzmy podsypkowej, zamoco-
wan . a zewnatrz toru na wysokosci zespolu nasuwania,

4.2.2.3. Nasuwarka toru NH

Maszyna do wstgpnego nasuwania toru jest nasuwarka NH produkeiji krajowej,
przedstawiona na rysunku 4-31. Maszyna ta moze podnies$¢ tor na wysokosé do

=l

Lol

Rys. 4-31. Nasuwarka toru NH

500 mm i przesunaé go na odlegtoéé do 150 mm. Nasuwarka nie ma wlasnego na-
pedu jazdy i w czasie pracy przepychana jest recznie po torze. Transport maszyny
do miejsca pracy i z miejsca pracy odbywa sie z uzyciem kolejowych §rodkéw trans-
portowych, ‘
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Nasuwarka NH sklada si¢ z nastgpujacych elementéw: ramy nosnej, uktadu
jezdnego. chwytakéw szyn, silnika napedowego, sitownika hydraulicznego podno-
szenia, silownika hydraulicznego nasuwania, lapy podporowej i uktadu hydraulicz-
nego sterowania.

Rama no$na maszyny / jest przymocowana do dwdch osi jezdnych, na ktérych
osadzone sy kola 2 o $rednicy tocznej 180 mm. W gérnej czesci ramy zamocowane
sa pionowo dwa sitowniki hydrauliczne 5, ktére polaczone sa przegubowo z lapa
podporowa 7. W czasie pracy nasuwania jedna para kol hamowana jest hamulcem
klockowym. Chwytaki szyn 3 przymocowane sa do ramy maszyny przez ciegla /3.

Ruch podnoszenia odbywa si¢ przez wysunigcie tloczysk sitownikéw hydraulicz-
nych 5, w wyniku czego cafa konstrukcja, opierajgc sie na lapie podporowej, uno-
szona zostaje do géry. Zakleszczone w chwytakach -szyny unoszone sa w gore wraz
z ramg nasuwarki. Zwieranie i otwieranie chwytakéw dokonywane jest za pomoca
dzwigni 10.

farzma pionowych sitownikéw hydraulicznych polaczone sg z tloczyskiem pozio-
mego silownika hydraulicznego 6, stuzgcego do nasunigcia podniesionego toru. Sil-
nik napedowy 4 napedza przez przekladni¢ pasowa /I pompe hydrauliczna znaj-
dujaca si¢ w zbiorniku oleju hydraulicznego 9. Maszyna obstugiwana jest przez
Jednego operatora, stojacego na specjalnym podescre, uruchamia on réwniez ha-
mulce Klockowe nasuwarki w momencie rozpoczgcia nasuwania toru.

4.2.3. Zageszczarki podsypki

Zageszezarki podsypki dzielg si¢ na maszyny zaggszczajace oprofilowang pryzme
podsypki oraz na maszyny zageszczajace podsypke przed utozeniem przeset torowych.

Zageszezarki pierwszej grupy maja za zadanie usunigcie rozluznienia podsypki
w okienkach miedzy podkiadami oraz przed czotami podkiadéw, powstatego w wy-
niku podbijania i regulacji toru, w celu podwyzszenia jego statecznosci. Sa to ma-
szyny samojezdne, do ktérych podwozia umocowany jest szereg plyt wibracyjnych,
opuszezanych na podsypke na okres 3+-20 s. Maszyny te moga by¢ wyposazone
w dodatkowy osprzet, za pomoca ktérego wykonywane moga byé inne prace po-
mocnicze, jak np. zgarnianie podsypki z podktadéw.

Do drugiej grupy zageszczarek zaliczamy maszyny zageszczajace warstwe pod-
sypki na calym jej przekroju przed uloZeniem na niej przeset torowych. Mogq to
by¢ zageszczarki wibracyjne, wibracyjno-uderzeniowe lub uderzeniowe.

4.2.3.1. Zageszczarka podsypki Matisa BV-102

Zageszezarka podsypki BV-102, pokazana na rysunku 4-32, zageszcza jedno-
czesnie podsypke w dwdéch sgsiednich okienkach miedzy podktadami oraz przed
czolami podkladéw. Jest to maszyna dwuosiowa napedzana silnikiem wysoko-
preznym o mocy 77 KM, osiagajaca maksymalng szybko$¢ transportowa 65 km/h.
Hydrauliczno-mechaniczny uklad napedowy zageszczarki zapewnia jej dwanascie
stopni szybko$ci w obydwu kierunkach.
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Zageszczarka jest wyposazona w pneumatyczne hamulce klockowe, dzialajace na
wszystkie cztery kola, oraz w reczny hamulec postojowy. :

Ubijaki wibracyjne zaggszezajace podsypke w okienkach migdzy podkladami
wsytuowane sg pomigdzy osiami maszyny. Nad kazdym tokiem szynowym umiesz-
czone sa cztery ubijaki wibracyjne, unoszone i opuszczane za pomoca dwdch
sitownikow hydraulicznych, polgczonych réwnolegle z hydraulicznym uktadem za-
silajgcym. i ‘

Rys. 4-32. Zageszczarka podsypki Matisa BY-102

Ubijaki wibracyjne tej grupy potgczone sa miedzy soba dzwignia balansowa. co
wraz z rownoleglym hydraulicznym polaczeniem sitownikéw hydraulicznych podno-
szenia zapewnia réwnomierny docisk na podsypke wszystkich ubijakéw wibracyj-
nych danej grupy. Do jazdy transportowej ubijaki wibracyjne zaggszezarki uno-
szone sa do gory.

Podsypka przed czolami podkladéw zageszczana jest za pomoca dwéch prosto-
katnych plyt wibracyjnych, umocowanych z obydwu stron maszyny, podnoszonych
1 opuszczanych za pomocg sitownika hydraulicznego na dwéch pionowych pro-
wadnicach. Do zewnetrznej krawedzi ptyty wibracyjnej umocowana jest przegubowo
dodatkowa plyta odchylna, ktdrej pochylenie dopasowane jest do kata pochyleﬁia
czola pryzmy. Plyty te stuza do utrzymania podsypki we wlasciwym polozeniu
w trakcie jej zageszczania. Polozenie kazdej z tych plyt w stosunku do osi toru
ustalone jest za pomoca sitownikéw hydraulicznych. Kazda z plyt moze by¢ uru-
chamiana oddzielnie, niezalezniec od drugie;. :

Zageszezarka moze by¢ sterowana zaréwno recznie, jak i pélautomatycznie.
Recznie sterowana jest w przypadku, gdy czas zageszczania podsypki ustalany jest
przez operatora podczas wykonywania pracy. Nacis’niecie jednego pedatu urucha-
mia posuw roboczy maszyny, naci$nigcie drugiego opuszczenie i uniesienie grupy
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ubijakéw wibracyjnych. Pélautomatycznie jest ona sterowana wowczas, gdy czas
zageszczania podsypki ustala si¢ przed rozpoczeciem pracy.

Praktycznie czas zageszczania podsypki miesci si¢ w granicach 6--10 s. Operator :
ustala czas zageszczania podsypki w granicach 3--20 s za pomoca przelacznika
preselekcyjnego.

Po dojechaniu maszyny do miejsca rozpoczgcia zageszezania, operator nacisnie-
ciem pedatu uruchamia cykl zageszczania podsypki., w ktéorym automatycznie wy-
konywane sa nastepujace czynnosci: opuszczanie ubijakéw wibracyjnych, zagesz-
czanie podsypki i podniesienie ubijakow wibracyjnych. Wydajnos$¢ zageszczarki
waha sie w zaleznosci od czasu zaggszczania w nastepujacych granicach:

Czas
zageszczania [s] 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 15 20
|
Wydajnos¢ [m/h] \ 540 l 480 ’ 430 ‘ 390 } 360 ] 330 1 310 | 290 | 270 | 250 | 215 | 170
CHARAKTERYSTYKA TECHNICZNA ZAGESZCZARKI PODSYPKI BVI02
Diugos¢ 5100 mm
Szerokosc : 3090 mm
Wysokos¢ 2730 mm
Cigzar 9500 kG
Srednica kot tocznych 520 mm
Szybkosc jazdy transportowej do 65 km/h
Maksymalna wydajnos¢ 540 m/h
Silnik napedowy silnik wysokoprezny o mocy 77 KM przy 2300 obr/min

Naped zespolu wibratorow pradnica pradu zmiennego z ukladem samoczynne]
- regulacji napiecia o mocy 20 KVA; napigcic
400/230 V, 50 Hz, 1500 obr/min

Wibratory JVibromax” o czestotliwoseci drgan 2800 min !

Ubijaki wibracyjne typ A 700/1700; pobor mocy: 1,7 A przy 380 V,
sita wymuszajaca nastawiona na 1000 kG

Plyty wibracyjne typ A 700/2500; pobdr mocy: 2,3 A przy 300 V.,

sila wymuszajaca nastawiona na 1500 kG

4.2.3.2. Zageszczarka podsypki Plasser BKV-K142

Zageszczarka podsypki BKV-K 142, przedstawiona na rysunku 4-33. jest maszyna
samojezdng, napedzana silnikiem wysokopreznym o mocy 52 KM. Moment obro-
towy z silnika przekazywany lest przez przekladni¢ pasowa na pradnice pradu
zmiennego oraz na dwie pompy hydrauliczne. Naped jazdy zageszczarki stanowi
uklad zlozony z silnika hydraulicznego. napedzajacego trzystopniowa skrzynke bic-
gow, oraz przekladni laficuchowej. napedzajacej kolo tancuchowe osadzone na tylnej
osi zageszczarki.

W przedniej czeéci maszyny usytuowane sa obrotowe urzadzenia zgarniajace pod-
sypke w kierunku podlu'inym i poprzecznym. Obydwa urzgdzenia obrotowe, nasia-
wialne w plaszczyZnie pionowej i poziomej, napedzane sa hydraulicznymi silnikami
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osiowymi wielotloczkowymi. Za urzadzeniami zgarniajgcymi, mjt—;ﬁdzy osiami za-
geszezarki, znajduje si¢ zespol zaggszezajacy ztozony z o$miu ubijakow wibracyjnych,
zageszezajacych podsypke w okienkach migdzy podkladkami; sita wymuszajaca ubi-
jakéw miedei sie w granicach 400600 kG. Dwie plyty wibracyjne, zageszczajace
podsypke przed czolami podkladéw, umocowane sa z obydwu stron maszyny.

Rys. 4-33. Zageszczarka podsypki Plasser BKV-K 142

Wibratory napedzane sg silnikami elektrycznymi pradu zmiennego, do ktorych
napedu shuzy pradnica synchroniczna pradu zmiennego z ukladem samoczynnej
regulacji napiecia. Prawie wszystkie elementy osprzetu roboczego sterowane sa hy-
draulicznie lub mechanicznie z fotela operatora.

Osie zageszcezarki, utozyskowane w tozyskach rolkowych, umocowane sa bezpo-

srednio do ramy maszyny. Zageszczarka wyposazona jest w hamulce hydrauliczne
dzialajace na wszystkie cztery kola.

CHARAKTERYSTYKA TECHNICZNA ZAGESZCZARKI PODSYPKI BKV-K142

Dlugosé 4860 mm
Szerokosé 3100 mm
Wysokosé © 2400 mm
Ciezar 6500 mm
Cigzar 6500 kG
Rozstaw osi 1600 mm
Srednica kol tocznych 457 mm
Szybkos¢ jazdy transportowe; do 40 km/h



Maksymalna wydajnos¢ 400 m/h

Silnik napedowy silnik wysokoprezny o mocy 53 KM przy 2360 obr/min

Naped zespolu wibratorow pradnica synchroniczna pradu zmiennego z ukladen
samoczynnej regulacji napiecia o mocy 15 kVA
napieciu 400 V, 50 Hz, 1500 obr/min

Ubijaki wibracyvine typ AVG 500/3; pobor mocy: 1,0 A przy 380 V
sifa wymuszajaca 400600 kG, czestotliwoséé drgan
2700 min—1

Plyty wibracyjne } konstrukcji wlasnej; pobér mocy 3,25 A przy 380 V-

sifa wymuszajaca 600 kG
czestotliwosé drgan 2680 min~!

4.2.3.3. Zageszezarka kroczaca UM

Zaggszczarka kroczgca UM produkeji radzieckiej (rys. 4-34) znajduje zastoso-
wanie do zageszczania warstwy podsypki w calym jej przekroju przed ulozeniem
na niej przesel torowych. W odrdznieniu od wymienionych uprzednio maszyn, za-
geszezarka kroczaca UM zageszeza podsypke na zasadzie uderzeniowej. Osprzet
roboczy zageszezarki sklada si¢ z dwudziestu czterech ubijakéw wprowadzanych
w ruch za pomocg dwoch waldéw mimosrodowych. Waly mimosrodowe ulozysko-
wane sa w ramie zageszczarki, w $rodku ktorej zamontowany jest elektryczny silnik
napedowy pradu stalego o mocy 43 kW, zasilany z zespotu pradotwérczego usytuo-
wanego na ramie dzwigu uktadkowego UK-25/9 (podrozdz. 4.2.10), przesuwajacego
si¢ W czasic wykonywania napraw toru za zageszczarka podsypki.

Silnik elektryczny napedza przez wat pedny przekladnic stozkowa zamontowana
w tylnej czesci ramy zageszezarki, skad przez przektadnie lancuchowa moment obro-
towy przekazywany jest na jej wal gléwny i waly mimosrodowe, wprowadzajace
w tuch poszczegélne ubijaki.

Z obydwoch stron przekladni stozkowej zamontowane sa hamulce tarczowe, stu-
zgce rowniez do zmiany kierunku ruchu zageszezarki. Uklad ten pozwala na do-
konanie w miejscu zmiany kierunku pracy o 180°. Operator maszyny w czasie jej
pracy idzie za maszyna, sterujac jej praca z pulpitu sterowniczego, umieszczonego
w tylnej czesei zageszezarki.

Do zageszezania podsypki zageszczarka UM wykorzystywana jest sita uderze-
niowa jej ubijakow oraz cigzar wlasny maszyny. ’

Do miejsca budowy zageszczarke transportuje si¢ na platformie dzwigu uktadko-
wego, z ktorej zdejmowana jest i zaladowywana za pomoca dzwigu do ukladania
przeset torowych.

CHARAKTERYSTYKA TECHNICZNA ZAGESZCZARKI UM

Dlugosé 2600 mm
Szerokosé 2308 mm
Wysokos¢ 1330 mm
Liczba ubijakow 24

Kat rozstawienia wykorbien mimosrodow 120°
Wielko$¢ mimosrodu 12,5 mm
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Wysoko$¢ podnoszenia si¢ ubijakow 25,0 mm

Szybkosé robocza 700 m/h

Silnik napedowy clektryczny, pradu stalego o mocy 53 kW
. przy napieciu 220 V, 383 A, 1500 obr/min

Cigzar wlasny 8850 kG

Grubo$¢ warstwy zageszczanej 35--40 mm

Liczba osob obstugi 1 operator

4.2.4. Oczyszczarki tlucznia w torze

Nowoczesne wysokowydajne oczyszczarki tlucznia w torze wybieraja zanieczysz-
czona warstwe tlucznia z toru, rozluzniaja go i oczyszczaja oraz wprowadzaja po-
nownie w tor tluczen juz oczyszczony, odprowadzajac zanieczyszczenia w nasypach
poza torowisko lub zaladowujgc je na podstawione wagony.

Glebokos¢ wybierania thucznia nowoczesnych oczyszczarek miesci sie w grani-
cach 200--500 mm. Wszystkie tego rodzaju maszyny sa maszynami samojezdnymi,
ktérych predkosé transportowa wynosi okolo 50 km/h. Wyposazone sa one w sil-
niki wysokoprezne o mocy 250--300 KM, ktére napedzaja wszystkie zespoly ro-
bocze oczyszczarki oraz ich uklady jezdne.

Ciekawym rozwiazaniem konstrukcyjnym charakteryzuje si¢ oczyszczarka tlucz-
nia Matisa 12CB-8, na przykladzie ktérej omdwiona zostanie rowniez zasada pracy
nowaczesne] oczyszczarki thucznia w torze.

4.2.4.1. Oczyszczarka tlucznia w torze Matisa 12CB-§

Oczyszczarka 12CB-8 przedstawiona jest na rysunku 4-35. W przedniej i srodko-
wej czgsci oczyszezarki znajduja si¢ wszelkie zespoly robocze. W tylnej czesci ma-
szyny znajduje si¢ dwuprzedzialowa kabina 23, w ktorej przedziale gtéwnym mieéci
si¢ zespol pradotworezy 20 oraz sprezarka powietrza, jak rowniez glowny pulpit
sterowniczy 2/ wraz z wigkszodcia elektrycznych zespolow sterowniczych. W prze-
dziale czolowym kabiny znajduja si¢ zespoly sterownicze jazdy transportowej
oczyszczarki,

Mechanizm wybierakowy, zespot przesiewajacy oraz przeno$niki tadmowe tworza
podstawowe elementy uktadu roboczego. W czasie pracy oczyszczarka sterowana
jest z kabiny 22, usytuowanej z boku po lewej stronie maszyny. Usytuowanie kabiny
zapewnia operatorowi wygodna obserwacj¢ fanicucha wybierakowego i zespolu prze-
siewajacego oraz pozwala na wczesne zauwazenie wszelkich przeszkod w zasiegu
pracy maszyny. W tej kabinie umieszczone sa dzwignie sterownicze ukladu jazdy
roboczej oczyszczarki oraz bocznego przesuwu mechanizmu wybierakowego, jak
rowniez wilacznik silnika napedowego tancucha wybierakowego.

