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Beschreibung

Gebiet der Technik

[0001] Die Erfindung betrifft eine Maschine zum Sta-
bilisieren eines Gleises, mit einem auf Schienenfahrwer-
ken abgestützten Maschinenrahmen und einem höhen-
verstellbaren, durch Aggregatrollen auf Schienen des
Gleises abrollbaren Stabilisationsaggregat, das einen
Schwingungserreger mit rotierenden Unwuchtmassen
zur Erzeugung einer dynamisch in einer Gleisebene nor-
mal zu einer Gleislängsrichtung wirkenden Schlagkraft
sowie einen Höhenantrieb zur Erzeugung einer auf das
Gleis wirksamen Auflast umfasst. Zudem betrifft die Er-
findung ein Verfahren zum Betreiben einer solchen Ma-
schine.

Stand der Technik

[0002] Zu den heute anerkannten Instandhaltungs-
maßnahmen im Oberbau gehört die Verdichtung des
Schotterbettes mittels dynamischer Gleisstabilisatoren
nach Stopfarbeiten. Mit dieser Methode wird nicht nur
der Querverschiebewiderstand des Gleisrostes erhöht,
sondern auch eine hohe Gleisqualität über einen länge-
ren Zeitraum erreicht.
[0003] Die Verdichtwirkung wird dabei durch mehrere
Parameter, darunter Verdichtfrequenz, Schwingungs-
amplitude, vertikale Auflast und dynamische Schlagkraft,
beeinflusst. Die Frequenz ist durch das Materialverhalten
des Schotters auf den Bereich von etwa 32-38 Hz be-
grenzt. In diesem Bereich zeigt das Schotterbett das op-
timale Verhalten.
[0004] Maschinen zum Stabilisieren eines Gleises sind
aus dem Stand der Technik bereits mehrfach bekannt.
Bei einem sogenannten dynamischen Gleisstabilisator
werden zwischen zwei Schienenfahrwerken befindliche
Stabilisationsaggregate über eine Höhenverstellung auf
ein zu stabilisierendes Gleis abgesenkt und mit einer ver-
tikalen Auflast beaufschlagt. Über Aggregatrollen und an
Außenseiten der Schienenköpfe anliegenden Zangen-
rollen wird unter kontinuierlicher Vorfahrt eine Quer-
schwingung der Stabilisationsaggregate auf das Gleis
übertragen.
[0005] Eine solche Maschine ist beispielsweise aus
der WO 2008/009314 A1 bekannt. Dabei umfasst das
Stabilisationsaggregat verstellbare Unwuchtmassen,
um bedarfsweise die Schlagkraft rasch auf einen redu-
zierten Wert oder auf null zu reduzieren (z.B. bei festen
Bauwerken, etwa Brücken oder Tunnels) und sofort nach
Erreichen eines zu stabilisierenden Gleisabschnitts auf
den ursprünglichen Wert anzuheben.
Eine weitere Maschine zur Gleisstabilisierung gemäß
dem Oberbegriff des Anspruchs 1 ist aus WO
2019/158288 A1 bekannt.
[0006] Da die Frequenz nur innerhalb eines einge-
schränkten Bereiches variiert werden kann, ist man dazu
übergegangen, die Schlagkraft durch eine Lageverstel-

lung der Exzentermassen zu variieren. Ein Nachteil liegt
hier im konstruktiven Aufbau der sich bewegenden Teile,
der in seiner Umsetzung sehr aufwendig und komplex
ist. Dadurch bedingt ist auch ein entsprechender Kos-
tenaufwand für Wartung und Instandhaltung.

