
СОЮЗ СОЗЕТСНМХ
СОЦИАЛИСТИЧЕСКИХ
РЕСПУБЛИК

ГОСУДАРСТВЕННЫЙ КОМИТЕТ
ПО ИЗОБРЕТЕНИЯМ И ОТКРЫТИЯМ
ПРИ ГКНТ СССР

Н ПАТЕНТУ

(51)5 Е 01 В 2 / / 1 /

( Л ) 4613761/11

30.03.8Р

( 3 1 ) .89'
.о;

(33)
(46)

88
26
ЕР
07.06

,88

. ,91. Бюл. № 21

(71) Франц Плассер Канбаумашинен-

ИндустригезельшаЛт мбЧ (AT)

(/2) Иоханн Хансманн и Йерг

Ганц (AT)

(53) 6 2 5 . 1 4 4 . 5 ( 0 8 8 . 8 )
(56) Патент СССР № 1297735,
к л . К 01 В 27/17, 1983.

(54) НЕПРЕРЫВНО ПЕРЕДВИГАЮЩАЯСЯ
В ПРОЦЕССЕ РАБОТЫ ВЫЛРАВОЧНО-ПОД-
БИВОЧ40-ОТДЕЛОЧНАЯ МАШИНА
(57) Изобретение относится к устрой-
ствам для выправки железнодорожного
пути и сгабилитации е г о положения.
Цель изобретения - упрощение к о н с т -
рукции и повышение производительное-

Изобретение относится к у с т р о й с т -
вам дгся ремонта железнодорожного пу-
т и , в частности к устройствам для его
выправки и стабилизации его п о л о -
жения .

Цель изобретения - упрощение к о н -
струкции и повышение п р о и з в о д и т е л ь -
ности машины.

На (Ьнг. 1 ^ о к а з а н а выправочно-под-
бгвочно-отделочная машина, общий в и д ;
на фиг. } - то же, вид сверху; на
фиг. 3 - 6 - варианты выполнения
машины.

Непрерывно п е р е д в и г а ю т ' я с я в п р о -
цессе1 работы пыпр п о ч ч о - п о л б и в о ч н о - о т -

ти машины. Машина содержит раму ( Р ) , j
первый конец которой опирается на
ходовую тележку, дополнительную р а -
му (ДР), один конец которой у с т а н о в -
лен в роликовых направляющих Р, а
другой оперт на вторую ходовую тележ-
к у . На Р смонтированы контрольно-из-
мерительное у с т р о й с т в о , включающее
в себя базовую систему о т с ч е т а , к а -
бина оператора (КО), кабина машинис-
т а (КМ). Ходовые тележки имеют приво-
ды и тормозные механизмы. На ДР смон-
тированы шпалоподбивочный а г р е г а т и
подъемно-рихтовочный а г р е г а т . ДР с о -
единена с приводом ее продольного п е -
ремещения. В КО установлено у с т р о й с т -
во управления агрегатами, приводами
и механизмами. Второй конец рамы опи-
р а е т с я на ДР при помощи опор в виде
роликов, установленных в направляю-
щих, которые смонтированы на ДР.
6 з . п . ф-лы, 6 и л .

делочная машина содержит раму 1, один
конец которой опирается на ходовую
тележку 2, дополнительную раму 3,
один конец которой установлен в роли-
ковых направляющих 4 рамы 1, а второй
оперт на вторую ходовую тележку 5 .
Рама 1 выполнена изогнутой вверх в ви-
де к о л е н а . На раме 1 смонтированы к а -
бина 6 о п е р а т о р а , кабина 7 машиниста,
силовая установка 8 и контрольно-из-
мерительное устройство 9, включающее
в себя базовую систему о т с ч е т а . Тележ-
ки 2 и 5 имеют приводы 10 и тормозные
механизмы 1 1 . На раме 3 смонтированы
шпалоподбивочный а г р е г а т 12 и подъем-
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но-рихтовочный агрегат ІЗ. Рама 3 сое-

динена с приводом 14 ее продольного

перемещения, который представляет

собой гидроцилиндр. В кабине 6 смон-

тировано устройство 15 управления ука-
5

занным агрегатами 12 и 13, привода-

ми 10 и 14 и механизмами 11. На ра- -

ме 3 смонтированы направляющие 16, на

которые опираются опоры в виде роли- .

ков 17, закрепленные на втором конце

рамы 1. Направляющие 16 установлены

на втором конце рамы 3 (фиг. 1), кото-

рая размещена в зоне изогнутой вверх

части рамы 1, под ней. Рама 3 имеет .

фиксатор 18 относительно рамы 1, кото-

рый стопорит раму 3 при транспортном

положении машины. Фиксатор 18 состо-

ит из пальца 19, смонтированного на

раме 1, при этом в раме 3 выполнено

отверстие для пальца 19. Рама 3

(фиг.2) образована из двух проходящих

параллельно одна другой в продольном

направлении машины балок 20, которые

в зоне фиксатора 18 имеют отверстие 25

для пальца 19. Кабина 6 расположена

между балками 20 на раме 1 для на-

блюдения за работой агрегатов 12 и 13

и управления ими так, что может обес-

печить беспрепятственное смещение ра-

мы 3 относительно рамы 1.