Podwozie oczyszczarki

Rama gléwna oczyszczarki jest umieszczona na dwoch wozkach wagonowych.
W przedniej i tylnej czolownicy ramy wbudowane sa urzadzenia zderzakowe. Do
ramy oczyszczarki przymocowana jest dwuprzedzialowa kabina oraz ramy wsporni-
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kowe poszczegdlnych zespoléw roboczych. Kabina ma zdejmowany dach oraz pra-
wa $ciang boczng, zdejmowane w przypadku koniecznosci wybudowania zespolu
pradotworczego 20. Zespol pradotworezy skiada sig z silnika w:y:sokopr(;kn:go,
sprzezonego elastycznym sprzeglem z pradnica tréjfazowa z automatycznym regu-
latorem napiccia; pradnica ta dostarcza prad o napieciu 220/380 V, 50 Hz do
poszczegolnych odbiornikow. :

Posuw roboczy oczyszczarki realizowany jest przez przekladni¢ hydrostatyczna
ztozona z pompy hydraulicznej 17 o zmiennej wydajnosdci oraz czterech silnikow
hydraulicznych. Silniki te przez przekladni¢ planetarng I8 napedzaja wszystkie
cztery osie oczyszczarki. Przez zmiang wydajnoSci pompy hydraulicznej, w zalez-
nosci od stanu tiucznia i gleboko$ci wybierania, regulowana jest szybko$é posuwu
roboczego oczyszcezarki w zakresie 50--500 m/h.

Hydraulicznie sterowane sprzegio klowe wlgczane jest automatycznie z chwila
uruchomienia pompy hydraulicznej. .

W czasie jazdy transportowej kazda z osi oczyszczarki napedzana jest jednym
silnikiem elektrycznym. Silniki te sa wbudowane parami w wdzki wagonowe i sg
chtodzone wentylatorami, ktérych silniki napedowe napedzaja jednoczesnie pompy
smarne przekladni zebatych. Silniki elektryczne przekazuja naped na osie oczysz-
czarki przez trzybiegowa przekladnie mechaniczna 79, wlaczona za pomoca sprzegla
elektromagnetycznego.

Dzieki wbudowanej w uklad napedowy nawrotnicy oczyszczarka moze jechaé
z taka sama szybkoscia w obydwu kierunkach. W przypadku podlaczenia oczysz-
czarki do skladu pociagu obydwie przekladnie zostaja automatycznie wylaczone.

Silniki ukladu jezdnego oczyszczarki sterowane sg ze stanowiska w kabinie
glownej 23. Na desce rozdzielcze) wymienionego stanowiska umieszczone sa wszelkic
dzwignie sterownicze, jak réwniez instrumenty kontrolne uktadu jazdy transporto-
wej oczyszczarki. ;

Uktad hamulcowy obejmuje pneumatycznie sterowane hamulce klockowe. dzia-
lajace na obydwa wozki wagonowe, uzywane w czasie jazdy transportowej oczysz-
czarki. Reczny hamulec postojowy, dzialajacy na tylny wozek wagonowy, moze byé
uzywany w razie potrzeby jako hamulec pomocniczy. Jedno koto hamulcowe znaj-
duje si¢ wewnatrz kabiny operatora, a dwa pozostale — na zewnatrz kabiny.

Uklad roboczy oczyszezarki

Uklad -roboczy oczyszczarki obejmuje nastepujace zespoly: zespdt wybierakowy
i glowny przenosnik tasmowy, zespot przesiewajgcy, przenoénik tasmowy oczysz-
czonego thucznia i przeno$nik tasmowy odsiewek, zespol rozscielajacy thuczen i urza-
dzenie do wyréwnywania przechylki.

Zespol wybierakowy sklada si¢ z taricucha wybierakowego I oraz jego elementdw
prowadzacych, napedu tancucha wybierakowego wraz z silnikiem napedowym oraz
ruchomej belki poprzecznej, ktéra jest elementem no§nym poziomej prowadnicy
jancucha wybierakowego.

Lancuch wybierakowy przesuwa si¢ w dwoch bocznych korytach prowadzacych -
2 oraz w poziomej prowadnicy 3, wykonanej ze stali manganowej. Prowadnic¢ po-
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ziomq, zwang rowniez belka podtorowa, wklada sie w tor pod podkiadami, a tan-
cuch wygarhiajacy przesuwajac si¢ w prowadnicach rozluznia i wygarnia z toru
zanieczyszczony tluczen. Wygarnigty z toru thuczen transportowany jest laficuchem
wygarniajgcym w lewym korycie do gldwnego zsypu, ktoérego wylot znajduje sic
nad dolnym koncem gléwnego przenosnika tasmowego.

Boczne koryta prowadzace, wykonane z blachy stalowej, wylozone sa wymien-
nymi wykladzinami ze stali manganowej. Dolne korice koryt bocznych zaopatizone
sa w zdejmowalne lemiesze, ktore nagarniaja tluczenn w strong lanicucha wybicra-
kowego. Dla ulatwienia szybkiego montazu i demontazu koryt bocznych ich glo-
wice wyposazone sa w hydraulicznie sterowane sprzegi. Dwie elektryczne weiggarki
6, przesuwalne hydraulicznie w plaszczyZnie poprzecznej do toru, umeczliwiajz
szybkie podnoszenie i opuszczanie koryt bocznych, ktére do jazdy transportowe;
oczyszczarki podnoszone sa do géry i przymocowywane do ramy oczyszczarki.

Lancuch wybierakowy napedzany jest silnikiem elekirycznym 8 o trzech liczbach
obrotédw, co zapewnia tancuchowi trzy rézne predkosci robocze. Moment obro-
towy z silnika elektrycznego przekazywany jest przez przekladnic lancuchowa 7.
sprzeglo tarczowe i przekladnie redukceyjna na kolo pedne lancucha wybierakowego.
Wilasciwy nacigg tancucha wybierakowego uzyskiwany jest przez specjalne urzi-
dzenie hydrauliczne.

Zespol napedowy lanicucha wybierakowego jest wychylny w stosunku do swojei
osi poziomej, co pozwala na dopasowanie polozenia taricucha wybierakowego do
pochylenia koryt bocznych 2 zaleznie od glebokosci wybierania thicznia. Poprzecz-
nie do toru usytuowana ruchoma belka poprzeczna 5 zwiazana jest z prowadnicami
3 przez dwa recznie sterowane trzpienie Srubowe 4. Uklad ten pozwala na utrzy-
manie prowadnic poziomych 3 we wilasciwej pozycji, zaleznie od glgbokosci wybie-
rania tlucznia i pochylenia torowiska.

Trzpienie Srubowe 4 moga réwniez by¢ napedzane silnikami hydraulicznymi.
ktére w tym przypadku sterowane sa z kabiny operatora. Belka poprzeczna moze
by¢ w czasie pracy oczyszczarki przesuwana w prawa i lewg strong za pomoca
sitownika hydraulicznego, sterowanego z kabiny operatora. Urzadzenie to pozwala
na omijanie wszelkich przeszkod znajdujacych sie w bezposredniej bliskosci toru.

Gléwny przenoénik tasmowy 9 przejmuje wygarnigty przez lancuch wybierakowy
tluczen i transportuje go do znajdujacego si¢ nad zespolem przesiewajacym roz-
dzielacza. Przenosnik sklada si¢ ze spawanej rury stalowej, rolek nosnych, tasmy
nosnej szerokosci 800 mm oraz dwéch elektrycznych silnikéw bebnowych. Napiccie
tasmy przeno$nika uzyskuje si¢ przez przesunigcie jednego z wymienionych silnikow
bebnowych. Samonastawialne zgarniacze usuwaja z taSmy przenosnika wszelkie po-
zostale zan.ieczy\szczenia.

Oczyszczarka wyposazona jest w trzypokladowy wibracyjny zespol przesiewajacy
10. Zadaniem trzypokitadowego przesiewacza o lacznej powierzchni 17,3 m? jest
oczyszczanie i sortowanie wybranego z toru tlucznia. Gérne sito z oczkami o naj-
wigkszej Srednicy wybiera z oczyszczanego thucznia ziarna nadwymiarowe i prze-
kazuje je bezposrednio na przenosnik tasmowy 12 zespolu przesiewajacego, ktérym
transportowane sa one lacznie z odsiewkami. Sroquwe i dolne sito zatrzymuja
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odzyskany tluczen, przepuszczajac odsiewki, ktore opadajq na przenosnik tasmowy.
Siatka sit sklada sie z wymiennych elementow.

Srednica oczek w sitach, w zalezno$ci od granulacji oczyszczaliégo ttucznia, do-
bierane sa w nastepujacych granicach: :

sito gorne (ziarno nadwymiarowe)  60--90 mm,
sito dolne (ziarno drobne) 25--40 mm.

Wilot do przesiewacza wyposazony jest w sterowalna klapg 25, ktéra pozwala
cala wybrana ilos¢ tlucznia, bez przesiewania, skierowaé bezposrednio na prze-
nosnik tasmowy [2 i przez przenosnik tasmowy odsiewek odprowadzi¢ go na
zewnatrz. Pochylenie przesiewacza regulowane jest w granicach 18--22° za po-
moca silownika hydraulicznego 77, w zaleznoSci od stanu oczyszczanego materiatu.

Zadaniem przeno$nika ta§mowego 12 i przenosnika tasmowego odsiewek 15 jest
odprowadzenie na zewnatrz uzyskanych odsiewek. Konstrukcja ich jest identyczna
Jak glownego przenosnika tasmowego. Przenosnik tasmowy odsiewek diugosci
13,5 m jest wychylny zaréwno w pionowej, jak i poziomej plaszczyznie. Wychy-
lanie 1 podnoszenie przenosnika odbywa si¢ za pomoca zdalnie sterowanych elektro-
weiggdw 16. Przenoénik ten umozliwia zatadunek odsiewek na podstawione wa-
gony albo wysypywanie ich w nasypach poza torowiskiem.

Zespot rozdzielajacy tluczen sklada sig¢ z zsypu zbiorczego 13 z hydraulicznie
sterowanymi klapami i z dwoch przeno$nikow tasmowych /4. W zaleznosci od po-
trzeby uklad ten umozliwia wprowadzenie tlucznia w tor w nastgpujacy sposob:

— calo$¢ odzyskanego thucznia wprowadza si¢ ponownie w tor bezposrednio za
fancuchem wygarniajacym na calej. szerokos$ci warstwy podsypki;

— calo$¢ oczyszczonego thucznia wprowadza sig do toru przez dwa niezaleznie od
siebie wychylne przenosniki taSmowe na calej szerokosci torowiska albo pod
kazdy z tokéw szynowych lub uklada si¢ w pryzmy z obydwu stron toru;

— ¢z¢S¢ uzyskanego tlucznia wprowadza sig¢ w tor bezposrednio za tancuchem wy-
bierakowym, natomiast pozostala cze$é rozsciela si¢ na torowisku wychylnymi
przeno$nikami ta§mowymi.

Stopien otwarcia klap rozdzielajacych oraz wychylenie przenosnikéw tasmowych
ustawiane sa za pomoca hydraulicznych i elektrycznych elementdéw sterujacych,
ktore umozliwiaja operatorowi prawidlowa regulacje rozdziatu ttucznia. Prawidlowy
rozdziat thucznia pod podkiadami zapewnia laniicuch wyréwnujacy 24, umocowany
z tylu poziomej belki poprzecznej.

Mozliwe jest réwniez odprowadzenie i zaladunek catego wybranego z toru i nie
oczyszczonego materialu przez gléwny przenoénik tasmowy i przeno$nik taSmowy
odsiewek. Przy tego rodzaju technologii pracy zaréwno odsiewki, jak i ziarna nad-
wymiarowe dostaja sie bezpoérednio na znajdujacy si¢ pod zespolem przesiewaja-
cym przenos$nik tasmowy 72, a nastepnie na wychylny przeno$nik ta§mowy odsie-
wek 15, skad moga by¢ ladowane na wagony lub odprowadzane poza torowisko.

Oczyszczarka thlucznia wyposazona jest w urzadzenie, ktore umozliwia wychy-
lenie ramy maszyny w stosunku do jej osi wzdluznej. Urzadzenie to utrzymuje
w plaszczyznie poziomej zespdt przesiewajacy i przenosniki ta§mowe w czasie

208



pracy oczyszczarki na tukach toru. Urzadzenie to sklada si¢ z czterech sitownikéw
hydraulicznych 33, przymocowanych do wézkéw wagonowych, sterowanych recz-
nym rozdzielaczem hydraulicznym.

Uklad sterowania oczyszczarki

Podstawowe zespoly roboc:?e moga by¢ sterowane z trzech miejsc: z kabiny
operatora 22 oraz z pulpitdéw sterowniczych 26 usytuowanych z obydwu stron
zespohu przesiewajgcego, Z kabiny operatora sterowane sa nastgpujace zespoly:
posuw roboczy w obydwéch kierunkach, naped lafcucha wybierakowego z wszyst-
kimi trzema predkosciami do przodu i z jedna predkoscia do tyhu, boczny przesuw
koryt lancucha wybierakowego oraz gtéwny stycznik wylaczania awaryjnego i syg-
nalt dzwigkowy. !

Pulpity sterownicze stuza przede wszystkim do sterowania poszczegdlnymi ze-
spolami roboczymi oczyszczarki w czasie jej przygotowania do pracy. Z migjsc
tych sterowane sa: posuw roboczy, tak samo jak z kabiny operatora, naped lan-
cucha wybierakowego na pierwszym stopniu predkosci do przodu 1 do tylu oraz
koryta lancucha wybierakowego i sygnat dzwigkowy. :

Hydrauliczne suwaki sterownicze 27, umieszczone z obydwoch stron zespotu
przesiewajacego, stuza do sterowania nastgpujgcymi czynnosciami: napinanie lan-
cucha wybierakowego 7, przesuni¢cie podluzne zespolu napgdowego lancucha wy-
bierakowego, wyrownanie przechylki przy pr'ﬁcy w huku toru, pochylenie zespolu
przesiewajgcego, zwieranie koryt tancucha wybierakowego, nastawienie klap roz-
dzielajgeych rozscietacza tlucznia oraz przesunigcia boczne elektrowciaggdéw 6 koryt
Jancucha wybierakowego.

W obydwu korncach ramy oczyszczarki znajdujg si¢ dodatkowe przyciski sygna-
hu dzwiekowego oraz gléwnego stycznika wylaczenia awaryjnego. Przenosnik tas-
mowy odsiewek 15 sterowany jest od czola oczyszczarki za pomoca zwisajacej
kasety sterowniczej. Wszelkie dzwignie sterownicze i przyrzady ukladu jazdy trans-
portowe] oczyszczarki usytuowane sa przy stanowisku operatora 32 w kabinie
glownej 23.

CHARAKTERYSTYKA TECHNICZNA OCZYSZCZARKI TEUCZNIA 12CB-8

Diugosc 17,54 m

Szerokosé 2,94 m

Wysokos¢ 425 m

Rozstaw wozkow wagonowych 12 m

Srednica kol tocznych ~ 850 mm

Cigzar 58T

Silnik napedowy wysokoprezny, o mocy 290 KM przy
1500 obr/min

Zbiornik paliwa pojemnos¢ 900 |

Pradnica pradu zmiennego 250 kVA, 380 V, 50 Hz

Naped lancucha wybierakowego silnik elektryczny o mocy 140 KM o licz-
bach obrotow: 1460/1330/1200 min—!

Naped posuwu roboczego 4 silniki hydrauliczne o moey 6 KM
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Naped jazdy transportowej 4 silniki elektryczne o mocy 30 KM

Szybkos$¢ posuwu roboczego 50--500 m/h

Szybkos¢ jazdy transportowej z napedem wilasnym: 'max. 45 km/h,
w skladzie pociagu — max. 80 km/h

Dlugos¢ przenosnika tasmowego odsiewek 13,5 m

Glebokos¢ wybierania ttucznia (liczac od dolngj

krawedzi podktadu : 200--500 mm

Szeroko$¢ wybierania ttucznia 3500, 3890, 4100, 4350, 4900 mm

Boczne przesunigcie ruchomej belki poprzecznej 290 mm w obydwie strony od osi po-
diunej ;

Dopuszczalne pochylenie maszyny 0--8°

Wydajnos¢ 400--500 m3/h, w zaleznosci od stanu
thucznia

4.2.4.2. Oczyszczarka tlucznia w torze Plasser RM-62

Oczyszczarkg thucznia w torze o podobnych parametrach technicznych jak po-
przednia i interesujacym rozwiazaniu konstrukcyjnym jest oczyszezarka thucznia
RM-62, przedstawiona na rysunku 4-36. '

Na ramie oczyszczarki znajduja sie: kabina gléwna operatora, kabina pomocni-
cza operatora, silnik napedowy, zespo6l pradotworczy, przekladnie, pompy hydrau-
liczne oraz wszystkie zespoly robocze. Obydwie czolownice oczyszczarki wyposa-
zone sa W sprzegi 1 urzadzenia zderzakowe, jak réwniez zawory samoczynnego
uktadu hamulcowego.