Zusammenfassung der Erfindung

[0007] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, für
eine Maschine der eingangs genannten Art durch einen
möglichst einfachen, robusten Aufbau des Stabilisations-
aggregates eine signifikante Verbesserung der Wirt-
schaftlichkeit im Betrieb, bezogen auf den Instandhal-
tungsaufwand, gegenüber dem Stand der Technik anzu-
geben. Zudem soll ein mittels der Maschine durchgeführ-
tes Verfahren zur Verdichtung des Schotterbettes des
Gleisoberbaus angegeben werden.
[0008] Erfindungsgemäß werden diese Aufgaben ge-
löst durch eine Maschine gemäß Anspruch 1 und ein
Verfahren gemäß Anspruch 10 Abhängige Ansprüche
geben vorteilhafte Ausgestaltungen der Erfindung an.
[0009] Die Erfindung sieht vor, dass eine Hauptun-
wuchtmasse und eine Nebenunwuchtmasse bei gleicher
Rotationsgeschwindigkeit in Abhängigkeit der Drehrich-
tung unterschiedliche Fliehkräfte bewirken, wobei die
beiden Unwuchtmassen in der Weise gekoppelt sind,
dass bei Rotation in einer Drehrichtung die Unwuchtmas-
sen zueinander eine erste Phasenverschiebung aufwei-
sen und dass bei Rotation in die entgegengesetzte Dreh-
richtung die Unwuchtmassen zueinander eine von der
ersten Phasenverschiebung abweichende zweite Pha-
senverschiebung aufweisen. Abhängig von der Anord-
nung der Unwuchtmassen verändert eine geänderte
Phasenverschiebung sowohl die Richtung als auch die
Stärke der Schlagkraft.
[0010] Einer Rotationswelle sind zumindest eine
Hauptunwuchtmasse wie auch zumindest eine Neben-
unwuchtmasse zugeordnet, wobei die Hauptunwucht-
masse fest mit der Welle verbunden ist. Diese Welle-
Nabe-Verbindung wird form-, kraft-, oder stoffschlüssig
ausgeführt.
[0011] Die Nebenunwuchtmasse ist derart gelagert,
dass diese in einem definierten Winkelbereich frei dreh-
bar beweglich ist. Dieser definierte Winkelbereich ist in
Abhängigkeit der Antriebsdrehrichtung festgelegt und er-
gibt somit zwei mögliche, betragsmäßig unterschiedliche
Phasenverschiebungen zwischen der Hauptunwucht-
masse und der zugeordneten Nebenunwuchtmasse, wo-
bei Endanschläge in der jeweiligen Drehrichtung die Po-
sition der Hauptunwuchtmasse relativ zur Nebenun-
wuchtmasse bestimmen. Für die weiteren Ausführungen
werden je eine Hauptunwuchtmasse und eine zugeord-
nete Nebenunwuchtmasse um dieselbe Rotationsachse
als ein Unwuchtmassepaar bezeichnet.
[0012] Dabei umfasst das Stabilisationsaggregat als
Hauptkomponenten in seinem konstruktiv einfachst
möglichen Aufbau eine Rotationswelle und ein Unwucht-
massepaar, bestehend aus einer Hauptunwuchtmasse
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sowie einer Nebenunwuchtmasse.
[0013] Vorteilhaft ist es, wenn die Mitnahme der Ne-
benunwuchtmassen durch die Hauptunwuchtmassen
formschlüssig, somit rein passiv durch sogenannte Mit-
nehmer erfolgt. Dabei ist es konstruktiv möglich, diese
Mitnehmer als eigenständige Bauteile auszuführen, es
kann aber auch durch entsprechende Formgestaltung
der Hauptunwuchtmassen eine Integration der Mitnah-
mefunktion in einem einzigen Bauteil erfolgen. Aus die-
ser speziellen Formgestaltung bzw. geometrischen An-
ordnung der Mitnehmer ergibt sich ein vordefinierter Win-
kelbereich, in dem eine freie Drehbewegung der Neben-
unwuchtmassen zwischen den Endanschlägen möglich
ist.
[0014] In einer besonders vorteilhaften Weiterbildung
umfasst das Stabilisationsaggregat zwei über Zahnräder
gekoppelte, gegenläufige Rotationswellen und die je
Welle zugehörigen Unwuchtmassepaare. Hier ergibt
sich je nach Ausrichtung und Phasenlage der Unwucht-
massepaare zueinander und damit der einzelnen Flieh-
kräfte und ihren unterschiedlichen Wirkrichtungen eine
Addition oder Subtraktion der Kraftvektoren im Maschi-
nengehäuse. Dabei ist gewöhnlich vorgesehen, dass
sich sämtliche Fliehkraftkomponenten in vertikaler Rich-
tung subtrahieren, somit aufheben, während sich die
Fliehkraftkomponenten in horizontaler Richtung addie-
ren, somit die resultierende, maximal mögliche Gesamt-
schlagkraft in horizontaler Wirkrichtung erreicht wird.
Daraus ergeben sich zumindest zwei betragsmäßig un-
terschiedliche Schlagkräfte um damit die auf das Gleis
einwirkende Schlagkraft gezielt verändern zu können.
[0015] Zudem ist es günstig, wenn die jeweilige Un-
wuchtmasse mit einer in Gleislängsrichtung ausgerich-
teten Rotationsachse am Stabilisationsaggregat ange-
ordnet ist. Diese Ausrichtung eignet sich besonders für
den Einsatz in einem Stabilisationsaggregat, da die re-
sultierende Schlagkraft normal zur Gleislängsrichtung
auf das zu stabilisierende Gleis wirkt. Auf diese Weise
ist eine optimale Energieeinbringung in das Gleis gege-
ben.
[0016] Auch kann es vorteilhaft sein, dass einer Rota-
tionswelle wenigstens zwei Unwuchtmassepaare zuge-
ordnet sind, wobei die Unwuchtmassepaare je eine
Hauptunwuchtmasse sowie eine Nebenunwuchtmasse
um dieselbe Rotationsachse umfassen. Je nach Anfor-
derung an die Gesamtschlagkraft, beziehungsweise de-
ren Betrag, können auf einer Rotationswelle mehrere Un-
wuchtmassepaare in Serie angeordnet sein.
[0017] Der Betrieb von zwei Stabilisationsaggregaten
auf einer Maschine ist entweder gekoppelt, mittels eines
gemeinsamen Antriebs, oder unabhängig voneinander
über eigenständige Antriebe je Stabilisationsaggregat
möglich.
[0018] Werden in einer vorteilhaften Weiterbildung auf
einer Maschine zwei unabhängig voneinander angetrie-
bene Stabilisationsaggregate eingesetzt, so sind bis zu
acht betragsmäßig unterschiedliche Schlagkräfte an-
steuerbar, dies ergibt sich mathematisch aus 32 - 1 = 8.