Представленная на фиг. 3 машина

также содержит раму 1, смонтированные

на ней кабины 6 и 7, силовую установ-

ку 8, устройство 15 управления, роли-

ковые направляющие 4. Машина также 35

содержит раму 3, опирающуюся на те-

лежки 5 и 21 и несущую агрегаты 12

и 13 и устройство 9. Рама 1 одним кон-

цом опирается на тележку 2, а вторым -

на раму 3, при этом на раме 3 смонти-^О

рованы направляющие 16, на которые

опираются опоры в виде роликовых на- *

праляющих 4. Одна кабина 7 смонтиро-

вана на раме 3. Агрегаты 12 и 13 име-

ют приводы 22 и 23 перестановки их

по высоте.

Изображенная на фиг, 4 машина со-

держит раму 1, опирающуюся на тележ-

ку 2, раму 3, опирающуюся на тележ-

ку 5. Рама 1 имеет консольную высту-
 5

пающую за тележку 2 часть 24, на кото-

рой смонтированы силовая установка 8

и кабины 6 и 7. На машине смонтирова-

но контрольно-измерительное устройст-

во 9, включающее в себя базовую сие- 5

тему отсчета и следящие ролики 25,

установленные с возможностью переста-

новки по высоте. Для установки перед-

30

45

ней части рамы 3 рама 1 выполнена из

двух параллельных расположенных один

над другим горизонтальных участков,

соединенных между собой в передней

части машины, причем нижний горизон-

тальный участок имеет направляющие 16,

на которые опираются ролики 17, за-

крепленные на передней части рамы 3.

На последней закреплены направляющие

26, на которые опираются ролики 27,

установленные на верхнем горизонталь-

ном участке рамы 1. Рама 3 фиксирует-

ся относительно рамы 1 гидроцилинд-

ром 28. На раме 3 установлены шпало-

подбивочный агрегат 12 и подъемно-

рихтовочный агрегат 13. Агрегат 12

имеет привод 22 перестановки по высо-

те, а агрегат 13 - привод 23 переста-

новки по высоте (подъемки пути) и

привод 29 рихтовки пути. Управление

всеми приводами и агрегатами 12 и 13,

а также тормозными механизмами 11

осуществляется устройством 15 управ-

ления, которое соединено с концевыми

выключателями 30 и взаимодействующих

с ними элементов замедления. Выключа-

тели 30 обеспечивают продольное пере-

мещение роликов 17 и 27 только в пре-

делах направляющих 16 и 26.

Изображенная на фиг. 5 машина со-

держит рамы 1 и 3. На раме 3 установ-

лены агрегаты 12 и 13. В зоне агрега-

та 12 установлен взаимодействующий

с рельсовыми скреплениями индуктив-

ный датчик 31, соединенный с устрой-

ством 15 управления и предназначен-

ный для точного центрирования шпало-

подбивочного агрегата 12 относитель-

но подбиваемых шпал. Гидроцилиндр 28

фиксирует рамы 1 и 3 одна относитель-

но другой при переезде машины с одно-

го ремонтируемого участка пути на

другой (в транспортном положении ма-

шины) . Рама 3 опирается га тележки 5

и 21, а рама 1 - на тележку 2 и ра-

_му 3 при помощи опор в виде роликов

17, установленных на направляющие 16.

Рама 3 также имеет роликовые направ-

ляющие 32. На раме 1 установлен ста-

билизатор 33 положения пути^соединен-

ный с приводом 34 перемещения в вер-

тикальной плоскости.

Стабилизатор 33 положения пути ;

расположен за агрегатом 12 по направ-

лению работы машины. Рама I имеет .

опору 35 в виде колеса с гребнем,

поднимающуюся приводом 36. Опора 35

используется при разъединении 1
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pa 28 от рамы О» при этом рамы 1 и 3

используются отдельно при выполнении

незначительных работ по подбивке

шпал. Рлма 3 может использоваться и

с по-иному оснащенной рамой 1. На ма-

тине установлен датчик 37 пройденного

пути, включающий в себя измеритель-

ное колесо для измерения пройденного
10

машиной пути.

Изображенная на фиг. 6 машина со-

держит рамы 1 и 2, опирающиеся на те-

лежки Z
t
5 и 21. Рама 1 также имеет

опору 35 в виде колеса с гребнем, *<-

соединенную с приводом 36. На раме 1

установлен плуг 38 с возможностью

перемещения в вертикальной плоскости

приводом 39, расположенный перед подъ-

емно-рихтованным агрегатом 13 по на- 20

правлению работы машины. Второй ко-

нец рамы 1 установлен с возможностью

поворота вокруг вертикальной оси 40.