Uktad jezdny oczyszczarki sklada sie¢ z dwoch wdozkow wagonowych z kolami
o0 $rednicy tocznej réwnej 890 mm. W czasie posuwu roboczego i jazdy transporto-
wej napedzane sa wszystkie cztery osie oczyszczarki. Dla osiagniecia wickszych
szybkosci transportowych wiaczany jest naped jednej lub dwoch osi. Na kazdym
zestawie kotowym jest dwubiegowa przekladnia wraz z silnikiem hydraulicznym.
Przektadnia sterowana jest z kabiny operatora za pomoca plytkowych sprzegicl
hydraulicznych.

Maksymalna szybkos¢ transportowa oczyszczarki wynosi 56 km/h. W zaleznosci
od liczby napedzanych osi, oczyszczarka ma nastepujace zakresy szybkosci: przy
dwoch osiach napedzanych 0--38 km/h, a przy napedzanych wszystkich czterech
osiach 0--28 km/h.

Oczyszczarka napedzana jest silnikiem wysokopreznym o mocy 270 KM przy
1800 obr/min, ktéry przez przekladni¢ mechaniczna napedza szereg pomp hydrau-
licznych oraz pradnicg. Pompa zasilajaca wielottoczkowa osiowa o zmiennej wy-
dajno$ci zasila cztery silniki hydrauliczne (o stalej chfonnosci) ukladu napedu
jazdy oczyszczarki. Przez zmiang kierunku przeplywu oleju w silnikach hydrau-
licznych uzyskuje si¢ zmiang kierunku obrotéw, a tym samym zmiane kierunku
jazdy oczyszczarki. Pompa zasilajaca moze by¢ sterowana zaréwno z kabiny gléwne;
operatora, jak i z kabiny pomocnicz:j, Zawoér bezpieczenstwa, zawoér zwrotny
1 zawor ustalajacy cisnienie w ukladzie wbudowane sa bezposrednio w pompe
zasilajaca. ’

- Oczyszczarka wyposazona jest w hamulce pneumatyczne bezposredniego dziata-
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nia, hamulce pneumatyczne zespolone samoczynnego dzialania oraz re¢czny ha-
mulec mechaniczny dzialajacy przez uklad dzwigniowy pneumatycznego hamulca
na tylny wozek wagonowy.

Uktad roboczy obejmuje nastgpujace zespoly: zespol wyblerdkowv zespol prze-
siewajacy, zespol rozscielajacy thuczen i przenosniki taSmowe odsiewek. Ladcuch
wybierakowy, zlozony z ogniw z lopatkami wygarniajacymi oraz ogniw lgczacych,
polaczonych ze soba sworzniami, prowadzony jest w dwoch pochylych korytach
prowadzacych oraz w poziomej belce podtorowq

Koryta boczne zamocowane sa W swojej gornej czqsm przegubowo i wylozone
wymiennymi okladzinami. Belka podtorowa polaczona jest z korytami bocznymi
za pomoca lacznikéw katowych, w ktérych ulozyskowane sa rolki prowadzace
fancucha wybierakowego. Belka podtorowa wykonana jest ze stali manganowe;.
Ogniwa lopatkowe wyposazone sa w pazury, ktére w miarg zuzywania si¢ wysu-
wane sa z prowadnic. '

Eancuch wybierakowy napedzany jest silnikiem hydraulicznym, zamontowanym
bezposrednio na korpusie przektadni laficucha wybierakowego. Silnik ten zasilany
jest olejem z pompy osiowej wielottoczkowej. Zmiane obrotdw wymienionego sil-
nika uzyskuje si¢ przez przelaczenie hydrauliczne sterowanego suwaka sterujacego.
Dla umozliwienia napinania lancucha wybierakowego przekladnia napedowa lan-
cucha wybierakowego przymocowana jest przesuwnie do lewego koryta prowa-
dzacego. '

Napiecie tancucha wybierakowego moze by¢ réwniez regulowane hydraulicznie
w-czasie pracy maszyny albo recznie w czasie jej postoju. Koryta prowadzace w dol-
nej cze$ci polaczone sa z rama oczyszczarki za posrednictwem sitownikow hydra-
ulicznych. Dwa sitowniki hydrauliczne, z ktorych jeden jest usytuowany w plasz-
czyznie pionowej, a drugi w plaszczyznie poziomej. umozliwiaja regulacj¢ poloze-
nia prowadnic lancucha wybierakowego w czasie pracy oczyszczarki, zaréwno
w plaszczyZnie poziomej jak i pionowej. '

W celu zabezpieczenia przed opuszczeniem si¢ koryt bocznych — w uklad hy-
drauliczny pomiedzy sitownikiem hydraulicznym a suwakiem sterujgcym wbudo-
wany jest sterowany zawdr zwrotny. Dla uniemozliwienia nadmiernie szybkiego
opuszczania si¢ koryt tancucha wybierakowego w razie uszkodzenia si¢ instalacji
hydraulicznej wbudowany jest zawor dlawiacy w dolny otwor wlotowy silownika
hydraulicznego.

Do lgcznikow katowych moga by¢ przykrecane roznego ksztaltu lemiesze boczne.
W przypadku pracy maszyny na liniach dwutorowych do lacznika katowego od
strony wewngtrznej przymocowany jest prosty lemiesz, a od strony zewnetrznej —
Jemiesz nagarniajacy tluczen w kierunku belki poprzecznej. W obydwa laczniki
katowe wbudowane sa wskazniki, ktore stuza do odczytywania glebokosci wybie-
rania thlucznia.

Trzypokladowy wibracyjny zespdt przesiewajacy jest przymocowany do wychylnej
ramy za pomoca czterech poduszek gumowych. Rama przesiewacza, sterowana
‘hydraulicznie z kabiny operatora, utrzymywana jest zawsze w plaszczyznie pozio-
mej, rOwniez przy pracy oczyszczarki na tukach toru. Sita przesiewacza maja naj-
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czedciej nastepujace wielkosci oczek: sito gorne — 90 mm, sito srodkowe — 50 mm
i sito dolne — 35 mm. Ziarna nadwymiarowe spadaja z gornego sita przez szyb
do zsypu przesiewacza, skad wraz z odsiewkami przekazywane sg na przenoénik
tasmowy odsiewek.

Konstrukcja zespolu przesiewajacego zapewnia réwniez mozliwos¢ odkladania
ziaren nadwymiarowych thuicznia z prawej lub lewej strony maszyny. Przez odpo-
wiednie ustawienie specjalnej klapy na gdérnym sicie istnieje réwniez mozliwosc
bezposredniego przekazania calego nie oczyszczonego urobku, przez przenosniki
taémowe odsiewek na podstawione wagony.

Oczyszezony tluczef spada z powierzchni sit na hydraulicznie sterowane rynny
zsypowe. Rynny te moga by¢ ustawione w ten sposob, ze kierowany przez nie
thuczert spada czeéciowo lub catkowicie bezposrednio na torowisko lub przez wy-
chylne przenoéniki tasmowe rozécielany jest tuz za laficuchem wybierakowym.
Wychylne przenosniki tasmowe moga by¢ sterowane re¢cznie lub automatycznie.
Przeno$niki taSmowe odsiewgek, z ktérych jeden zamocowany jest sztywno, a drugi
jest wychylny W plaszczyZnie pionowej i poziomej, napedzane sa begbnowymi sil-
nikami elektrycznymi. Odsiewki moga by¢ odprowadzane przez wychylny prze-
noénik tasmowy poza torowisko lub zaladowywane na wagony.

CHARAKTERYSTYKA TECHNICZNA OCZYSZCZARKI TLUCZNIA
W TORZE RM-62

Dlugosc 22,80 m

Szerokos¢ 2,90 m

Wysokosc 4,70 m

Rozstaw wozkow wagonowych 16,60 m

Rozstaw zestawow kotowych 1800 mm

Cigzar 72 T

Silnik napedowy silnik wysokoprezny o mocy 270 KM
przy 1800 obr/min

Naped posuwu roboczego ¥ za pomoca czterech silnikéw hydrau-
licznych

Naped jazdy transportowel za pomoca czterech, trzech lub dwoéch
silnikéw hydraulicznych

Szerokos¢ posuwu roboczego 0-=550 m/h

Szybkos¢ jazdy transportowej z napedem wlasnym: max. 56 km/h,
w skladzie pociggu — max. 80 km/h

Dopuszczalne pochylenie maszyny 0°+6°

Wydajnos¢ 420 m3/h

4.2.4.3. Oczyszczarka tlucznia w torze OT-400

Do udanych konstrukeji zaliczy¢ mozna oczyszczarke tlucznia w torze produkeji
krajowej OT-400, przedstawiong na rysunku 4-37. Chociaz rozwiazanie konstruk-
cyjne niektérych jej zespoléw trudno uzna¢ na najnowoczesniejsze, jednakze po
wprowadzeniu niezbednych ulepszeni parametry techniczne oczyszczarki OT-400
powinny byé zblizone do parametréw wymienionych uprzednio oczyszczarek.

Konstrukcja noéna zespotéw roboczych i pomocniczych jest rama oczyszczarki,
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umieszczona na dwoch typowych woézkach wagonowych. Zasadnicza czescia ramy
sa podiuznice o przekroju skrzynkowym, ktére z przodu przebiegajg miedzy ko-
tami, natomiast z tylu rozstawione sa na zewnatrz kot wézka wagonowego. Pod-
fuznice zamknigte sqa na koncach czolownicami, w ktére wbudowane sa mecha-
nizmy sprzegtowe i zderzaki. W przedniej czgéci ramy usytuowana jest kabina
operatora, w ktorej znajduje si¢ pulpit sterowniczy i gléwna szafa rozdzielcza.

2

Rys. 4-37. Oczyszczarka tlucznia w torze OT-400

Tuz za kabing umieszczony jest zespdt pradotworcezy typu ,,Wola” o mocy 250 kVA,
ktory jest zrodlem energii dla wszystklch zespoldw roboczych i pomocniczych
oczyszczarki.

Do napedu ukladu jazdy transportowej stuzy silnik elektryczny asynchroniczny
o mocy 120 KM przy 1400 obr/min. natomiast do napedu uktadu posuwu robo-
czego stuzy silnik elektryczny pradu stalego o mocy 4,2--0,42 kW przy obrotach
regulowanych w granicach 1450--145 min~'. Pracuje on w ukladzie Leonarda,
zlozonym z silnika asynchronicznego o mocy 10 kW przy 1450 obr/min, pradnicy
pradu stalego o mocy 6,5 kW przy 1450 obr/min i pradnicy pradu stalego (wzbud-
nicy) o mocy 0,6 kW przy 1450 obr/min.

Zaréwno do jazdy transportowej, jak i posuwu roboczego napedzane sa osie
pierwszego wozka wagonowego oczyszczarki.

Korpus przekladni gléwnej polgczony jest drazkiem reakcyjnym z belka buja-
kowa wozka wagonowego, natomiast skrzynka przekladniowa oraz silniki nape-
dowe jazdy transportowej i posuwu roboczego znajduja si¢ pod podloga kabiny
operatora. Przekladnie jazdy transportowej i roboczej umieszczone sa we wspélnej
obudowie. Obydwie przekladnie polaczone sa z przekladnig gtéowna wspélnym
walem pednym.
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Uklad hamulcowy oczyszczarki sklada si¢ z pneumatycznych hamulcéw klocko-
wych, dzialajacych na obydwa wozki wagonowe. ktore znajduja zastosowanie
“w czasie samodzielnej jazdy transportowej oczyszczarki, pneumatycznego hamulca
klockowego zespolonego samoczynnego, dzialajgcego w czasie jazdy maszyny
w skladzie pociagu, oraz dwdch niezaleznych od siebie recznych hamulcow po-
stojowych.

Uklad roboczy oczyszezarki obejmuje nastgpujace zespoty: zespol wybierakowy,
zespOt przesiewajacy, przenoéniki tasmowe odsiewek i zespol rozécielajacy ttuczen.

Zespol wybierakowy sklada si¢ z ramy nosnej, tancucha wybierakowego wraz
z jego elementami prowadzacymi i sterujacymi oraz napedu laicucha wybierako-
wego wraz z silnikiem napgdowym. Rama no$na zespolu wybierakowego jest za-
mocowana przesuwnie na ramie oczyszczarki w prowadnicach rolkowych. Ma ona
gniazda tozyskowe do mocowania czopow stozkowej przekladni napedowej lan-
cucha wybierakowego oraz uchwyty do zamocowania elektrycznego silnika nape-
dowego.

Laficuch wybierakowy sklada si¢ z ogniw o specjalnie uksztattowanych lapach,
w ktorych zamocowane sa wymienne pazury, oraz z ogniw laczacych. Koryta bo-
czne priymocowanc sa do wspornika przekladni napedowej tancucha wybierako-
wego w sposob umozliwiajacy wychylenie ich na zewnatrz w stosunku do osi po-
dtuznej oczyszczarki. Koryta boczne faczy si¢ z poprzeczna belka podtorowa za
posrednictwem Iacznikéw kolankowych, w ktérych osadzone sa rolki prowadzace
lancucha wybierakowego.

Do jazdy transportowej boczne koryta prowadzace odczepia si¢ od belki pod-
torowej i po uniesieniu ich na wysoko$¢ ramy oczyszczarki przymocowuje do
oléwnej belki mechanizmu regulatora koryt.

Przesuw poprzeczny belki podtorowej oraz jej zaglgbienia w tluczen sg stero-
wane za pomoca tzw. regulatora koryt, ktérego korpus przymocowany jest do
spodu ramy oczyszczarki. Prowadnice rolkowe tego korpusu umozliwiaja przesu-
wanie si¢ belki przesuwnej regulatora koryt w obydwdch kierunkach. Mechanizm
przesuwu poprzecznego belki podtorowej napedzany jest silnikiem elektrycznym
o mocy 4,6 kW. Skrajne wychylenia koryt ograniczone sg wylacznikami krarco-
wymi. Sterowanie przesuwem pionowym belki podtorowej jest rgczne za pomoca
srub teleskopowych, na ktérych gérnych koncach osadzone s kota pokrgtne.

Dwupokladowy wibracyjny zespdl przesiewajacy jest zawieszony na ramie za
pomoca o$miu sprezyn cylindrycznych. Sita wykonane sq z siatki stalowej o otwo-
rach kwadratowych. Gérne sito ma otwory w granicach 55 mm, natomiast dolne —
30 mm. Sita nachylone sa do poziomu pod katem 18°. Rama przesiewacza nie
ma mechanizmu utrzymujacego go w plaszczyznie poziomej przy pracy oczyszczar-
ki na tukach toru, co powoduje jednostronnag prace sit.

Przenosnik tasmowy odsiewek, umieszczony pod sitami zespotu przesiewajacego,
przymocowany jest do ramy oczyszczarki. Kat jego nachylenia odpowiada katowi
nachylenia sit przesiewacza. Przekazuje on odsiewki do kosza zsypowego wychyl-
nego przenoénika tasmowego. Wychylny przenosnik tasmowy zamocowany jest
z tylu maszyny, co utrudnia bezposredni zaladunek odsiewek na wagony. Obrot
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przeno$nika taSmowego odsiewek w plaszczyznie poziomej dokonywany jest recz-
nie za pomoca ciggna przymocowanego do jego ramy. Zmiana kata pochylenia
przeno$nika dokonywana jest recznie za pomoca bgbnowej weiagarki linowej.

ZespoOt rozscielajacy tluczen sklada si¢ z dwoch zasadniczych elementdow: zsypu
gbérnego i zsypu dolnego, ktére rozscietajq tluczen na caly szeroko$¢ warstwy pod-
sypki. Pletwy zsypu gornego rozdzielaja tluczen spadajacy z gornego sita prze-
siewacza i kieruja go w tor w bezposredniej bliskosci szyn. Natomiast pletwy zsy-
pu dolnego kieruja thuczen z dolnego sita w Srodkowa czgé¢ toru oraz ‘w miejsca
podsypane uprzednio przez zsyp goérny. Obydwa zsypy maja pletwy kierunkowe
stale oraz ruchome, ktére przez zmian¢ kata nachylenia maja mozliwos$¢ zmiany
ilo$ci tlucznia dostajacego si¢ w odpowiednie przedzialy pletw stalych.