[0019] In einer Ausprägung der Erfindung ist vorgese-
hen, dass bei unabhängig voneinander angetriebenen
Stabilisationsaggregaten die jeweiligen Antriebe mittels
einer gemeinsamen Steuerungseinrichtung angesteuert
werden.
[0020] Dadurch sind die einzelnen Antriebe optimal
aufeinander abstimmbar und präzise ansteuerbar. Durch
eine Phasensynchronisation der nicht gekoppelten Sta-
bilisationsaggregate kann entweder ein gleichschwin-
gender oder gegenschwingender Betrieb sichergestellt
werden. Vor allem zur Ansteuerung der oben genannten
8 unterschiedlichen Schlagkräfte ist dies von besonde-
rem Vorteil.
[0021] In einer einfachen Ausprägung werden wenigs-
tens zwei Stabilisationsaggregate auf einer Maschine
gekoppelt betrieben, etwa über eine Gelenkwelle. Hier
ermöglicht ein gemeinsamer Antrieb einen sehr kompak-
ten Aufbau der Gesamtanordnung.
[0022] Für den Antrieb der Rotationswelle ist vorgese-
hen, dass die Antriebe als hydraulische Aktuatoren aus-
gebildet sind. Dadurch können die Antriebe in ein bereits
bestehendes Hydrauliksystem der Maschine miteinge-
bunden werden.
[0023] In einer anderen Ausprägung der Erfindung
kann es vorteilhaft sein, wenn die jeweiligen Antriebe als
elektrische Aktuatoren ausgebildet sind. Gerade bei neu-
en Maschinenkonzepten, die einen modernen und effi-
zienteren Gesamtbetrieb mit Speisung über Akkumula-
toren oder Oberleitung vorsehen, ist eine sinnvolle Ein-
bindung möglich.
[0024] Das erfindungsgemäße Verfahren zum Betrei-
ben einer Maschine sieht vor, dass zumindest ein Stabi-
lisationsaggregat über einen Höhenantrieb auf das Gleis
abgesetzt und mit einer Auflast beaufschlagt wird und
dass zumindest ein Unwuchtmassepaar über eine Rota-
tionswelle mit umschaltbarer Drehrichtung angetrieben
wird. Dadurch wird eine an die örtlichen Gegebenheiten
anpassbare Gleisstabilisation mit einer veränderbaren
Schlagkraft gewährleistet.
[0025] In einer günstigen Weiterbildung des Verfah-
rens wird ein Hochfahren der Antriebsleistung eines An-
triebes des Stabilisierungsaggregates über einen soge-
nannten Soft-Anlauf geregelt. Dabei ist ein vordefinierter,
steigender Rampenverlauf in einer übergeordneten
Steuerung hinterlegt, der ein gezieltes Hochfahren inner-
halb einer definierten Zeitspanne ermöglicht, um Stöße
in den Endanschlägen der Unwuchtmassen zu vermei-
den.
[0026] Eine weitere Ausprägung des Verfahrens er-
möglicht eine variable Verstellung der Schlagkraft im Be-
reich zwischen wählbaren Schlagkraftstufen durch Än-
derung der Drehzahl des jeweiligen, zugehörigen Antrie-
bes. Dies bietet dem Betreiber große Flexibilität und Prä-
zision in der Gleisstabilisierung.

Kurze Beschreibung der Zeichnungen

[0027] Die Erfindung wird nachfolgend in beispielhaf-
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ter Weise unter Bezugnahme auf die beigefügten Figuren
erläutert. Es zeigen in schematischer Darstellung:

Fig. 1 Seitenansicht einer Maschine zum Stabilisie-
ren eines Gleises

Fig. 2 Stabilisationsaggregate unabhängig, mit eige-
nem Antrieb

Fig. 3 Stabilisationsaggregate gekoppelt, mit ge-
meinsamem Antrieb

Fig. 4 Detailansichten eines Stabilisationsaggregats
/ Schnittdarstellungen

Fig. 5 Drehrichtungsabhängige Unwuchtverstellung
über Mitnehmer

Fig. 6 Unwuchtverstellung durch Drehzahlregelung
im Zwischenbereich

Beschreibung der Ausführungsformen

[0028] Fig. 1 zeigt eine vereinfacht dargestellte Ma-
schine 1 zum Stabilisieren eines auf Schotter 2 ruhenden
Gleises 3, welche einen durch Schienenfahrwerke 4 auf
Schienen 5 abgestützten Maschinenrahmen 6 umfasst.
Zwischen den beiden endseitig positionierten Schienen-
fahrwerken 4 sind zwei Stabilisations-aggregate 7 in
Gleislängsrichtung 8 hintereinander angeordnet. Diese
sind jeweils durch Höhenantriebe 9 vertikal verstellbar
mit dem Maschinenrahmen 6 verbunden.
[0029] Ein Messsystem 27 zum Erfassen der Schie-
nengeometrie ist am Maschinenrahmen 6 angebracht.
Eine Steuerungseinrichtung 26 ist für die Verarbeitung
der vom Messsystem 27 erhaltenen Daten, wie auch die
Ermittlung der Stellparameter zum Betrieb und zur An-
steuerung der Stabilisationsaggregate 7, der Höhenan-
triebe 9 und der Antriebe 13, eingerichtet.
[0030] Die Ausführung in Fig. 1 bildet unabhängige,
nicht gekoppelte Stabilisationsaggregate 7 mit eigenen
Antrieben 13 ab. In den folgenden Figuren (Fig. 2 und
Fig. 3) werden mögliche Ausführungen mit gekoppelten
wie auch nicht gekoppelten Stabilisationsaggregaten 7
gezeigt.
[0031] In Fig. 2 sind unabhängige Stabilisationsaggre-
gate mit eigenem Antrieb gezeigt. Mit Hilfe von auf den
Schienen 5 abrollbaren Aggregatrollen 10 kann jedes
Stabilisationsaggregat 7 formschlüssig mit dem Gleis 3
in Eingriff gebracht werden, um dieses mit einer ge-
wünschten Schwingungsfrequenz in Schwingung zu ver-
setzen. Die Aggregatrollen 10 umfassen für jede Schiene
5 zwei Spurkranzrollen, die an der Innenseite der Schie-
ne 5 abrollen, und eine Zangenrolle, die im Betrieb von
außen mittels eines Zangenmechanismus 11 gegen die
Schiene 5 gedrückt ist. Durch die Höhenantriebe 9 wird
eine vertikale statische Auflast auf das Gleis 3 aufge-
bracht.
[0032] Die Antriebe 13 des Stabilisationsaggregates 7
sind an eine gemeinsame Versorgungseinrichtung 25
angeschlossen. Bei elektrischen Antrieben 13 ist das bei-
spielsweise eine Motor-Generator-Einheit mit Speisung
aus einem elektrischen Speicher. Auch eine Oberleitung