На раме 3 установлены боковые на-

правляющие ролики 41 для рамы 1, роли-25

ки 41 вращаются вокруг вертикальных

осей. НА концевых участках направляю-

щих 16 установлены конечные выключате-

ли 42, отключающие привод перемещения

рамы 3 относительно рамы 1. В зоне зо

агрегата 12 установлен индуктивный

датчик 31, а в конце рамы 3 - дат-

чик 37 пройденного пути.

Машина работает следующим образом.
35При работе машины рама 1, опираю-

щаяся на тележку 2 и через раму 3 -

на тележку 5 и несущая кабины 6 и 7,

а также агрегаты 12 к 13, непрерывно

перемещаются в направлении стрелки А .,

при непрерывном управлении всеми при-

водами и агрегатами 12 и 13 устройст-

вом \Ь управления. Одновременно с не-

прерывным перемещением машины рама 3

циклично перемещается в направлении дс

стрелок В от одной зоны уплотнения

балласта к другой. Для этого после

окончания уплотнения балласта в одной

зоне и подъема агрегата 12 с помощью

устройства 15 приводится в действие
 5 С

привод 10 тележки 5, при этом рама 3

приводом 4 или гидроцилиндром 28 быст-

ро перемещается в переднее рабочее

положение, обозначенное пунктирной

линией на фиг. 1. Роликовые направ-
 s<

-

ляюшие 4 могут быть установлены ча

раме \ с возможностью перемещения по-

перек машины приводом, что обеспечит

более точное ориентирование агрега-

•"OR 1;-- II i j ОТНОСИТЄЛЬНО Р СЛЬ С ОТэ П у "

ти в криволинейных его участках.
При необходимости на путь может

быть опущен приводом 39 плуг 38, что-
бы произвести разравнивание балласта.
Стабилизатор 33 положения пути обес-
печивяет доуплотнение балласта после
шпалоподбивочпого агрегата 12 и обес-
печивает после себя устойчивое стаби-
лизированное положение пути. Благода-
ря установке рамы 1 с возможностью
поворота вокруг оси 4'! обеспечивает-
ся беспрепятственная работа машины
в .криволинейных участках пути.

Ф о р м у л а и з о б р е т е н и я

1. Непрерывно передвигающаяся в
процессе работы вьшравочно-подбивоч-
но-отделочная машина, содержащая ра-
му, один конец которой оперт на ходо-
вую тележку, смонтированные на раме
кабину оператора, силовую установку,
привод ходовой тележки, контрольно-
измерительное устройство, включающее

в себя базовую систему отсчета, допол-
нительную раму, один конец которой
установлен в направляющих рамы машины,
а второй оперт на вторую ходовую т е -
лежку, привод продольного перемещения
дополнительной рамы относительно ра-
мы машины, установленные на дополни-
тельной раме шпалоподбивочной а г р е -
гат и ITодъемно-рихтовочный а г р е г а т ,
а также тормозные механизмы и смонти-
рованные на раме машины устройства
управления указанными приводами, а г -
регатами и тормозными механизмами,
о т л и ч а ю щ а я с я тем, что,
с -челыо упрощения конструкции и п о -
вышения производительности, второй
конец рамы машины оперт на дополни-
тельную раму при помощи опор, уста^
новленных с возможностью перемещения
в направляющих, которые смонтированы
на дополнительной раме.

2. Машина пс) п, ^ о т л и ч а ю -
щ а я с я тем, что дополнительная
рама имеет П-обрачную форму и на ниж-
них частях ее стоек установлены гори-
зонтальные кронштейны, один из кото-
рых установлен в указанных направляю-
щих рамы, а на втором смонтирована
направляющие для опор.

3. Машина по п . 1, о т л и ч а ю -
щ а я с я тем, что направляющие-до-
полнительной рамы установлены на
втором ее конце.
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4. Машина по п. 1, о т л и ч а ю -

щ а я с я тем, что направляющие до-

полнительной рамы смонтированы на

указанном одном ее конце.

5. Машина по п. ^ о т л и ч а ю -

щ а я с я тем, что она снабжена плу-

гом, установленным на раме машины с

возможностью перемещения в вертикаль-

ной плоскости приводом и расположен-

ным перед подъемио-рихтовочным агре-

гатом по направлению работы машины.

10

6. Машина по п. 1S о т л и ч а ю -
щ а я с я тем, что ©"а снабжрна ста-
билизатором положения пути, установ-
ленным на раме машины с возможностью
перемещения в вертикальной плоскости
приводом и расположенным за шпалопод-
бивочным агрегатом по направленню ра-
боты машины.

/. Машина по п . 1, о т л и ч а ю -
щ а я с я тем, что она снабжена фик-
сатором дополнительной рамы относи- •
тельно рамы машины.

П
Фиг 2
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16 21 1 70 //
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