CHARAKTERYSTYKA TECHNICZNA OCZYSZCZARKI TLUCZNIA
W TORZE OT-400

Diugosc 17,85 m
Szeroko$c 2,70 m
Wysokosc 4,35 m
Rozstaw wozkoéw wagonowych 10,90 m
Srednica k6t tocznych 960 mm
Cigzar 58T
Silnik napedowy silnik wysokoprezny o mocy 380 KM
Naped posuwu roboczego elektryczno-mechaniczny
Naped jazdy transportowej elektryczno-mechaniczny
Szybkos$¢ posuwu roboczego 220 m/h
Szybkos¢ jazdy transportowej 48 km/h
Dlugos¢ przenosnika tasmowego odsiewek 6,5m
Glebokos¢ wybierania tlucznia od dolnej krawedzi
podkladu 250500 mm
Wydajnos¢ 230 m?/h

4.2.5. Zgarniarki podsypki

Zgarniarkami- podsypki nazywamy maszyny wykonujace nastepujace prace: na-
garnianie podsypki w tor i jej rozécielanie przed podbiciem toru, profilowanic
warstwy podsypki w plaszczyznie podluinej i poprzecznej po podbiciu toru,
z uwzglednieniem wszelkich podluznych i poprzecznych przemieszcezen podsypki,
zwigzanych z wykonywaniem tych prac.

Dla skutecznego wykonania tego rodzaju prac zgarniarka podsypki powinna
charakteryzowaé si¢ nastepujacymi wilasciwos$ciami: uniwersalnoscia zastosowania
zar6wno na liniach jednotorowych jak i dwutorowych, wysoka wydajnoscia, trwa-
la i niezawodna konstrukcja, wlasnym napedem, zdolnoscia jazdy w obydwdch
kierunkach, zaréwno roboczej jak i transportowej, oraz mozliwoscia skutecznego
wykonywania pracy, mimo licznych przeszkod w bezposredniej bliskosci napra-
wianego toru. Warunki te speinia zgarniarka podsypki Matisa R-7, ktorej rozwia-
zanie zaliczy¢é mozna do ciekawszych rozwigzan konstrukcyjnych.
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4.2.5.1. Zgarniarka podsypki Matisa R-7

Podstawowymi zespolami zgarniarki podsypki R-7, przedstawionej na rysunku
' 4-38, sa: podwozie, osprzet roboczy i uklad hydraulicznego sterowania osprzgtem
roboczym.

Gléwnym elementem podwozia jest rama spawana, umieszczona na dwoch
osiach, na ktérych osadzone sa kota o $rednicy 750 mm. Obydwie osie sa nape-
dzane i zamocowane w widlach maznicznych. Uresorowanie ramy stanowia cztery
sprezyny piérowe, osadzone na maznicach. Z przodu ramy znajduje si¢ poprzecz-
nica o wzmocnionej konstrukeji, do ktdrej przymocowany jest plug czolowy.

W przedniej czeéci podwozia znajduje si¢ kabina operatora, ktdrej przestronne
okna zapewniaja dobra widoczno$¢ we wszystkich kierunkach. Dwa pochyle przed-
nie okna umozliwiaja operatorowi dobra obserwacj¢ pluga czolowego w czasie
pracy zgarniarki. W kabinie, w bezposredniej bliskosci fotela operatora, umiesz-
czone sa wszystkie dzwignie sterowania zgarniarki i jej osprzetu roboczego.

Do napedu zgarniarki stuzy silnik wysokoprezny o mocy 110 KM, ktory na-
pedza gléwna pompe hydrauliczng o zmiennej wydajnosci ukladu jazdy oraz cztery
pomocnicze pompy hydrauliczne napedzajace osprzet roboczy zgarniarki. Hydro-
statyczny naped posuwu roboczego oraz jazdy transportowej zapewniaja bez-
stopniowa zmiane szybkosci zgarniarki w granicach 0--60 km/h.

Uklad hamulcowy sklada sie z hamulcéw tarczowych, dzialajacych na obydwie
osie zgarniarki, oraz r¢cznego hamulca postojowego.

Osprzet roboczy zgarniarki sklada si¢ z trzech zasadniczych elementéw: pluga
czolowego I zlozonego z dwdch lemieszy, sterowanych niezaleznie od siebie, dwoch
phugéw bocznych 2 oraz szczotki rotacyjnej 3.

Plug czolowy znajdujacy sie w przedniej cze$ci zgarniarki skiada si¢ z dwoch
niezaleznie od siebie sterowanych lemieszy, umieszczonych symetrycznie po-obu
stronach podtuznej osi maszyny. Jest on polaczony z poprzecznica ramy za po-
moca podwéjnego rownolegloboku taeznikéw 9, sterowanych dwoma sifownikami
hydraulicznymi 5. Obydwa lemiesze wyposazone sa w korytka oslonowe [0 oraz
wewnetrzne i zewnetrzne odchylne skrzydia 4. Korytka ostonowe lemieszy zapo-
biegaja spietrzeniu si¢ podsypki oraz jej usypywaniu si¢ w poblizu szyn.

Dolna cze$¢ wewnetrznego skrzydla odchylnego moze byC usytuowana w po-
zycji poziomej dla umozliwienia bocznego przesuniecia podsypki. Do zewnetrznego
skrzydla przymocowana jest ptyta, ktora spelnia role przedluzacza lemiesza bocz-
nego. Polozenie tej plyty moze by¢ przestawiane w zaleznosci od réznych pro-
fili pryzmy podsypkowe;. %

Plugi boczne, ztozone z dwoch symetrycznych lemieszy podwdjnych, moga by¢
ustawiane w nastepujacych pozycjach:

— pionowej. ustalanej za pomoca sworzni dla uzyskania odpowiedniej wysokosci
roboczej, :

— poziomej, ustalanej za pomoca sitownika hydraulicznego dla ustalenia szero-
kosci roboczej,

— w glab, za pomoca teleskopowego wysiegnika, ktory zachowuje rownolegle po-
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lozenie pluga w stosunku do pochylenia stoku warstwy podsypki przy zmianie

glebokosci roboczej pluga.

Plugi boczne wyposazone sa na obu koncach w odchylne skrzydta, ktére w razie
potizeby zwigkszaja ich zasieg. Do jazdy transportowej plugi boczne przenosi sig
do gory 1 przymocowuje do zgarniarki. W tej pozycji mieszcza sie one w skrajni

1
c T |

T

P

t
Rys. 4-39. Schemat zgarniania podsypki przed podbiciem toru

a — plug czolowy, b, ¢ — plugi boczne

taboru. Rowniez plug czolowy unosi sie do jazdy transportowej w gore i zabez-
piecza zapadky.

- Walcowa szczotka rotacyjna 3, zbudowana z odpornych na $cieranie przewo-
dow gumowych, stuzy do oczyszczania gérnych powierzchni podktadéw. Umoco-
wana przegubowo, sterowana jest za pomoca pionowego silownika hydrauliczne-
go 71, ktérym reguluje si¢ takze jej wysokos$¢ robocza. Poprzeczny przenosnik
tasmowy, umieszczony pod obudowa /2, odprowadza wygarnigta przez szczotke
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rotacyjnd podsypke na prawag lub lewa strong warstwy. Szczotka rotacyjna mpfg-
dzana jest mechanicznie z predkoécia obrotowa 200 min ',

Zamiast szczotki rotacyjnej mozliwe jest wbudowanie obrotowego zurawika hy-
draulicznego dla wykorzystania zgarniarki do prac zaladunkowych. Wszystkie
ruchy tego zurawika, jak obrét, opuszczanie i podnoszenie, jak rowniez wszystkie
ruchy umieszczonego na jego koncu narzedzia (lyzka zgarniajaca, czerpak, chwy-
tak itp.) sterowane sa hydraulicznie. '

Wszystkie podstawowe ruchy osprzetu roboczego zgamnrkl sterowane sg hydrau-
licznie. Uklad hydraulicznego sterowania zgarniarki obejmuje: dwa sitowniki hy-
drauliczne jednostronnego dziatania 5, sluzace do regulacji wysokosci roboczej
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Rys. 4-40. Schemat zgarniania podsypki po Rys. 4-41. Schemat przemieszczania podsypki
podbiciu toru z jednej strony warstwy na druga

lemieszy pluga czolowego, dwa silowniki hydrauliczne 6 do wysuwania plugéw
bocznych, cztery sitowniki hydrauliczne 7 do pozidmego ustawienia plugéw bocz-
nych w plaszczyznie prostopadlej do osi toru, dwa silowniki hydrauliczne & do
podnoszenia plugéw bocznych z pozycji roboczej w pozycje transportowa oraz
do nastawienia jej kata pochylenia.

Na rysunkach 4-39, 4-40 i 4-41 przedstawione sa mozliwe do wykonania pizez
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zgarniarke przesunigcia podsypki w zalezno$ci od kierunku jej posuwu roboczego,
ustawienia lemieszy pluga czolowego oraz plugéw bocznych. Na rysunku 4-39
przedstawione sa czynnosci wykonywane przez zgarniarke przed podbiciem toru:

aib — podsypka nagarniana jest z boku warstwy plugami bocznymi w zasigg
pracy pluga czolowego.

¢ — jednoczesnie phug czolowy przesuwa podsypke sprzed czot podktadow
w przestrzeni migdzy szynami,

Po podbiciu toru zgarniarka wykonywac bedzie nast¢gpujace czynnosci przed-

stawione na rysunku 4-40:
a — przesuni¢cie podsypki ze $rodka toru na boki warstwy za pomoca pluga
czolowego. .
b — przesunigcie podsypki tylko na jedna strone warstwy przez odpowiednie
ustawienie pluga czolowego; oczyszczenie podkladéow oraz wykonywanie
- drézki w $rodku toru za pomoca szczotki rotacyjnej.

Czynno$ci wykonywane przez zgarniarke przy przemieszczaniu podsypki z jed-
nej strony warstwy na druga przedstawione sa na rysunku 4-41. Czynnosci te wy-
konywane sa w dwodch przejsciach roboczych. W pierwszym przejsciu roboczym
podsypka przesuwana jest jednym z lemieszy czolowych do srodka toru. W tym
czasie dolna cze§¢ wewnetrznego skrzydla usytuowana jest w poloZeniu pozio-
mym a. W drugim przejsciu roboczym podsypka jest przesuwana drugim lemie-
szem czolowym ze $rodka toru na druga strong warstwy. W tym czasie dolna czgs¢
wewnetrznego skrzydia wychylnego usytuowana jest w polozeniu pionowym b.

CHARAKTERYSTYKA TECHNICZNA ZGARNIARKI R-7

Obstuga

1 operator
Dlugos¢ calkowita 9,00 m
Szerokosc catkowita 2,90 m
Wysokosé 295 m
Cigzar 15:540
Rozstaw osi 3,20 m
Srednica kot tocznych 750 mm

Hamulce

Silnik napedowy

Szybko$¢ transportowa

Posuw roboczy
Zasigg pracy plugdw

Odlegto$¢ miedzy krawedzia lemiesza

a osia toru

Przesunigcie plugéw bocznych

tarczowe, dzialajace na wszystkie cztery kola,
oraz reczny hamulec pbstojowy

silnik wysokoprezny o mocy 100 KM

przy 2000 obr/min

na torze poziomym — 60 km/h

przy wzniesieniu 109/gp — 42 km/h

przy wzniesieniu 209/99 — 30 km/h
przekladnia hydrostatyczna

min. 1,45 m

max, 3,00 m

poziomo — 4,35 m, pionowo — 2,70 m, ukosnie
6,30 m :
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4.2.5.2. Zgarniarka podsypki Plasser USP-3000

—EEATC T TN LR DA RS S I ST ALY
- A =

Wedlug innej koncepcji skonstruowana zostata zgarniarka podsypki USP-3000.
przedstawiona na rysunku 4-42. W maszynie tej lemiesze zastgpione zostaly odpo-
wiednio uksztaltowanymi lyzkami zgarniakowymi, wspolpracujacymi z urzadze-
niami nagarniajacymi. :

Zgarniarka podsypki USP-3000 jest dwuosiowa samojezdna maszyna torowa,
na ktérej ramie / znajduja sie: silnik wysokoprezny 2, zbiorniki oleju hydraulicz-
nego 3, pompy hydrauliczne 4 oraz kabina operatora 5. W tylnej czgsci zgarniarki
usytuowana jest hydraulicznie sterowana lyzka zgarniakowa 6 z obrotowym urzg-
dzeniem nagarniajacym 7. Z boku maszyny znajduja si¢ dwie dodatkowe lyzki
zgarniajace 8, przejmujace nadmiar podsypki ze stoku whrstwy.

Sterowanie wymienionym osprzetem roboczym jest hydrauliczne. Do pojemnika
magazynujacego 9 wsypywana jest podsypka z lyzki zgarniakowej 6. W dolnej
czeSci pojemnika znajduje si¢ urzadzenie rozdzielajace podsypke [0 z szedcioma
otworami zsypowymi. Hydraulicznie sterowane zawory tarczowe 1/ otwordw zsy-
powych zapewniaja jednoczesne rozscietanie podsypki.

W przedniej czesci maszyny znajduje si¢ zurawik hydrauliczny 72, wyposazony
w tyzke przedsigbierna /3. Narzedzia zurawika hydraulicznego sq rowniez wymien-
ne, co pozwala na wykonywanie nim roéznego rodzaju prac zaladunkowych.

Do napedu zgarniarki stuzy silnik wysokoprezny o mocy 70 KM. Hydrostatycz-
ny naped posuwu roboczego zapewnia jej bezstopniowa zmiang szybkosci roboczej.
Naped jazdy transportowej jest mechaniczny.

Maksymalna szybkos$¢ transportowa zgarniarki wynosi 75 km/h.

Zgarniarka USP-3000 wykonuje prace zgarniania podsypki w nastepujacy spo-
sob. Hydraulicznie sterowana tyzka przedsigbierna, usytuowana w przedniej czesci
rgarniarki, nagarnia dalej lezaca podsypke w obszar zarysu warstwy podsypkowej.

Lyzki zgarniakowe i maszyny profilujace nadaja warstwie odpowiedni profil,
natomiast nadmiar podsypki nagarniany jest za pomoca obrotowego urzadzenia
nagarniajacego do tyzki zgarniakowej. Przechylna lyzka zgarniakowa wsypuje na-
gromadzony urobek do pojemnika zgarniarki. Na odcinkach toru, w ktorych brak
jest przepisowej ilosci podsypki, wprowadza si¢ ponownie w torowisko podsypke
z pojemnika przez otwory zsypowe urzadzenia rozdzielajacego. Niezaleznie od
siecbie przymykane otwory zsypowe zapewniaja dokladne dozowanie pod-
sypki.

CHARAKTERYSTYKA TECHNICZNA ZGARNIARKI USP-3000

Obsluga 1 operator

Silnik napedowy silnik wysokoprezny o mocy 70 KM
: przy 2000 obr/min :

Szybkos¢ transportowa max. 75 km/h w obydwu kierunkach

Posuw roboczy : przektadnia hydrostatyczna

Rozstaw osi : 7 m
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Srednica kot tocznych 710 mm

Hamulce tarczowe, dzialajace na wszystkie cztery kola oraz
reczny hamulec postojowy ;

Zawieszenie bloki metalowo-gumowe

Cigzar 15T

4.2.6. Wagon samowyladowczy typu ,,_hopper-dozator”

Wagon samowyladowczy typu 411 V ,hopper-dozator”, przedstawiony na ry-
sunku 4-43, jest przeznaczony do przewozu, samoczynnego wy}adunku, dozowania
oraz rozréwnywania kazdego rodzaju podsypki uzywanej do torow kolejowych.
Dozowanie podsypki odbywac si¢g moze W dowolnych ilosciach i na dowolng strong
od osi toru, wewnatrz albo zewnatrz tokow szynowych, albo tez na cata szero-

koéé warstwy podsypki.

Rys. 4-43. Wagon samowyladowczy typu 411V ,hopper-dozator”

Wagon samowyladowczy sklada sie z podwozia umieszczonego na dwéch dwu-
osiowych wozkach za po$rednictwem CZOPOW skretu, pudia wykonancgo Z blachy
grubodci 3 mm, usztywnionego ryflowymi wytloczeniami oraz stupkami pionowymi
i ukoénymi, zsypu urzadzen wyiadowczo-dozujqcych, uktadu hamulcowego oraz
urzadzen zewnetrznych, jak pomosty przejsc, stopnie itp.

Podwozie wagonu sktada sie z belki grzbietowej 1 ostojnic potaczonych ze sobg
na koficach czotownicami, a W osiach czopow skretu — belkami skretowymi po-
laczonymi Z czolownicami za pomoca zastrzaléw. Posrodku diugosel wagonu ostoj-
nice z belka grzbietowa sa polaczone belka o przekroju skrzynkowym, ktéra dzieli
luki wyladowcze na dwie czesci. Belka grzbietowa nakryta jest daszkiem z blachy,
ktéry ustawia zsypywanie sig podsypki na obydwie strony wagonu.

Sciany czotowe zsypu polaczone sa W 0si szyn belkami podtuznymi z blachy.
Do $cian zsypu przymocowane s dzwignie dozatora, na ktorych podwieszone s
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wieszaki podtrzymujace dozator. Na walach dozatora zaklinowane sa roéwniez
dzwignie, polaczone z tlokiem sitownika pneumatycznego za posrednictwem na-
kretek regulacyjnych i sworzni.