ist zur Versorgung elektrischer Antriebe 13 nutzbar,
wenn die Maschine 1 über Stromabnehmer und entspre-
chende Umrichter verfügt. Kommen hydraulische Antrie-
be 13 zum Einsatz, so ist die Versorgungseinrichtung 25
sinnvollerweise in ein Hydrauliksystem der Maschine 1
integriert.
[0033] Eine Alternative zeigt Fig. 3 mit gekoppelten
Stabilisationsaggregaten und einem gemeinsamen An-
trieb. Der grundsätzliche Aufbau der Stabilisationsaggre-
gate 7 ist mit der Ausführung in Fig. 2 ident, der Unter-
schied liegt hier in der Koppelung der Anordnung in Gleis-
längsrichtung 8 und der Gestaltung der Antriebe 13. Über
eine Verbindungswelle 15 sind die Stabilisationsaggre-
gate 7 antriebsmäßig mitsammen verbunden. Der An-
trieb 13 und die Verbindungswelle 14 sind nur einfach
ausgeführt.
[0034] In Fig. 4 ist eines der Stabilisationsaggregate 7
im Detail in Schnittansichten dargestellt. Innerhalb eines
Gehäuses 16 ist ein Schwingungserreger 17 angeord-
net, welcher auf zwei Rotationsachsen 21 jeweils über
eine Rotationswelle 18 mit darauf angeordneten Un-
wuchtmassen verfügt. Dabei bilden eine Hauptunwucht-
masse 19 und eine Nebenunwuchtmasse 20 ein Un-
wuchtmassepaar. Jede Rotationswelle 18 ist beidseitig
im Gehäuse 16 über Wälzlager 22 drehbar gelagert.
[0035] Eine Koppelung der Unwuchtmassen 19, 20 er-
folgt über sogenannte Mitnehmer 24, welche hier als ei-
genständige Elemente ausgeführt sind. Diese sind de-
ckungsgleich direkt an der Hauptunwuchtmasse 19 wie
auch an der Nebenunwuchtmasse 20 angebracht.
[0036] Die gegenläufigen Rotationswellen 18 sind
über Zahnräder 23 mechanisch gekoppelt, wobei die
Kraftübertragung auf die Rotationswelle 18 formschlüs-
sig über eine Passfederverbindung erfolgt.
[0037] Über Gleitlager auf der Rotationswelle 18 frei
drehbar gelagert sind die Nebenunwuchtmassen 20 aus-
geführt, die Hauptunwuchtmassen 19 sind fest mit der
Rotationswelle 18 über eine Passfederverbindung ver-
bunden.
[0038] Die hier in Fig. 4 dargelegte Konstruktion zeigt
auf den Rotationswellen 18 je zwei axial darauf angeord-
nete Unwuchtmassepaare, das heißt je zwei Hauptun-
wuchtmassen 19 mit je zwei Nebenunwuchtmassen 20.
Als technisch einfachste Lösung ist ein Aufbau mit nur
einer Rotationswelle 18 und nur einem darauf angeord-
neten Unwuchtmassepaar möglich.
[0039] Fig. 5 stellt die drehrichtungsabhängige Un-
wuchtverstellung über Mitnehmer 24 schematisch dar.
Dabei zeigen die Darstellungen A, B, C, D, E, F, G, H die
Winkelstellungen 0°, 90°, 180° und 270° jeweils für beide
Drehrichtungen, wobei sich jede Darstellung aus einer
oberen und einer unteren Rotationswelle 18 zusammen-
setzt. Die angegebene Drehrichtung ist immer auf die
obere Rotationswelle 18 bezogen, die untere Rotations-
welle 18 dreht durch mechanische Koppelung in die ge-
gengesetzte Drehrichtung.
[0040] Die Darstellungen A bis D zeigen einen rechts-
drehenden Betrieb (Drehrichtung im Uhrzeigersinn) wäh-
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rend die Darstellungen E bis H einen linksdrehenden Be-
trieb (Drehrichtung gegen Uhrzeigersinn) darstellen.
[0041] Der Aufbau in Darstellung A (Winkelstellung 0°)
umfasst die obere, rechtsdrehende Rotationswelle 18 mit
einem darauf angeordneten Unwuchtmassepaar. Die
Hauptunwuchtmasse 19 mit zugehörigen Mitnehmern 24
(fein schraffiert) bewirkt eine Fliehkraft F1 vom Dreh-
punkt aus in vertikaler Richtung, die Nebenunwuchtmas-
se 20 mit zugehörigen Mitnehmern 24 (grob schraffiert)
bewirkt ebenso eine Fliehkraft F3 vom Drehpunkt aus in
vertikaler Richtung. Die Summe der beiden Fliehkräfte
F1 und F3 ergibt die Gesamtfliehkraft Fges1. An der un-
teren Rotationswelle 18 (linksdrehend) wirkt die Gesamt-
fliehkraft Fges1 als Summe von F2 und F4 mit gleichem
Betrag in entgegengesetzter Richtung, die Kräfte heben
sich somit bei Reduktion auf das gesamte Stabilisations-
aggregat 7 auf, es wirkt keine Kraft in vertikaler Richtung.
[0042] In Darstellung B (Winkelstellung 90°) wirkt die
Gesamtfliehkraft Fges1 vom Drehpunkt aus in horizon-
taler Richtung. Selbe Kraftsituation herrscht an der un-
teren Rotationswelle 18 (linksdrehend), hier wirkt die Ge-
samtfliehkraft Fges1 als Summe von F2 und F4 mit glei-
chem Betrag in selbige Richtung, die Kräfte addieren sich
und ergeben mit 2*Fges1 die maximal mögliche Schlag-
kraft in horizontaler Richtung auf das Gleis 3.
[0043] Analog zu den Darstellungen A und B verhalten
sich die resultierenden Kräfte in den Darstellungen C
(Winkelstellung 180°) und D (Winkelstellung 270°), hier
kommt es ebenso zu einer Aufhebung (C) und einer Ver-
doppelung (D) der Gesamtfliehkräfte Fges1.
[0044] Der Aufbau in Darstellung E (Winkelstellung 0°)
zeigt nun eine linksdrehende Rotationswelle 18 mit ei-
nem darauf angeordneten Unwuchtmassepaar. Durch
die geänderte Drehrichtung kommt es zu einer anderen
Winkelstellung der beiden Unwuchtmassen 19, 20 zu-
einander. Die Hauptunwuchtmasse 19 mit zugehörigen
Mitnehmern 24 (fein schraffiert) bewirkt eine Fliehkraft
F1 vom Drehpunkt aus in vertikaler Richtung nach oben,
die Nebenunwuchtmasse 20 mit zugehörigen Mitneh-
mern 24 (grob schraffiert) bewirkt eine Fliehkraft F3 vom
Drehpunkt aus in vertikaler Richtung nach unten. Die
Summe der beiden Fliehkräfte F1 und F3 ergibt die Ge-
samtfliehkraft Fges2. An der unteren Rotationswelle 18
(linksdrehend) wirkt die Gesamtfliehkraft Fges2 als Sum-
me von F2 und F4 mit gleichem Betrag in entgegenge-
setzter Richtung, die Kräfte heben sich somit bei Reduk-
tion auf das gesamte Stabilisationsaggregat 7 auf, es
wirkt keine Kraft in vertikaler Richtung.
[0045] In Darstellung F (Winkelstellung 90°) wirkt die
Gesamtfliehkraft Fges2 vom Drehpunkt aus in horizon-
taler Richtung. Selbe Kraftsituation herrscht an der un-
teren Rotationswelle 18 (linksdrehend), hier wirkt die Ge-
samtfliehkraft Fges2 als Summe von F2 und F4 mit glei-
chem Betrag in selbige Richtung, die Kräfte addieren sich
und ergeben mit 2*Fges2 die minimal mögliche Schlag-
kraft in horizontaler Richtung auf das Gleis 3.
[0046] Analog zu den Darstellungen E und F verhalten
sich die resultierenden Kräfte in den Darstellungen G

(Winkelstellung 180°) und H (Winkelstellung 270°), hier
kommt es ebenso zu einer Aufhebung (G) und einer Ver-
doppelung (H) der Gesamtfliehkräfte Fges2.
[0047] Fig. 6 zeigt anhand eines Diagramms, wie durch
geringe Drehzahlregelung die Schlagkraft variabel ein-
stellbar ist. Werden auf einer Maschine 1 zwei unabhän-
gig voneinander angetriebene Stabilisationsaggregate 7
eingesetzt, so sind bis zu acht betragsmäßig unter-
schiedliche Schlagkräfte ansteuerbar, dies ergibt sich
aus 32 - 1 = 8.
[0048] Der Bereich zwischen den Schlagkraftstufen
kann nun durch Veränderung der Drehzahl des jeweili-
gen, zugehörigen Antriebes 13 innerhalb eines sehr
schmalen Frequenzbandes ausgeglichen werden. Bei
einem vollständigen Durchfahren aller Zwischenberei-
che (Linienzug in dicker Strichstärke) der Schlagkraftstu-
fen S1-S7 entsteht ein sogenannter Frequenz-Regel-
trichter (Linienzüge punktiert). Auf der Ordinate wird die
Schlagkraft F in % über der Abszisse mit der Frequenz
f in Hz dargestellt.

Patentansprüche

1. Maschine (1) zum Stabilisieren eines Gleises (3), mit
einem auf Schienenfahrwerken (4) abgestützten
Maschinenrahmen (6) und wenigstens einem hö-
henverstellbaren, durch Aggregatrollen (10) auf
Schienen (5) des Gleises (3) abrollbaren Stabilisa-
tionsaggregat (7), das einen Schwingungserreger
(17) mit rotierenden Unwuchtmassen (19, 20) zur
Erzeugung einer dynamisch in einer Gleisebene nor-
mal zu einer Gleislängsrichtung (8) wirkenden
Schlagkraft sowie einen Höhenantrieb (9) zur Erzeu-
gung einer auf das Gleis (3) wirksamen Auflast um-
fasst, dadurch gekennzeichnet, dass eine Haup-
tunwuchtmasse (19) und eine Nebenunwuchtmasse
(20) bei gleicher Rotationsgeschwindigkeit in Ab-
hängigkeit der Drehrichtung unterschiedliche Flieh-
kräfte bewirken, wobei die beiden Unwuchtmassen
(19, 20) in der Weise gekoppelt sind, dass bei Ro-
tation in einer Drehrichtung die Unwuchtmassen zu-
einander eine erste Phasenverschiebung
aufweisen , dass bei Rotation in die entgegenge-
setzte Drehrichtung die Unwuchtmassen zueinan-
der eine von der ersten Phasenverschiebung abwei-
chende zweite Phasenverschiebung aufweisen, und
dass die drehrichtungsabhängige Hauptunwucht-
masse (19) und die drehrichtungsabhängige Neben-
unwuchtmasse (20) kraft- oder formschlüssig durch
konstruktive Elemente, sogenannte Mitnehmer (24)
mechanisch gekoppelt sind, somit ein Unwucht-
massepaar bilden und sich daraus je nach Drehrich-
tung eine von den zwei vorgegebenen Phasenver-
schiebungen einstellt.

2. Maschine (1) nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass sie wenigstens zwei gegenläufige
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Rotationswellen (18) aufweist, die über Zahnräder
(23) gekoppelt sind.

3. Maschine (1) nach einem der Ansprüche 1 oder 2,
dadurch gekennzeichnet, dass die jeweilige Un-
wuchtmasse (19, 20) mit einer in Gleislängsrichtung
(8) ausgerichteten Rotationsachse (21) am Stabili-
sationsaggregat (7) angeordnet ist.

4. Maschine (1) nach einem der Ansprüche 2 oder 3,
dadurch gekennzeichnet, dass einer Rotations-
welle (18) wenigstens zwei Unwuchtmassepaare zu-
geordnet sind, wobei die Unwuchtmassepaare je ei-
ne Hauptunwuchtmasse (19) sowie eine Nebenun-
wuchtmasse (20) um dieselbe Rotationsachse (21)
umfassen.

5. Maschine (1) nach einem der Ansprüche 1 bis 4,
dadurch gekennzeichnet, dass bei Einsatz von
wenigstens zwei Stabilisationsaggregaten jedem
Stabilisationsaggregat (7) ein eigener Antrieb (13)
zugeordnet ist.

6. Maschine (1) nach Anspruch 5, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die jeweiligen Antriebe (13) mittels
einer gemeinsamen Steuerungseinrichtung (26) an-
gesteuert werden.