Dozator skiada si¢ z dwoch ram poprzecznych, polaczonych ze soba belkami
podtuznymi wygietymi w ksztalcie garbu i dopasowanymi do odpowiednich belek
zsypu. Do belek przyspawane sa wsporniki do podparcia klap zewngtrznych i we-
wnetrznych. Dozator jest podwieszony do wieszakéw dzwigni za pomoca sworzni,
wchodzacych w ucha dozatora i odpowiednie wygigcie wieszakéw dZzwigni doza-
tora. Podnoszenie dozatora odbywa si¢ za pomoca dwdch skrajnych sifownikow
pneumatycznych.

Luki wyladowcze sa zamknigte od spodu klapami. Zamykanie oraz otwieranie
klap odbywa si¢ za pomoca dwéch zewngtrznych sitownikéw pneumatycznych-
odpowiednio pofaczonych z mechanizmami klap wewngtrznych i klap zewngtrz,

Rys. 4-44. Schemat rozladowania

a — polozenie transportowe, b — wyladunek na dwie strony, ¢ —
wyladunek na $rodek toru, d — wyladunek:na calej szerokosci
toru, e — wyladunek na migdzytorze, f— wyladunek na pobocze
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nych, powodujacych ich zamykanie lub otwieranie. Sitowniki pneumatyczne zawie-
szone sa na wspornikach, przymocowanych do §ciany czolowej wagonu. Polgczo-
ne sa one przez system zawordw sterowania ze zbiornikiem zasilajacym o po-
jemnosci 720 1.

Zbiornik zasilany jest w czasie postoju pociagu z przewodu hamulcowego loko-
motywy bezpoérednio przed wyladunkiem, po przetaczeniu kranéw powietrznych
z ukladu hamulcowego na uklad roboczy wagonu. W zasadzie jednorazowe na-
pelnienie zbiornika do ciénienia roboczego 5,5 kG/m? wystarcza na wykonanie
niezbednych operacji podczas otwarcia, a nastepnie zamkniecie klap oraz podnie-
sienie dozatora.

Zawory sterowania instalacji pneumatycznej sg uruchamiane oddzielnie z obydwu
stron wagonu za pomoca dzwigni, umieszczonych na tablicy rozdzielczej.

W zaleznoéci od otwarcia odpowiedniej liczby klap oraz opuszczenia kazdej
strony dozatora na odpowiednia wysoko$é, podsypka moze by¢ wyladowana na
calg szeroko§¢ warstwy, pomiedzy toki szyn, na zewnatrz tokéw szyn, na pobocze
i na miedzytorze (rys. 4-44). Opuszczanie dozatora w zasadzie odbywa si¢ pod
wplywem wlasnego ciezaru po zdjeciu zabezpieczajacych hakow transportowych
z ramy podwozia. Podnoszenie dozatora odbywa si¢ za pomoca dwoch skrajnych
sitownik6w pneumatycznych, przy czym kazda strona dozatora moze by¢ podno-
szona lub cpuszczana niezaleznie cd drugiej.

Opuszczanie dozatora jest jednak mozliwe dopiero po ustaleniu wielkosci dozo-
wania na tabliczce dozowania, przytwierdzonej do wspornika $ruby regulacyjnej.
Ustalenie tej wielkosci cdbywa si¢ przez obrot Sruby regulacyjnej za pomoca po-
kretla. W czasie tej operacji jednoczeénie odbywa sie szereg nawzajem powigzanych
przesunieé poszczegdlnych elementéw ukladu, prowadzacych w efekcie do ustawie-
nia dozatora na potrzebnej wysokosci od gitodwek szyn.

W sporadycznych przypadkach opuszczenie dozatora moze by¢ przeprowadzone
dzieki wpuszczeniu sprezonego powietrza nad tlok sitownika pneumatycznego.
Podnoszenie dozatora odbywa si¢ tylko za pomoca sifownika pneumatycznego.

Opuszczenie dozatora umozliwia otwarcie klap wyladunkowych,hrzy czym W za-
leznoéci od sposobu wyladunku otwierane moga by¢ wszystkie albo tylko we-
wnetrzne lub zewnetrzne klapy. Otwarcie, jak réwniez i zamykanie klap odbywa
sic dzigki pneumatycznym silownikom roboczym, oddziatujacym na dzwignie me-
chanizméw klap wewnetrznych i zewngtrznych. Obydwa mechanizmy uruchamiane
sa oddzielnie.

CHARAKTERYSTYKA TECHNICZNA WAGONU SAMOWYLADOWCZEGO

F adowno$¢ maksymalna 580t
Cigzar wilasny wagonu 22T
Pojemno$¢ calkowita pudla z czapa 38 m3
Pojemno$é¢ calkowita pudia bez czapy 30,6 m3
Liczba osi 4

Rozstaw osi w wozku 1 850 mm
Rozstaw osi gniazd skretowych wéozkéw 6 650 mm
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Catkowita dlugo$¢ zewnetrzna podwozia ‘ 9 950 mm

Calkowita dlugosé wagonu 11 190 mm
Najwigksza wysoko$¢ wagonu w stanie préznym 3196 mm
Najwigksza szeroko$¢é wagonu 3114 mm
Robocza wysokosé dozatora nad glowka szyny 130 do 150 mm
Sterowanie mechanizmami opuszczania klap 1 dozatora pneumatyczne
Cisnienie ladowania instalacji pneumatycznej 5 kG/cm2
Minimalne cisnienie w instalacji sterujacej 2,5‘ kG/cm?

4.2.7. Maszyny do profilowania law torowiska i rowow bocznych

Sa to maszyny wykonujgce szereg roznorodnych prac zwiazanych z prawidtowym
utrzymaniem nawierzchni i podtorza. Do tej grupy maszyn wieloczynnosciowych
zaliczamy maszyny, ktére wykonuja nastepujace rodzaje prac: $cinanie faw toro-
wiska, wykonywanie i poglebianie rowéw odwadniajacych, usuwanie z nich urobku .
i nadawanie im wlasciwego profilu, oczyszczanie thucznia przed czotami podkladow
1 jego rozscietanie, profilowanie warstwy podsypki i nagarnianie tlucznia.

W zalezno$ci od ich rozwigzania konstrukcyjnego, maszyny te wykonuja mniej
lub wigcej wymienionych rodzajow prac. Wsrédd tej grupy maszyn wymieni¢ nalezy .
profilarke podtorza PP-500 produkcji krajowej, ktéra wykonuje nastgpujace ro-
dzaje prac: poglebianie rowéw odwadniajacych, nadawanie im wlasciwego pro-
filu i usuwanie z nich urobku, $cinanie taw torowiska oraz ladowanie urobku na .
podstawione $rodki transportowe.

4.2.7.1. Profilarka podtorza PP-500

Profilarka podtorza (rys. 4-45) jest maszyna samojezdna, napgdzana silnikiem
spalinowym I o mocy 125 KM. Ostoja profilarki 2 z przymocowanym do niej
osprzgtem roboczym jest umieszczona na dwdch woézkach jezdnych, z ktérych
przedni jest wozkiem napedowym. Uklad przeniesienia napegdu jazdy transportowe;j
jest mechaniczny, ztozony ze skrzynki rozdzielczej 3, skrzynki biegéw 4 wraz z me-
chanizmem nawrotnym oraz przekladni gtéwnej 5. Posuw roboczy maszyny jest
realizowany przez silnik hydrauliczny 6 przez skrzynke biegéw i przekladni¢ gléwna.
Profilarka wyposazona jest w pneumatyczne hamulce klockowe, dzialajace na -
wszystkic zestawy kolowe. Maksymalna szybko$¢ transportowa maszyny wynosi
50 km/h, a jej posuw roboczy miesci si¢ w granicach 0,2--1 km/h.

Profilowanie rowéw odwadniajacych odbywa si¢ za pomoca zespohu 7 z larict--
chami wybierakowymi, zamocowanego na wysiggnikach kratowych 8. Wysiegniki
moga byé obracane wokot osi pionowej za pomoca mechanizmu obrotu 9 w celu
dostosowania ich do réznych odlegloéci rowu od toru, co zachodzi np. na tukach
przy zmiennej wysokosci nasypdw oraz na liniach drugorzednych i znaczenia
miejscowego, a wige przy réznych szerokoéciach torowiska.

W celu skompensowania przechylki toru na tuku lancuch ustawia si¢ z uzyciem
sitownika hydraulicznego 10. Ustawienie w pozycji transportowej uzyskuje sig
przez podniesienie wysicgnika do géry oraz obr6t dookota osi pionowej, az do

227



Rys. 4-45. Profilarka podtorza PP-500
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ustawienia go wzdiuz osi podtuznej maszyny. Gdy znaki regulacji toru maja wyso-
ko$¢ nie wigkszg niz 20 cm ponad gtowka szyny, mozliwa jest praca ciagla bez
koniecznosci podnoszenia wysiggnika. _

Urobek $ciety tancuchem odkladany jest na tawe torowiska. Scinanie law toro-
wiska odbywa si¢ za pomoca zespotu /1 z tancuchami czerpakowymi 712, usytuowa-
nymi po obu stronach profilarki. Z pozycji transportowej do pozycji roboczej, tan-
cuch czerpakowy ustawia si¢ przez obrét o okoto 90° dookota osi poziomej i nas-
tepnie opuszcza si¢ go w dolne pofozenie robocze. Ruchy te wykonywane sa za
pomoca sitownikéw hydraulicznych.

W przypadku koniecznosci ominigcia przeszkdd wbudowanych w taweg torowiska
(przy ich wysokosci nie przekraczajacej 1 m nad powierzchni¢ tawy) lancuch czer-
pakowy podnosi si¢ do poziomu dolnej powierzchni ramy, bez koniecznosci obra-
cania go do wewnatrz profilarki, co pozwala na znaczne,skrocenie czasu omijania
przeszkody.

Urobek zbierany z lawy torowiska spada z czerpakéw lancucha na rynng zsy-
powa, po ktoérej zsuwa si¢ na przenosnik taSmowy I13. Regulacja odlegtosci tan-
cucha czerpakowego od osi toru dokonywana jest przez poprzeczny przesuw Kra-
towych ram tancuchéw. Do transportu urobku podnoszonego z lawy torowiska
zastosowano dwa przenosniki taSmowe, z ktoérych pierwszy 13, przymocowany do
ramy na stale, ma za zadanie przenies¢ urobek z rynien zsypowych na zamocowany
obrotowo przeno$nik /4, ktdérego zadaniem jest przeniesienie urobku na srodki
transportowe lub poza torowisko.

W kabinie sterowniczej /5 profilarki znajduja sie stanomska dwoch operatorow
obstugujacych maszyne. Jeden z nich steruje zespotami profilujacymi rowy odwadnia-
jace, drugi — zespolami $cinajacymi tawe torowiska. Z obu stanowisk sterowania
zapewniona jest mozliwos$¢ regulacji szybkosdci posuwu roboczego maszyny.

4.2.7.2. Maszyna wieloczynnosciowa Plasser FR53

Maszyna wieloczynnosciowa FRS53 przedstawiona na rysunku 4-46, wykonuje
nastgpujace rodzaje prac: nagarnianie podsypki i oczyszczanie jej przed czolami
podkiadéw, profilowanie warstwy podsypki, $cinanie law torowiska i wykonanie
rowdw odwadniajacych. Do napedu jej stuzy silnik wysokoprezny o mocy 75 KM,
ktéry przez wal pedny napgdza przekladnig¢ mechaniczng, napedzajaca z kolei
szereg pomp hydraulicznych. Pompy hydrauliczne napedzaja silniki hydrauliczne
uktadéw napedowych poszczegélnych zespoldw roboczych. Pompa hydrauliczna
o zmiennej wydajnosci napedza silnik hydrauliczny ukiadu jazdy maszyny, ktéry
przez dwubiegowa skrzynke biegéw i waly pedne napedza obie osie maszyny.

Z obydwu stron maszyny znajduja si¢ tancuchy czerpakowe, ktérych polozenie
w plaszczyznie poziomej i pionowej regulowane jest za pomoca sitownikéw hydrau-
licznych. Lancuchy czerpakowe napedzane sa silnikami hydraulicznymi wbudowa-
nymi w przekladnie mechaniczne. Tego rodzaju uktad napc;dowy zabezpiecza zespol
czerpakowy przed przecigzeniem.

Lemiesze nagarniajace, przymocowane do ramy lancucha czerpakowego, stero-
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wane sa réwniez przez sitowniki hydrauliczne. Naped hydrostatyczny majg réwniez
nastgpujace zespoly robocze: giéwny przenoénik tadmowy, przenosnik taSmowy od-
siewek oraz zespdl przesiewajacy. Zsypy roziciclajace tluczen przestawialne sg
w plaszczyznie pionowej za pomoca sxlowmka hydraulicznego.

Wszystkie wymienione rodzaje prac wykonywane sa przez laficuchy czerpakowe,
ktérych odpowiednie usytuowanie zmienia rodzaj wykonywanej przez nie pracy.
Nagarnianie podsypki odbywa si¢ ancuchami czerpakowymi usytuowanymi na

Rys. 4-46. Maszyna wieloczynnosciowa Plasser FRS53 .

zewnatrz warstwy tluczniowej. Znajdujacy si¢ na lawie torowiska tluczen przeno-
szony jest do przesiewacza, skad po oczyszczeniu wprowadzony zostaje w tor przez
zsypy rozicielacza. W czasie oczyszczania tlucznia przed czotami podkladéw tan-
cuchy czerpakowe przesuwaja si¢ wzdtuz toru, blisko podkladéw, na potrzebnej
glebokoscei. Thuczen lezacy na zewnatrz nagarniany Jest w zasigg pracy lariicuchéw
czerpakowych lemieszami nagarniajacymi.

Warstwa podsypki jest profilowana przez faficuchy czerpakowe ustawione pod
katem zabewniajaccym otrzymanie prawidlowego przekroju warstwy.

Do wykonywania rowéw odwadniajacych i $cinania taw torowiska demontuje si¢
sito przesiewacza, a caly urobek przekazywany jest bezposrednio na przenosnik
tasSmowy odsiewek. Szybko$¢ posuwu roboczego maszyny, zaleznie od rodzaju wy-
konywanej pracy, jest bardzo rézna. Hydrostatyczny naped maszyny zapewnia
otrzymanie optymalnych szybko$ci posuwu dla danego rodzaju pracy.
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CHARAKTERYSTYKA TECHNICZNA MASZYNY WIELOCZYNNOSCIOWE]

FR53
Dlugosé 19,00 m
Szerokosc d 3,15 m
Wysokosé 3,60 m
Cigzar 23T :
Silnik silnik wysokoprezny, o mocy 75 KM przy 1500
obr/min !
Naped jazdy hydrostatyczny — bezstopniowy, na obydwie osie
maszyny
Hamulce hydrauliczne, dziatajace na obydwie osie, rgczny
: hamulec postojowy dziatajacy na jedna o$
Zawieszenie bloki metalowo-gumowe
Lancuch czerpakowy
naped hydrostatyczny z przekladnia redukcyjna
wymiary dlugo$é 6 m, szeroko$¢ tasmy — 500 mm
Sito przesiewacza 400 x% 3100 mm; $rednica oczek — 30 mm
Zasobnik zespolu rozécietajacego
pojemnosé : 1,8 m3
wysoko§¢ podnoszenia 3200 mm
Obstuga 2 operatorow
Szybkos¢ transportowa 42 km/h
Posuw roboczy 70700 m/h

4.2.8, Zesp6l suwnic bramowych do ukladania przeset torowych SBT-5A

Zespot suwnic bramowych SBT-5A, przedstawiony na rysunku 4-47, sktada sig
2z suwnicy SAP-63A z zespolem pradotworczym, czterech suwnic noénych SN-5
oraz dzwignika hydraulicznego DH-500A. Zespét ten stuzy do mechanicznego ukla-
dania toréw na uprzednio przygotowanym torowisku lub do szybkiego wymienia-
nia przeset na odcinkach toru wymagajacych naprawy. ZespOt suwnic moze rOwniez
stuzyé do wyladowania lub zatadowania przgset torowych na wozki badZ na plat-
formy kolejowe.

W -zaleznodci od rodzaju podkitadéw, zespot suwnic pracuje W nastgpujacych
zestawieniach: :

— do przeset dhugosci 30 m z podkiadami drewnianymi o ciezarze 8 T zespot skiada
sie z trzech suwnic noénych i suwnicy z zespolem pradotwérczym;

— do przeset dtugosci 30 m z podkladami betonowymi o ciezarze okoto 18 T zespoét
sktada sie z czterech suwnic nos$nych i suwnicy z zespolem pradotworczym.

Suwnice SAP-63A, skonstruowana tak, aby mogla przejezdza¢ nad wagonami-
-platformami, wyposazono w spalinowy zespot pradotworcezy i rozdzielnig energii
elektrycznej dla mechanizméw jazdy i mechanizméw podnoszenia calego urzadze-
nia. Suwnice noéne SN-5A, kazda o udzwigu 5 T, sprzgzone z cztonem energetycz-
nym za pomoca ciegien i kabli, maja oddzielne napgdy na kola biegowe, przez
przekladnie §limakowe, z asynchronicznych silnikéw pierécieniowych. Wyposazone
~ sg one w mechanizmy podnoszenia, zlozone z przektadni redukcyjnej, bebna lino-
wego 1 weiggnika wielokrazkowego.
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Dzwignik hydrauliczny zespolu suwnic stuzy do ustawienia zespolu suwnic na
torze pomocniczym. Zesp6t dowozony jest do miejsca pracy po normalnym torze,
ciggniony przez pomocniczy §rodek transportowy. Na terenie budowy caty zespét
porusza si¢ za pomoca wilasnego napedu po torze pomocniczym. Wszystkie urza-
dzenia napedowe zespolu wyposazone sa w hamulce elektromagnetyczne.