7. Maschine (1) nach einem der Ansprüche 1 bis 4,
dadurch gekennzeichnet, dass bei Einsatz von
wenigstens zwei Stabilisationsaggregaten (7) der
Gesamtanordnung der einzelnen Stabilisationsag-
gregate (7) ein gemeinsamer Antrieb (13) zugeord-
net ist.

8. Maschine (1) nach einem der Ansprüche 5 oder 7,
dadurch gekennzeichnet, dass der jeweilige An-
trieb (13) als hydraulischer Aktuator ausgebildet ist.

9. Maschine (1) nach einem der Ansprüche 5 oder 7
dadurch gekennzeichnet, dass der jeweilige An-
trieb (13) als elektrischer Aktuator ausgebildet ist.

10. Verfahren zum Betreiben einer Maschine (1) nach
einem der Ansprüche 1 bis 9, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das jeweilige Stabilisationsaggregat
(7) über einen Höhenantrieb (9) auf das Gleis (3)
abgesetzt, mit einer Auflast beaufschlagt wird und
die zugehörige Rotationswelle (18) durch den zuge-
ordneten Antrieb (13) mit umschaltbarer Drehrich-
tung angetrieben wird.

11. Verfahren nach Anspruch 10, dadurch gekenn-
zeichnet, dass ein Hochfahren der Antriebsleistung
eines Antriebes (13) des Stabilisierungsaggregates
(7) über einen sogenannten Soft-Anlauf geregelt
wird, wobei ein vordefinierter, steigender Rampen-
verlauf in einer übergeordneten Steuerung hinterlegt

ist, der ein gezieltes Hochfahren innerhalb einer de-
finierten Zeitspanne ermöglicht.

12. Verfahren nach einem der Ansprüche 10 oder 11,
dadurch gekennzeichnet, dass eine variable Ver-
stellung der Schlagkraft im Bereich zwischen mög-
lichen Schlagkraftstufen durch Änderung der Dreh-
zahl des jeweiligen, zugehörigen Antriebes (13) er-
folgt.

Claims

1. A machine (1) for stabilising a track (3), with a ma-
chine frame (6) supported on rail-based running
gears (4) and at least one height-adjustable stabil-
ising unit (7) which can be rolled on rails (5) of the
track (3) by means of work unit rollers (10), compris-
ing a vibration exciter (17) with rotating unbalanced
masses (19, 20) for generating an impact force act-
ing dynamically in a track plane normal to a longitu-
dinal direction of the track (8), and a linear drive (9)
for generating a load acting on the track (3), char-
acterised in that a main unbalanced mass (19) and
a secondary unbalanced mass (20) produce differ-
ent centrifugal forces at the same rotational speed
depending on the direction of rotation, the two un-
balanced masses (19, 20) being coupled in such a
way that, during rotation in one direction of rotation,
the unbalanced masses have a first phase shift with
respect to one another, that, when rotating in the
opposite direction of rotation, the unbalanced mass-
es have a second phase shift to each other which
differs from the first phase shift and that two unbal-
anced masses (19, 20), each dependent on the di-
rection of rotation, are mechanically coupled by
means of positive engagement or constructive ele-
ments, so-called catches (24), thus forming a pair of
unbalanced masses and one of two predetermined
phase shifts results therefrom depending on the di-
rection of rotation.

2. A machine (1) according to claim 1, characterised
in that the machine (1) has at least two counter-
rotating rotation shafts (18) which are coupled via
gearwheels (23).

3. A machine (1) according to one of the claims 1 or 2,
characterised in that the respective unbalanced
mass (19, 20) is arranged on the stabilising unit (7)
with an axis of rotation (21) aligned in the longitudinal
direction of the track (8).

4. A machine (1) according to one of the claims 2 tor
3, characterised in that at least two pairs of unbal-
anced masses are assigned to a rotation shaft (18),
the pairs of unbalanced masses each comprising a
main unbalanced mass (19) and a secondary unbal-
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anced mass (20) on the same axis of rotation (21).

5. A machine (1) according to one of the claims 1 to 4,
characterised in that when at least two stabilising
units are used, each stabilising unit (7) is assigned
its separate drive (13).

6. A machine (1) according to claim 5, characterised
in that the respective drives (13) are actuated by
means of a shared control device (26).

7. A machine (1) according to one of the claims 1 to 4,
characterised in that when at least two stabilising
units (7) are used, a shared drive (13) is assigned
to the overall arrangement of the individual stabilis-
ing units (7).

8. A machine (1) according to one of the claims 5 or 7,
characterised in that the respective drive (13) is
designed as a hydraulic actuator.

9. A machine (1) according to one of the claims 5 or 7,
characterised in that the respective drive (13) is
designed as an electric actuator.

10. A method for operating a machine (1) according to
one of the claims 1 to 9, characterised in that the
respective stabilising unit (7) is set down on the track
(3) via a linear drive (9), that a load is applied to it,
and that the associated rotation shaft (18) is driven
by the assigned drive (13) with a reversible direction
of rotation.

11. A method according to claim 10, characterised in
that an increase in the driving power of a drive (13)
of the stabilising unit (7) is controlled via a so-called
soft start, wherein a predefined, increasing ramp is
stored in a higher-level control system, which ena-
bles a targeted increase within a defined period of
time.

12. A method according to one of the claims 10 or 11,
characterised in that a variable adjustment of the
impact force in the range between possible impact
force levels takes place by changing the engine
speed of the respective associated drive (13).

Revendications

1. Machine (1) de stabilisation d’une voie ferrée (3),
avec un châssis de machine (6) appuyé sur des mé-
canismes de roulement ferroviaires (4) et au moins
un module de stabilisation réglable en hauteur (7)
pouvant se dérouler par des rouleaux de module (10)
sur des rails (5) de la voie ferrée (3) qui comprend
un excitateur d’oscillations (17) avec des masses de
balourd rotatives (19, 20) pour la génération d’une

force de frappe agissant dynamiquement dans un
plan de voie perpendiculaire à une direction longitu-
dinale de voie (8) ainsi qu’un entraînement en hau-
teur (9) pour la génération d’une charge efficace sur
la voie ferrée (3), caractérisée en ce qu’une masse
de balourd principale (19) et une masse de balourd
secondaire (20) entraînent des forces centrifuges
différentes en fonction du sens de rotation en cas de
vitesse de rotation identique, dans laquelle les deux
masses de balourd (19, 20) sont accouplées de telle
sorte qu’en cas de rotation dans un sens de rotation,
les masses de balourd présentent un premier dé-
phasage l’une par rapport à l’autre, qu’en cas de
rotation dans le sens de rotation opposé, les masses
de balourd présentent un second déphasage déviant
du premier déphasage l’une par rapport à l’autre, et
que la masse de balourd principale (19) dépendante
du sens de rotation et la masse de balourd secon-
daire (20) dépendante du sens de rotation sont ac-
couplées mécaniquement par adhérence ou conju-
gaison de formes par des éléments constructifs, ce
qu’on appelle des entraîneurs (24), forment ainsi une
paire de masses de balourd et un des deux dé-
phasages prédéfinis s’ajuste à partir de celle-ci en
fonction du sens de rotation.

2. Machine (1) selon la revendication 1, caractérisée
en ce qu’elle présente au moins deux arbres de ro-
tation opposés (18) qui sont accouplés par le biais
de roues dentées (23).

3. Machine (1) selon une des revendications 1 ou 2,
caractérisée en ce que la masse de balourd res-
pective (19, 20) est disposée sur le module de sta-
bilisation (7) avec un axe de rotation (21) orienté
dans la direction longitudinale de voie (8).

4. Machine (1) selon une des revendications 2 ou 3,
caractérisée en ce qu’au moins deux paires de
masses de balourd sont associées à un arbre de
rotation (18), dans laquelle les paires de masses de
balourd comprennent chacune une masse de ba-
lourd principale (19) ainsi qu’une masse de balourd
secondaire (20) autour du même axe de rotation
(21).

5. Machine (1) selon une des revendications 1 à 4, ca-
ractérisée en ce qu’un propre entraînement (13)
est associé à chaque module de stabilisation (7) en
cas d’utilisation d’au moins deux modules de stabi-
lisation.

6. Machine (1) selon la revendication 5, caractérisée
en ce que les entraînements respectifs (13) sont
commandés au moyen d’un dispositif de commande
commun (26).

7. Machine (1) selon une des revendications 1 à 4, ca-
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ractérisée en ce qu’un entraînement commun (13)
est associé à l’agencement complet des modules de
stabilisation individuels (7) en cas d’utilisation d’au
moins deux modules de stabilisation (7).

8. Machine (1) selon une des revendications 5 ou 7,
caractérisée en ce que l’entraînement respectif
(13) est réalisé en tant qu’actionneur hydraulique.

9. Machine (1) selon une des revendications 5 ou 7,
caractérisée en ce que l’entraînement respectif
(13) est réalisé en tant qu’actionneur électrique.

10. Procédé d’exploitation d’une machine (1) selon une
des revendications 1 à 9, caractérisé en ce que le
module de stabilisation respectif (7) est abaissé sur
la voie ferrée (3) par le biais d’un entraînement en
hauteur (9), sollicité avec une charge et l’arbre de
rotation associé (18) est entraîné par l’entraînement
associé (13) avec un sens de rotation réglable.

11. Procédé selon la revendication 10, caractérisé en
ce qu’un démarrage de la puissance absorbée d’un
entraînement (13) du module de stabilisation (7) est
régulé par le biais de ce qu’on appelle un démarrage
doux, dans lequel un tracé de rampe croissant pré-
défini est déposé dans une commande supérieure,
lequel permet un démarrage ciblé au sein d’un inter-
valle de temps défini.

12. Procédé selon une des revendications 10 ou 11, ca-
ractérisé en ce qu’un réglage variable de la force
de frappe s’effectue dans la région entre des degrés
de force de frappe possibles par modification de la
vitesse de rotation de l’entraînement associé res-
pectif (13).
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