Suwnica bramowa no$na SN-5, pokazana na rysunku 4-48, jest podstawowym
czlonem zespolu suwnic. _

Rama nos$na suwnicy sktada si¢ z podpory z konstrukcja wsporcza mechanizmu
podnoszenia I, podpory 2 oraz belki poprzecznej 3, taczacej podpory. Uklad noény,

Rys. 4-47, Zespdl suwnic SBT-5A
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Rys. 4-48. Suwnica bramowa no$na SN-5
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przymocowany do belki poprzecznej, sklada si¢ z belki noénej 9 z uchwytami szcze-
kowymi samozaciskajacymi 10 oraz ukladu wielokrgzkow I1.

Mechanizm podnoszenia 4 sklada si¢ z silnika elektrycznego o mocy 3,7 kW,
ktéry napedza przez przekladnie mechaniczne beben linowy. Mechanizm podno-
szenia wyposazony jest w hamulec elektfomagnetyczny zamocowany na drugim
koncu walu silnika elektrycznego.

Naped jazdy roboczej suwnicy przenoszony jest z silnika asynchronicznego
pierécieniowego 7 o mocy 3,3 kW poprzez przekladnig §limakowa 5 na walek kota
jezdnego 6. Dodatkowe kota jezdne 8 wysuwane zostaja w czasie przygotowywania
suwnicy do jazdy transportowej. Dla ustawienia w pozycj¢ transportowa zostaje
ona obrécona o kat 90° i opuszczona na normalny tor.

Suwnica z zespolem pradotworczym przedstawiona jest na rysunku 4-49. Zespoty
napedu jazdy roboczej sa identyczne; konstrukcji jak suwnicy nosnej. Spalinowy
zespot pradotwérezy I, zlozony z silnika wysokopreznego S-324 o mocy 75 KM
napedzajacego pradnice pradu zmiennego o mocy 63 kVA z automatycznym regu-
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Rys. 4-49. Suwnica z zespolem pradotworczym SAP-63A
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latorem napigcia 400 V, przymocowany jest do pomostu 2 suwnicy. Pomost usy-
tuowany jest na podporach 3. Szafa rozdzielcza z pulpitem sterowniczym 4 stuzy
do sterowania ukladem jazdy roboczej i ukladem podnoszenia zespolu suwnic.
Pomost ostoniety jest daszkiem blaszanym 5 przykreconym do pomostu.

CHARAKTERYSTYKA TECHNICZNA ZESPOLU SUWNIC BRAMOWYCH

. SBT-5A
Szybkosé jazdy roboczej 6 km/h
Szybko$¢ transportowa 25 km/h
Szybkos¢ podnoszenia ; 3,2 m/min
Wysoko$é podnoszenia 3,2 m od glowki szyn
Szeroko$¢ toru pomocniczego 2950 mm (3250 mm)
Udzwig jednej suwnicy NAT
Ciezar jednej suwnicy 25T
Ciezar calego zespolu : 14T
Wysoko$¢ suwnicy nosnej 3715 mm
Szeroko$é suwnicy nosnej 3660 mm
Odlegto$¢ miedzy odbojnicami 2880 mm
Wysoko$¢ suwnicy z zespolem pradotworczym 3715 mm
Szerokos$é suwnicy z zespolem pradotworczym 3660 mm
Zespot pradotworczy
Silnik napedowy §-3240 o mocy 75 KM przy 1500 obr/min
Pradnica synchroniczna pradu zmiennego O mocy
63 kVA z automatycznym regulatorem
napiecia 400 V
Silniki elektryczne mechanizmu jazdy 10 sztuk, kazdy o mocy 3,3 kW
Silniki elektryczne mechanizmu podnoszenia 4 sztuki, kazdy o mocy 3,7 kW

4.2.9. Urzadzenie do ciaglej wymiany szyn

Urzadzenie to stuzy do wymiany szyn lezacych w torze na szyny dlugie, uprzednio
wyladowane migdzy tokami istniejacego toru. Urzadzenie, przedstawione na ry-
sunku 4-50 podczas pracy, sklada si¢ z odpowiednio przystosowanych dwoch woz-
kéw czterokotowych / i 2 typu powszechni¢ uzywanego do prac torowych oraz
z lokomotywy 3. '

Wozki 1 i 2 wyposazone sa W zespoly rolek prowadzacych i podtrzymujacych
szyny, ktére rozmieszczone sa symetrycznie i przymocowane do ramy wozka w spo-
s6b umozliwiajacy zmiang ich rozstawienia oraz regulacje wysokosci ich polozenia
nad torem. Wozki polaczone sa migdzy soba ciggtami, a wozek [ zaopatrzony jest
w dyszel do sprzggania z lokomotywa. Odlegtoé¢ migdzy wozkami oraz wysokos¢
potozenia nad torem rolek podtrzymujacych szyny uzaleznione sa od rodzaju szyn.
Zmienno&é rozstawienia zespotéw rolek na wézkach umozliwia pobieranie nowych
szyn i odkladanie starych po zewnetrznej lub wewnetrznej stronie tokéw szynowych.

Zestaw rolek, w ktére wyposazone sa wozki urzadzenia, sklada si¢ z dwdch rolek
osadzonych poziomo w ramie wspornikowej oraz z czterech rolek usytuowanych
pionowo w tej samej ramie. Rama wspornikowa przymocowana jest $rubami do
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Rys. 4-50. Urzadzenie do ciaglej wymiany szyn podczas pracy

ramy woézka. Umieszczona miedzy nimi
podkiadka pozwala na regulacje wysokosci
usytuowania rolek poziomych w stosunku
do toru. Rolki te stuzg do podtrzymywa-
nia i tatwego przesuwania szyn w czasie
ich wymiany. Rolki pionowe stuza do bo-
cznego prowadzenia szyn, a ich rozstaw
odpowiada szerokosci' stopy szyny. Goér-
ne obrzeza rolek pionowych podtrzymuja
gtéwki szyn, zabezpicczajac je przed prze-
wroceniem sie.

Wymiana szyn dokonywana jest w na-
stgpujacy sposéb. Obydwa korice szyn,
ktére maja by¢ wbudowane w tor, podnosi
si¢ za pomoca dzwignikéw bramkowych
i wprowadza si¢ w zespoly rolek wézka 1,
ktory podciaga si¢ nastepnie do przodu
za pomocg lokomotywy 3. Nastepnie zdej-
muje si¢ tubki w zlaczach szyn starych,
od ktdérych rozpoczyna si¢ wymiang, od-
kreca Sruby stopowe i odsuwa si¢ kofice
wyjmowanych z toru szyn na bok, tak aby
zwisajace z wozka I konce nowych szyn
mozna bylo ukladaé na miejscu koncédw
szyn starych.

Po ulozeniu i przytwierdzeniu w torze
szyn nowych na odcinku niezbednym do
rozpoczecia pracy przez wozek 2 podnosi
si¢ oba konce wyjmowanych szyn za po-
moca tych samych dZwignikéw bramko-
wych i wprowadza w zespoly rolek wéz-
ka 2.

Wymiana szyn przebiega dalej samo-
czynnie podczas ruchu wézkow ciggnio-
nych przez lokomotywg. Wézek 1, toczacy
si¢ po szynach starych 5, podnosi szyay no-
we 4, lezace w torze lub na zewnatrz toru.
i wprowadza je w osie tokéw szynowych,
natomiast wozek 2, toczacy si¢ po szynach
nowych 4, podnosi szyny starc 5, odchyla
je i uktada na boku na zewnatrz lub we-
wnatrz tokéw szynowych.

Obstuga wozkéw, liczaca czterech robot-

nik6éw, zatrudniona jest w fazie poczatko-



we) przy wprowadzaniu koficdw szyn w zespoly rolek na wozki. Natomiast w dal-
szej fazie robotnicy ci nadzoruja jedynie prawidiowa praceg wozkow 1 dokladne
ukladanie sie nowych szyn na podktadach.

4.2.10. Diwig ukladkowy UK-25/9

Dzwig uktadkowy UK-25/9 o udzwigu 9T, przedstawiony na rysunku 4-51, prze-
znaczony jest do ukladania przesel torowych dlugosci 25 m na podkiadach drewnia-
nych. ;

Podstawowym elementem podwozia dzwigu uktadkowego jest rama 2 umieszczona
na dwdch trzyosiowych wézkach wagonowych /. Na ramie tej zamontowane sa:
weiggarka 3 do przesuwania pakietow przesel torowych, dwa zespoly pradotwor-
cze 4, stanowisko operatora J, ukiad hamulcowy i przekladnie napedowe uktadu
jezdnego. Wysiegnik 9 dzwigu oparty jest na shipach przesuwajacych si¢ W pro-
wadnicach 8 za pomoca sitownikow hydraulicznych 7, ktére umieszczone sa W pod-
porach 6. Na wysiegniku znajduja si¢ mechanizmy podnoszenia i mechanizmy jazdy
wozkow.

Zesp6t pradotworczy sklada si¢ z silnika wysokopreznego o mocy 150 KM
i pradnicy pradu stalego o mocy 100 kW. Zespoly pradotworcze stuza do zasilania
energia elektryczna poszczegdlnych silnikoéw elektrycznych mechanizméw dzwigo-
wych oraz napedu jazdy transportowej maszyny. W razie konieczno$ci uzyskania
duzych sit do przesuwania pakietéw przgsel, obydwa zespoly pradotworcze moga
byé wykorzystane do zasilania weiagarki pakietow przesel. Zespoly pradotworcze
moga pracowaé¢ niezaleznie od siebie lub moga by¢ polaczone rownolegle.

Wysiegnik dzwigu w przekroju poprzecznym ma ksztalt trojkata. Na dolnej
podhuznicy wysiggnika wykonana jest z dwoch ceownikow bieznia dla wozkow
mechanizmu podnoszenia. Wysiggnik dzwigu moze byC przesuwany w obydwéch
kierunkach, bez koniecznosci obrotu caltego dzwigu. Podnoszenie wysiggnika do-
konywane jest za pomoca dwunastu sitownikéw hydraulicznych 7, usytuowanych
po trzy w prowadnicach 8. .

Transport dzwigu na niewielkie odleg}oéc{ moze odbywaé si¢ z uniesionym 1 Wy-
sunigtym wysiggnikiem. Do transportu na wicksze odleglodci wysiggnik opuszcza
sie i przesuwa w pozycje srodkowa az do momentu, kiedy jego $rodek pokryje sig
z osia poprzeczng podwozia diwigu.

Urzadzenie do podnoszenia przeset sktada sie z wciagarek 11 i I3, ogranicznika
podnoszenia 10, kabiny sterowniczej 12, wézkéw mechanizméw podnoszenia 14,
zbloczy 15 z belkg poprzeczna, koficowych blokéw 16 i 17 oraz ogranicznikow
krancowych.

Dzwig ukladkowy jest sterowany z dwoch stanowisk — gérnego i dolnego. Z dol-
nego przeno$nego stanowiska, ktére mozna mocowaé zaréwno do prawej jak i lewe]
strony podwozia, operator steruje jazda transportowa dzwigu ukladkowego oraz
zespolami pradotworczymi. W stanowisku tym umieszczone sa rowniez urzadzenia
pomiarowo-kontrolne wymienionych zespotoéw. Z gornej kabiny sterowniczej stero-
wane sa wszystkie mechanizmy usytuowane na wysiégm'ku dzwigu.
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CHARAKTERYSTYKA TECHNICZNA DZWIGU UKLADKOWEGO UK-25/9 -

Wydajnosé ' © 1200 m/l

Liczba przesel w pakiecie ; 10
Dlugos¢ ukiadanego przesta 25 m
Nosnos¢ platformy dzwigu 40 T
Szybko$¢ posuwania si¢ dzwigu :

W polozeniu ioboczym 5 km/h

w polozeniu transportowym ' 70 km/k
Szybko$é podnoszenia ladunku . : - 0,3 m/s
Szybkos¢ przesuwania sig pakietu przeset LS mfs
Wymiary obrysu
Dlugos¢ platformy mierzona miedzy zderzakami 18 580 mm
Dlugosc z wysiggnikiem 43 864 mm
Szeroko$¢ w poloZeniu transportowym 3250 mm
Wysokos¢ w polozeniu transportowym 5285 mm
Wysokos¢ w potozeniu roboczym : 6 825 mm
Ciezar wlasny dzwigu 63,5 T

4.2.11. Cigzki wézek moforowy CWM-10

Ciezki woézek motorowy CWM-10, przedstawiony na rysunku 4-52, stanowi
pomocniczy $rodek transportowy stuzby drogowej PKP. Stuzy on do przewoze-
nia materiatéw nawierzchniowych, uzywanych przy naprawach i utrzymaniu na-

Rys. 4-52. Ciezki wozek motorowy CWM-10

wierzchni, obiektow mostowych i innych. Wézek ten przystosowany jest do prze-
wozenia szyn dlugosci 30 m.

Rozwigzanie konstrukcyjne wézka motorowego CWM-10 charakteryzuje si¢
maksymalnym wykorzystaniem istniejacych w kraju podzespotéw krajowej pro-
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dukcji. Uklad napgdowy cigzkiego woézka motorowego sklada si¢ z silnika wyso-
kopreznego S-530A1 o mocy 100 KM, pigciobiegowej skrzynki biegéw samocho-
du Star-25, nawrotnicy zapewniajacej wézkowi motorowemu jazd¢ w obydwu
kierunkach z jednakowa szybkoscia oraz z przekladni giéwnej, ktora jest prze-
kladnia napedowa tramwaju elektrycznego silnikowego typu 13N.

Dzieki tego rodzaju rozwiazaniu ukladu napedowego wdzek motorowy ma sze$¢
biegéw do przodu oraz sze$¢ biegéw do tylu. Kolami jezdnymi sa kola tramwaju
13N o srednicy tocznej 670 mm. Naped na obie osie wozka motorowego zapewnia
mu duza sile uciagu, wystarczajaca do ciggnienia dwoch przyczep o tacznym cig-
zarze 30 T z szybkoéciag 50 km/h.

Woadzek motorowy wyposazony jest w pneumatyczny uklad hamulcowy dziala-
jacy na wszystkie cztery kota, ktory zapewnia jego pewna i bezpieczna eksploatacjg.
Poza tym wyposazony jest on w reczny hamulec postojowy, dzialajacy na kola
przedniej osi.

Do zewnetrznych poprzecznic ramy no$nej wdézka motorowego przymocowane
sa rolki mimosrodowe, ulatwiajace zaladunek szyn. Przestronna i szeroko prze-
szklona kabina operatora zapewnia wygodna obsluge wozka motorowego oraz
pelng widoczno$¢ w czasie jazdy w obydwdch kierunkach. Dwa pulpity sterowni-
cze, sprze¢zone uktady sterowania oraz obrotowy fotel operatora umozliwiajg latwe
sterowanie wozkiem, niezaleznie od kierunku jazdy.

CHARAKTERYSTYKA TECHNICZNA CIEZKIEGO WOZKA
MOTOROWEGO CWM-10

Naped silnik wysokoprezny, o mocy 100 KM
przy 2600 obr/min

Zuzycie paliwa przy pelnym obciazeniu 220 g/KM/h

Pojemnos$¢ zbiornika paliwa 105 1

Srednica k6t tocznych 670 mm

Rozstaw osi 4000 mm

Szybkos¢ maksymalna 75 km/h w obydwu kierunkach

Szybko$¢ minimalna 1,5 km/h w obydwu kierunkach

Ladownosé 9k

Cigzar wlasny 6,5 T

Dlugoéé/szerokosc/wysokosé 6950/2800/2500 mm

Powierzchnia zaladowcza (pomiedzy burtami plat-

formy) 8,6 m2
‘Wysokos¢ platformy od glowki szyny 800 mm

Pochodnymi odmianami wozka motorowego CWM-10 sa:

CWMZ-7,5 — wozek motorowy o tadownoéci 7,5 T, wyposazony w zurawik hydrauliczny typu
HDS (rys. 4-53),

CWMW-7 — wodzek motorowy o ladownosci 7 T, wyposazony w dwustronnie przechylna plat-
forme,

CZWMZW-6 — wozek motorowy o ladownosci 6 T, wyposazony w przechylna platforme oraz
zurawik hydrauliczny typu HDS.
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4.3, Zasady automatycznej niwelacji i nasuwania toru

L]
4.3.1. Zasady systeméw niwelacyjnych zapewniajacych automatyczng
niwelacje toru w czasie jego podbijania

Dokladno$¢ wykonywanej niwelacji toru zalezy w decydujacym stopniu od przy-
jetego systemu niwelacyjnego, na podstawie ktdrego opracowywane sa nastgpnie
konstrukcyjnie poszczegdlne zespoly urzadzefi do automatycznej niwelacji toru.
Pelna automatyzacja procesu niwelacji toru w obecnie produkowanych podbijar-
kach wieloczynno$ciowych realizowana jest przez uklad niwelacyjny, oparty na
systemie wyréwnawczym, zapewniajacym wystarczajaco duze zmniejszenie istnic-
jacych w torze bleddow.

Uklad namiarowy urzadzenia niwelacyjnego, pracujacego wedlug systemu wy-
réwnawczego, charakteryzuje si¢ tym, ze wszystkie jego punkty zwigzane sa z ma-
szyna wykonujaca niwelacje¢ toru. Tego rodzaju uklad nazywamy wzglednym ukta-
dem odniesienia danego systemu niwelacyjnego.

W przypadku niwelacji toru wedlug oznaczonych punktéw niwelacyjnych mamy
do czynienia z bezwzglednym ukiadem odniesienia, w ktérym poszczegélne na-
miary otrzymywane sa z zewnatrz, tzn. nie wszystkie punkty ukladu namiarowego
sq zwigzane z maszyna. Otrzymywane z zewnatrz namiary moga by¢ przekazywane
na maszyne przez korygowanie niwelacji toru wykonywanej wedlug wzglednego
uktadu odniesienia lub przez korekcj¢ usytuowania nadajnikéw uktadu namiaro-
wego, przekazujacych otrzymane z zewnatrz namiary.

W przypadku niwelacji toru wedlug bezwzglegdnego ukladu odniesienia mamy
do czynienia z niepelna automatyzacja procesu niwelacji toru.

4.3.1.1. System niwelacji toru z trzypunktowym wzglednym ukladem odniesienia

Zasada tego systemu niwelacyjnego przedstawiona jest na rysunku 4-54. System
ten zapewnia niwelacje toru wedlug wzglednego ukladu odniesienia jak rowniez
wedlug bezwzglednego ukladu odniesienia. W zaleznosci od stanu toru, ktéry ma
by¢ zniwelowany, wykorzystuje si¢ jeden lub drugi ukiad odniesienia. Wzgledny
uktad odniesienia tworzony jest przez uklad trzech czujnikéw 4, B i C, za pomo-
ca ktérych okreslony jest profil podtuzny namiarowego toku szynowego. Profil
podtuzny drugiego toku szynowego okre$lany jest odpowiednio przez czujniki
ALEB 1.C)

Czujnik A4 znajduje sic na odcinku toru jeszcze nie zniwelowanym, natomiast
czujnik C znajduje sie poza maszyna na odcinku toru juz zniwelowanym. Czuj-
nik B znajduje si¢ w miejscu podnoszenia szyny. Kazde odchylenie punktu B w sto-
sunku do prostej AC korygowane jest przez podniesienie szyny w punkcie B do
momentu znalezienia si¢ jego na prostej AC.

Biorac pod uwage, ze odcinek 4B = 1/2 AC, odchylenie w punkcie 4 wielkosci A

1
od linii niwelety zmniejszone zostaje do wielkosci ZW punkcie B. Poniewaz pod-
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bicie podkladu nastgpuje w punkcie przecigcia si¢ osi zespotu podbijajagcego S-S'
z linig niwelety toru, ktérego odlegtos¢ od punktu B réwna si¢ jego odlegtoéci od
punktu AV, blad ten zostaje dodatkowo zmniejszony o potowe, w rezultacie czego
istniejacy w torze blad zostaje zredukowany do 1/4 #. Oméwiony system niwela-

Prerwoine pofozenie foru ——

AA
Niwelacya foru wedtug welednego ukiadu
odnlesienia

AC=15m

Niwelacya foru wedfug bezwzglednego uktady
adniesienia

Rys. 4-54. Schemat systemu niwelacyjnego z trzypunktowym wzglednym ukladem odnie-
sienia
AA" — wozek przedni ukfadu namiarowego, BB’ — uchwyty szyn zespolu podnoszenia toru, CC’' — tylne

czujniki zespolu namiarowego, 4V — o§ przednia podbijarki, AR — o§ tylna podbijarki, Ln — luneta korek-
cyjna, Rn— tablica ukladu korekcyjnego

cyjny zapewnia wigc automatyczna niwelacj¢ toru, redukujac istniejace w torze
bledy w stosunku 1 do 4.

W przypadku np. wykonywania prac w zakresie napraw kapitalnych toru, kiedy
zmniejszenie istniejacych w torze bledéw do 1/4 ich pierwotnych wartosci jest nie-
wystarczajace, niwelacj¢ toru wykonuje si¢ wedlug bezwzglednego uktadu odnie-
sienia danego systemu niwelacyjnego.

Bezwzgledny uklad odniesienia tworzony jest przez lini¢ optyczna pomiedzy
luneta korekcyjna Ln, usytuowana w odleglosci okoto 100 m przed podbijarka,
a tarcza odbiorcza ukladu korekcyjnego Rn, znajdujaca si¢ nad miejscem pod-
noszenia toru. Uniesiona na odpowiednia wysoko$¢ luneta korekcyjna ustala za-
dang lini¢ niwelety toru.

Podnoszenie szyny w punkcie B dokonywane jest do momentu pokrycia sie
wskaznika niwelety tarczy odbiorczej Rn zwiazanej z czujnikiem B, z krzyzem
lunety korekcyjnej Ln. Zespolem podnoszenia w punkcie B steruje zdalnie opera-
tor obstugujacy lunete korekcyjng.
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Rys. 4-55. Schemat trzypunktowego systemu niwelacyjnego z przediuzona baza wzglednego uktadu
odniesienia
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Rys. 4-56. Schemat dziatania zastosowanego ukladu dzwigniowo-przegubowego

16 — Zmech, utrzym, nawierzchni kol.



Dalszym ulepszeniem tego systemu jest trzypunktowy system niwelacyjny z prze-
dtuzong baza wzglednego ukladu odniesienia. System ten w poréwnaniu z wymie-
nionym uprzednio eliminuje prawie catkowicie potrzebe korzystania z pomocy
optycznego przyrzadu korekeyjnego. :

Wymieniony wzgledny uklad odniesienia systemu niwelacyjnego, ktérego sche-
mat przedstawiono na rysunku 4-55, sklada si¢ z trzech zasadniczych czesci:
— zdejmowalnej przedniej czgsci 1 konstrukeji rurowej, ktéra w punkcie A opiera
" sie o szyny za posrednictwem dwoch rolek, natomiast w punkcie B podparta

jest na wsporniku rolkowym, zwiazanym ze $rodkowa czeScia wzglednego

uktadu odniesienia,

— $rodkowej czesci 2, skladajacej si¢ z dwoch lacznikéw rurowych przymocowa-
nych przegubowo w punkcie B do wymienionego uprzednio wspornika, na-
tomiast w punkcie C do mechanizmu umozliwiajacego regulacje wysokosci
podnoszenia,

— tylnej czeéci 3, w ktorej migdzy innymi znajduja sie uklady regulacyjnc oraz
automatyczne wahadlo opierajace si¢ na torze za posrednictwem czterech rolek
w punkcie D.

Uktad ten oparty jest na zasadzie jednej z wlaSciwosci ukladu dzwigniowo-prze-
gubowego, wyjasnionej na podstawie schematéw przedstawionych na rysunku 4-56.
Jak wynika z rysunku 4-56a, przedstawiony ukiad pozwala na okreslenie przemiesz-
czania sie punktu P przynaleznego do elementu /, ktory w przypadku réwnolegle-
g0 polozenia uktadu, znajduje si¢ w miejscu przecigcia si¢ obydwu ciggiel rurowych.
W przypadku gdy punkt P znajduje si¢ nad rolka A, uklad ten mierzy przesunig-
cie sie punktu A, potozenie natomiast punktu B nie wplywa na dokonywany po-
miar. Gdy punkt P znajduje si¢ nad rolka B, uklad ten mierzy przesunigcie sig
punktu B (w tym przypadku polozenie punktu 4 nie wplywa na dokonywany po-
miar). _

Pomiedzy tymi dwoma szczegélnymi potoZeniami punktu P mozna wyznaczy¢
nieskoniczong ilo$¢ innych jego polozen, co pozwala na dowolna regulacje wplywu
punktéw A i B na przesunigcie si¢ punktu P. W przypadku gdy punkt P znajduje
sic w §rodku miedzy punktami 4 i B, uklad ten dokonuje pomiaru polowy drogi
przemieszczeflia si¢ punktow A4 i B. W przypadku np. przemieszczenia si¢ punktu 4
o wielko$é X,, punkt P przesunie si¢ 0 wartos¢ X = %. Przy przemieszczeniu

Xp

sie punktu A o wielko$¢ Xp, punkt P przesunie si¢ o warto$¢ X = 3 Przy prze-

mieszczeniu sie punktu 4 o wielko$¢ X, a punkt B o wielko$¢ Xp. punkt P prze-

Bl X4 +Xp
5
Przyjmujac blad tej samej wielkosci dla obu tokéw szynowych i oznaczajac jego

warto$é w punktach 4 i A" przez d,, mozemy okre$lié stopien zmniejszenia, jaki

zapewnia dany uklad odniesienia, postugujac si¢ zalezno$ciami uwidocznionymi
na’ rysunku 4-57. Jak wynika ze schematu 4-57b, blad d, zmniejszony Zzostaje

sunie sie o wielkos¢ X =
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w punkcie C do wartosci d, = d, :—; . g Blad ten redukowany jest jeszcze o po-

lowg, bowiem punkt podbicia S znajduje si¢ w polowie odlegltosci pomiedzy punk-

tem pomiarowym C oraz utwierdzonym punktem szyny E. Uwzgledniajac rzeczy-

wiste odlegloSci pomigdzy poszczegblnymi punktami omawianego wzglednego

ukladu odniesienia znajdujacego zastosowanie w podbijarce BMNRI-80, tzn. g =

=2l m, b=750 m, c=40 m i d=770 m, otrrvmamy blad zredukowany
dy

& i

Nalezy jednakze Ezazna_czyé, ze obliczone uprzednio stopnie zmniejszenia

bledu sa wartodciami teoretycznymi, w praktyce bowiem jako$é wykonywanej ni-
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Rys. 4-57. Schemat przedstawiajacy stopieri zmniejszenia bledu trzypunktowego systemu niwela-
cyjnego z przediuzona baza wzglednego ukladu odniesienia

welacji po maszynowym podbiciu toru zalezy nie tylko od stopnia zmniejszenia

bledu w odniesieniu do przedniego punktu 4 wzglednego uktadu odniesienia, lecz

rowniez od:

— jakoéci wykonanego podbicia,

— pierwotnych nieréwnoéci toru, :

— stopnia zmniejszenia zredukowanego juz bledu miedzy tylnym punktem D
wzglednego ukladu odniesienia a punktem S toru w miejscu jego podbijania.
Dwa pierwsze z wymienionych czynnikéw s3 przyczyna powstawania dodatko-

wych bledéw szczatkowych; ktére po przejSciu przez nie punktu D wzglednego
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ukladu odniesienia oddziatywaja na jako$¢ wykonanej niwelacji toru. Jak wynika
ze schematu na rysunku 4-57¢, wzgledny uklad odniesienia z przedtuzona baza
zmniejsza wielko$¢é zredukowanego bledu do jednej trzeciej jego pierwotnej wiel-
koéci.

Przedstawiony na rysunku 4-58 schemat systemu automatycznej niwelacji toru,
znajdujacy zastosowanie w podbijarkach wieloczynno$ciowych SLC Plassermatic,
omoOwiony zostal w zasadzie juz poprzednio (str. 178). Obecnie omdéwiona zosta-
nie zasada wzglednego ukladu odniesienia tego systemu oraz uzyskiwany stopien
zmniejszenia bledu w procesie automatycznej niwelacji toru.

Rys. 4-58. Schemat systemu niwelacyjnego znajdujqf:ego zastosowanie w podbijarkach firmy
Plasser-Theurer

H — wysoko$é podnoszenia nadajnikéw, G — linia niwelety toru, 7 — wysokoéé podnoszenia toru, S — os wiazki
promieni podczerwonych
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Rys. 4-59. Schemat przedstawiajacy stopien zmniejszenia bledu systemu niwelacyjnego z nadajni-
kami promieni podczerwonych
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. Réwniez i ten ukiad oparty jest na systemie wyréwnawczym, ktérego wzgledny
ukiad odniesienia tworza: nadajniki promieni podczerwonych, umieszczone na
wozku, znajdujace si¢ w punkcie 4 przed maszyna na odcinku toru jeszcze nie
zniwelowanym, tablice przestonowe znajdujace si¢ w punkcie B w migjscu pod-
‘noszenia toru oraz odbiorniki promieni podczerwonych znajdujace si¢ w punkcie C
na odcinku juz zniwelowanym.

Przyjmujac blad tej samej wielkosci dla obu tokdw szynowych i oznaczajac jego
warto$¢ w punkcie 4 przez d,, mozemy okresli¢ stopiefi zmniejszenia, jaki zapewnia
dany uklad odniesienia, positkujac si¢ szkicami na rysunku 4-59a i b. Uwzglednia-
jac rzeczywiste odlegtodci migdzy poszcezegélnymi punktami tego wzglednego ukla-
du odniesienia, okre§limy uzyskiwany stopien zmniejszenia istniejacych bledéw
w torze. Odleglos¢ L migdzy punktami 4 i C wynosi okolo 22,5 m, natomiast od-
leglo$¢ / pomiedzy punktami B i C wynosi okolo 3 m.

Przyjmujac, ze wielko$¢ bledu w torze wynosi d,, blad w punkcie B zmniejszo-
ny zostanie w stosunku /:L =3:225=1:75, a zatem blad zredukowany

_ o
w punkcie B wynosi d. = 75

Na rysunku 4-59¢ pokazano, w jakim stopniu oddzialuja na jakos¢ niwelacji
toru bledy szczatkowe d,, powstale w torze po przejéciu przez nie punktu C, przy
zastosowaniu tego rodzaju systemu niwelacyjnego. Jak wynika z przytoczonego
schematu, omawiany wzgledny uklad odniesienia zmniejsza wielko$¢ zredukowa-

nego bledu do 7—’3 jego pierwotnej wielkosci.

4.3.2. Zasady systemOw automatycznego nasuwania toru

W celu zmechanizowania prac zwiazanych z regulacja osi toru konieczne stato
si¢ opracowanie metody zapewniajacej automatyzacje procesu nasuwania toru.
Praktyczne zastosowanie znalezé mogto tylko urzadzenie zapewniajace do-onanie
pomiaru, przekazanie zmierzonej wartoSci na uklad sitowy i przesuniecie toru
w jednym przej$ciu roboczym. Warunek ten w zasadzie spetni¢ moze tylko uklad
oparty na systemie wyréwnujacym. Jednym z systemdw, ktdéry znalazt praktyczne
zastosowanie w maszynach shuzacych do nasuwania toru, jest system dwdch cieciw.

4.3.2.1. Zasada automatycznego nasuwania toru wedlug systemu dwdch cigeiw’

Zasada systemu dwoch cigciw polega na tym, ze w tuku — niezaleznie od jego
promienia — stosunek wielkosci strzatek dwéch cieciw o roznej dlugosci jest wiel-
koscia stala, zalezna od réznicy ich dlugodci. Dotyczy to réwniez prostej, ktéra
mozna sobie wyobrazi¢ jako tuk o nieskoniczenie duzym promieniu. Zalezno$é te
wykorzystano w ten sposéb, ze do pomiaru zostala wykorzystana dluga cigciwa,
natomiast nasunigcie toru dokonywane jest w przednim koncu krétkiej cieciwy.

Najprostsza zalezno$¢ dwéch cigciw otrzymujemy wtedy, gdy strzatki mierzone
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sa w ich érodku. Warto$¢ strzalki £ dla cieciwy S w luku kolowym o promieniu R
obliczyé mozna z praktycznie wystarczajaco duza dokladnoscia ze wzoru:

F=rs, \ (4.1)

Warto$é strzalki F w tym samym tuku kolowym dla cigciwy dlugosci nS wyno-
si¢ bedzie:
o (ns)* _n’S*®

s L ; 4'2
8R B8R , _ (4.2)
' $C 82 F . .
skad otrzymujemy zalezno$¢ R Podstawiajac otrzymang warto$¢ do wzoru
(4.1), otrzymamy réwnanie:
B
e (4.3)

n

Jak wynika z tego rOwnania, przy zachowaniu stalego stosunku n dlugosci cig-
ciw otrzymamy bardzo prosta zalezno$¢ obydwu cieciw od siebie, ktérg mozna
wykorzystaé praktycznie w stosunkowo prosty sposob. W przypadku tuku kolo-
wego (rys. 4-60) mozemy okreSli¢ zasadg systemu dwdch cieciw w zastosowaniu
do maszyn stuzacych do nasuwania toru w nastepujacy sposob.

Mierzona jest warto$¢ strzatki F w $rodku dhugiej cigciwy ns. Na podstawie
otrzymanego wyniku okre$la si¢ nominalna warto$¢ strzatki f w Srodku krotkiej

I ns >

mm%A

pracy

Rys. 4-60. Schemat systemu dwéch cigciw w tuku ko-
lowym

cieciwy w tym samym punkcie 4 tuku, a znajdujacy si¢ z przodu (W stosunku do
kierunku pracy maszyn) punkt B przesuwa si¢ tak dlugo, az rzeczywista wartos¢
strzalki f osiagnie okres$lona warto$¢ nominalna. Po wykonaniu tej czynno$ci ma-
szyna przesuwa si¢ do nastepnego punktu, gdzie powtarza sig wymieniony uprze-
dnio cykl nasuwania. ;

Tor nasuwa si¢ tylko w tych miejscach, w ktérych wystepuje réznica miedzy
mierzona a nominalna wartoécia strzatki f, przy czym odleglos¢ pomigdzy po-
szczegblnymi nasuwanymi punktami musi by¢ wystarczajaco duza, aby nie nasta-
pito przesunigcie nasunigtego juz toru w czasie nasuwania nastepnych jego od-
cinkéw. W identyczny sposéb zasade te wykorzystuje si¢ w przypadku nasuwania
odcink6w prostych toru i krzywych przejSciowych.
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4.3.1.2. Nasuwanie krzywej przejsciowej

W krzywej przejSciowej krzywizna jej wzrasta liniowo od zera do wartosci ma-
ksymalnej R Biorac pod uwage, ze wielkos¢ strzatki w Srodku cigciwy krzywizny

1

R jest proporcjonalna do wielkosci strzalki cigeiwy S (wzor 4.1) wzrasta ona réwniez
liniowo od zera do wartosci f tuku kotowego. Dla cigciwy dlugoéci ns strzatka F
wzrasta réwniez liniowo od zera do wartoéci n%f tuku kolowego. W ten sposdb

stwierdzié mozna, ze zasade systemu dwoch cieciw zastosowaé mozna rowniez

leorefyczna wielkosc strzathi przy-
nalezna do cieciwy o dtugosci ns

, 7E?§fefz¢ma wielkose
n* slizatki przynalezna
do cieciwy 0 dlugosc s

php kk

Rys. 4-61. Zalezno$¢ wielkosci strzalek dwoch cieciw
w krzywej przejsciowej

pkp — poczatek krzywej przejiciowej, kkp — koniec krzywej przejs-
ciowej

do nasuwania toru w krzywych przejsciowych (rys. 4-61). Podobne rozwazania
mozna przeprowadzi¢ dla krzywej przejsciowej pomiedzy dwoma tukami kotowymi.
Wartos¢ strzatki w tym przypadku wzrasta liniowo od wartosci, ktérej odpowiada
wielko$¢ strzatki jednego z tukdw, do odpowiedniej wartosci strzatki drugiego
tuku. Wynika z tego, ze system ten mozna zastosowaé do wszystkich krzywych
przejsciowych. :

Mozliwos$é zastosowania systemu dwoch cigciw do nasuwania krzywych przej-
Sciowych mozna rowniez dowie$¢ w nastepujacy sposob.

Wielko$¢ strzatki w krzywej przejSciowej w Srodku cigciwy wynosi:

2
f= S—, 4.4)
8r
przy czym promieft r w kazdym punkcie ma inna warto$é, zmniejszajac si¢ do
nieskonczenie wielkiego na poczatku krzywej przejsciowej, do wielkosci promienia
tuku kolowego. Strzalka F wewnatrz krzywej przejSciowej dla cigciwy dtugosei nS,
podobnie jak w przypadku tuku kolowego, wynosi: :

e (nS)z o 7125’2_

; (4.5)
8r 8r
w rezultacie otrzymamy zalezno$¢ taka sama jak dla tuku kolowego (wzér 4.1)
F
f==. (4.6)

n
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Wynika z tego, ze dla kazdego punktu krzywej przejéciowej istnieje taka sama
zaleznoéé pomiedzy wielkodciami strzalek dlugiej i krotkiej cigeiwy, jak dla fuku
kolowego, z wyjatkiem poczatku i konca krzywej przejéciowej. Pozostaly w tych
miejscach blad w przyblizeniu obliczyé mozna w nastepujacy sposob (rys. 4-62):

.\33

SR
sl
2

y ; 4.7

E

F P

Tor przesuwamy w punkcie pkp przy koncu krotkiej cigeiwy, az do momentu
osiggniecia przez j nominalnej warto$ci. Warto$¢ przesunigcia wyniesie:
X3
54R + L

)
i SR (4.8)
9
Dokladnosé systemu dwoch cigciw

Dokladno$é systemu dwach cieciw omoéwiono na przykladzie schematéw przed-
stawionych na rysunkach 4-63 do 4-65. Luk kolowy (rys. 4-63) jest juz odpowiednio
wyregulowany na odcinku 7-2-3-3". Natomiast na odcinku 3'-4-5 polozZenie jego

fierunek pracy

Rys. 4-63

jest niewlasciwe. Koncowy punkt cigciwy namiarowej /-3 dtugodci nS znajduje
siec w punkcie 5, zamiast w 5’. W przypadku gdy w miejscu tym wielko$¢ bledu
wynosi @, w punkcie 3 wielkos¢ strzalki wynosi F+-AF, przy czym AF = 0,5. Wiel-

248



kos¢ strzalki cigciwy nasuwania 2-4 wynosi¢ wtedy bedzie f--Af; mozna ja obli-
czy¢ ze wzoru (4.3) w nastgpujacy sposob:

F+AF F AF
f+Af = R (4.9
n  BERT
: F
Dla prawidlowego tuku kolowego =7 natomiast pozostaly biad str.
Wynosi ;
AF 1
Af=—=—, 4.10
ne a2n ( )

Odchylenie luku od geometrycznie prawidlowego polozenia wynosi w punk-
cie 4:

Adie 2Af =2 (4.11)

n

Ze wzoru tego wynika, ze teoretycznie osiagalna jest kazda zadana dokladnoéé,

w zaleznosci od konstrukcyjnego wykonania odpowiedniego stosunku n obydwéch
cieciw.

Szczeg6lny przypadek usytuowania cigciw przedstawiony jest ma rysunku 4-64;

usytuowanie takie umozliwia nasuwanie toru w obydwoch kierunkach, Uklad

tego rodzaju znajduje praktyczne zastosowanie w przypadku regulacji toru, w tu-

Hierunek pracy

Rys. 4-64. Schemat praktycznego zastosowania systemu dwoch cieciw

kach ktérego znajduja si¢ nieprzesuwalne miejsca stale, jak mosty, rozjazdy i prze-
jazdy. W tych przypadkach konieczne jest rozpocz{:cie nasuwania z danych miejsc
w obydwoch kierunkach.

W razie tego rodzaju usytuowania cigciw stosunek wielkosci strzalek f do F;
mierzonych w $rodku tylnej (w stosunku do kierunku pracy) krétkiej cieciwy S,
wynosi dla tuku kotowego

f= (4.12)

w |

Jezeli w luku toru powstanie blad wielkosci a, to w miejscu strzatki F wynosi¢ on

a _
bedzie 3 Blad ten w wyniku istniejacego stosunku wielkosci strzalek zmniejszony
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zostaje jeszcze trzykrotnie, w rezultacie wigc dla danego usytuowania cieciw blad

. . a . r .
wielko$ci @ zostaje zredukowany do B swojej pierwotnej wartoscl.
W krzywej przejsciowej (rys. 4-65) w czasie nasuwania z prostej w tuk [4]
| a2 a2
fi= (3d+3a) = (d+a), (4.13)
6L R 2L R
3a” o gt : .
F = (3d+2a+3a) = ——(3d+54a), : (4.14)
6L R 2L R

przy czym przez L oznaczono diugos$¢ krzywej przejsciowej, a przez R — promien
tuku kotowego. Po uwzglednieniu wzoru (4.12) otrzymamy:

sl (d+5_‘1\_ (4.15)
35 oLiR\ 3
a’ 0,67-a"
Af=f"—f= (1,67a—a) = = e 4.16
/ 2L+ R ) 2L - R [m. ( )

Tak wiec w krzywej przejsciowej pozostaje biad strzalki o stalej wielkosci, co
powodowaloby przesunigcie calej krzywej przejéciowej. Dla unikniecia takiego
przypadku koniec krotkiej cigciwy przestawia sie¢ o podwojna wartos¢ Af.

Na rysunku 4-66 przedstawiono schematy praktycznego zastosowania omowio-
nego systemu dwoéch cieciw w obecnie produkowanych podbijarkach wieloczyn-

!"— g ——b=-— / - sa -_-.‘k]/

(k

Rys. 4-65. Schemat systemu dwoch cieciw w krzywej przejciowej

noéciowych typu SLC Plassermatic. Maszyny te wyposazone sg W podwdjne urza-
dzenia do automatycznego nasuwania toru, przy czym na rysunku 4-66b przed-
stawiono wykorzystanie systemu dwoch cigciw w ukladzie namiarowym urzadze-
nia do automatycznego nasuwania toru z przodu maszyny; stosunek wielkosci

H
strzalek dlugie] cieciwy do krotkiej Wi 3,.8. Na rysunku 4-66c przedstawiono

usytuowanie cieciwy urzadzenia samorejestrujacego, natomiast na rysunku 4-66d —

usytuowanie cieciw w ukladzie namiarowym urzadzenia do ciaglego automatyczne-
H.f

go nasuwania toru, w ktérym stosunek wielkoéci strzalek obydwoch cigeiw T

= 2,15,
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4.3.2.2. Zasada automatycznego nasuwania toru wedlug systemu dwoéch baz
ruchomych

W podbijarkach wieloczynnosciowych firmy Matisa uktad namiarowy urzadze-
nia do automatycznego nasuwania toru oparty jest na zasadzie wykorzystania
dwéch baz ruchomych (rys. 4-67), z ktérych jedna znajduje si¢ na czgSci wymaga-
jacej regulacji, a druga — na czesci juz wyregulowanej. Bazy polaczone sa migdzy
soba za pomoca skrzyzowanych ciegiel w taki sposob, ze ich wzajemne polozenie

Rys. 4-67. Schemat systemu dwoch baz ruchomych

okresla polozenie punktu, ktéry ma by¢ nasunigty, wzgledem trzech punktéw
tworzacych uklad odniesienia danej krzywizny. System ten jest oparty na zasa-
dzie sprowadzenia korygowanego punktu na krzywizne wyznaczong trzema punkta-
mi metoda wzglednego wyréwnania ksztaltu geometrycznego krzywizny.

Trzy punkty 4, C i D, zwiazane z ruchomymi bazami / i 2, wyznaczaja uklad
odniesienia krzywizny, na ktéra nasuniety ma by¢ punkt B zwiazany z wymienio-
nymi bazami. W ukladzie o dwéch identycznych bazach polaczonych skrzyzo-
wanymi ciegtami jednakowej dlugoéci, ktérych punkty umocowania rozstawione
sa w réznych odleglosciach e, punkt B symetryczny wzgledem osi H-H " z punk-
tem odniesienia C, lezy zawsze na krzywej K-K’, niezaleznie od dlugosci j&j pro-
mienia. Biorac pod uwage, Ze prosta jest krzywa o promieniu nieskornczenie wiel-
kim, punkt ten lezy réwniez na prostej G-G'.

Na rysunkach 4-68a i b, odtwarzajacych sytuacj¢ na torze prostym, przedsta-
wiony jest schemat obu baz I i 2 (4B-CD) oraz uklad skrzyzowanych ciegiel ab-cd.
Na schemacie tym obrzeza wszystkich czterech ko6t opieraja sig w punktach 4,
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B, CiD o wewngtrzng powierzchnie gléwki szyny toku namiarowego. Schemat a
przedstawia prawidlowe usytuowanie toru i wskaznik wskazuje polozenic zerowe.
Na schemacie b uwidocznione jest odchylenie od prawidlowego polozenia toru
1 wtedy ukiad przyjmuje polozenie zaznaczone na rysunku linia ciagla. Bledowi x

a
R Tl FE Q-
) 3]
0 C A A
b e I R
1 @ ~
ey e
D R ey B A

Rys. 4-68. Schemat dziatania ukladu namiarowego nasuwania toru
wedlug systemu dwoch baz ruchomych

odpowiada odpowiednie wychylenie si¢ wskaznika. Ta sama zasada obowiazuje
réwniez w tuku kolowym przedstawionym na schematach ¢ i d. Wielko$é okreslo-
nego bledu przekazywana jest nastepnie do ukladu sifowego, zapewniajacego na-
sunigcie blednie polozonego punktu na wilasciwe miejsce.

Dokladnosé cystemu dwéch baz ruchomych

W opisanym schemacie ukiadu 11amiarowego, opartego na systemie dwoch baz
ruchomych, przyjeto prawidlowe polozenie punktu 4. W praktyce punkt ten naj-
czedciej nie lezy w nominalnej krzywiznie tuku, w zwigzku z czym nalezy ustalié
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wplyw istniejacego bledu w punkcie A na polozenie nasuwancgo punktu B, a tym
samym okresli¢ stopien dokladnodci automatycznego nasuwania toru, jaki zapew-
nia zastosowanie danego systemu. _

Odcinek toru, na ktérym znajduje si¢ maszyna W czasie nasuwania toru, przed-
stawiony jest na rysunku 4-69. Poniewaz w rzeczywistoéci krzywizna ma promien
znacznie wiekszy niz przedstawiono na rysunku, mozna zalozyé, ze dlugosei od-

by
[ ¢
o PRI 1100 R
gale e LSt b
b+ 4 '
xS é B A4
a |
af—bf -2—C A\ 1
Krerunek pracy

Rys. 4-69. Schemat przedstawiajacy stopien zmniejszenia
bledu systemu = dwoch baz ruchomych na torze prostym

sinkéw toru a, b i ¢ réwnaja si¢ praktycznie dtugosci odpowiadajacych im cigeiw.

AB
Szukajac zaleznosci x4 dla wartoéci AB i A4, podanych na rysunku, otrzymamy:
AB = f, — fi; (4.17)
AA = f3—f1. (4.18)
Vot sen S? o (45)? SR, (ZS)*
Z =3 s Z ; ) ez 1sac =
iedzac, ze S 7 u 2/ aleznod¢ te mozna réwniez napisac: f 2R

W rozwazanym przypadku polowa cigciwy wynosi:
¢/2 dla strzatki f; ;
b--cj2 dla strzatki f5;
ab-c/2 dla strzatki f3.
Wstawiajac dane wartoséci do wzoréw (4.17) i (4.18), otrzymamy:

a1
AB=_ 2 2 =b(b+c)l

4.19
2R 2R S
C 2 c 2
(a+b+§) _(5) 2b+6)+b
[0 o a(a+2b+c)+ UH_C), (4.20)
2R 2R :
stad
ABE b(b+-c) (421)
AA  a(a+2b+o)+b(b+c) '
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Podstawiajac do réwnania rzeczywiste wartosci odcinkéw a, b i c, jakie znaj-
duja zastosowanie W ukladzie namiarowym podbijarek wieloczynno$ciowych
BNRI-80, a mianowicie: g = 7,585 m, b — 5,3 m, ¢ =492 m, otrzymamy:

JAB 1

A4 446
Wynika z tego, ze dowolnemu odchyleniu A4 polozenie punktu A od cieciwy C—D,
odpowiada zawsze odchylenie AB punktu B od tej samej cigciwy C—D. Odchylenie
AB dla danego ukladu jest zawsze 4,46-krotnie mniejsze niz odchylenie A4. W przy-
padku regulacji odcinka toru na prostej, blad ca réwna si¢ AB, z czego wynika,
ze w punkcie B istnieje blad &b réwny AB, czyli;

ea
Bh =

4,46

—_———

Rys. 4-70. Schemat przedstawiajacy stopien zmniejszenia bledu systemu
dwoéch baz ruchomych na luku toru

Ta sama wlasciwo$¢ zmniejszenia istniejacych w torze bledéw zachowana jest
w przypadku regulacji odcinka toru na huku. Rozpatrujac dwa bledy w torze ea
. eb, przedstawione na rysunku 4-70, otrzymamy:

eb = AB--AB,

ga = AA—AA,
czyli

eb AB—AB

ca  AA—AA

Biorac pod uwage, ze w danym ukladzie punkty 4, B, C i D leza réwniez na
krzywiznie tuku, mozemy zastosowaé obliczone zaleznosci:

AB iR LS

AA AAd
4,46 4,46
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wynika z tego, ze:
Ad AA ' :
gb m ag gl lﬁZ—AA"
ta AA-AA 446 AA—AA’

w rezultacie otrzymamy zaleznos¢:

ed
46

Reasumujac mozna stwierdzi¢, ze dany uklad namiarowy, oparty na systemie
dwéch baz ruchomych, zmniejsza zawsze blad polozenia toru w punkcie 4 w sto-
sunku 1 : 4,46.

Biorac pod uwage, ze punkt B lezy przed podbijanym i nasuwanym podkladem,
ktéry znajduje si¢ mniej wigcej W polowie odlegloéci pomigdzy nieruchomym
punktem (pod przednia osia podbijarki) a punktem B, mozna przyjaé, Ze W miejscu,
w ktérym znajduje si¢ nasuwany podklad, blad ten zostaje dodatkowo zmniejszony
mniej wiecej o polowe.
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