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tausajoneuvo (1) ja satelliittivaunu (22) 1 e
on muotoiltu siten, ettid niiden ylemmat
ddriviivat (12) on jdrjestetty rajoitus-
tason (13) alapuolelle, joka muodostaa
kiskokulkuneuvon (5) pydrien tukipisteiden
(4) muodostaman vertailutason kanssa kul-
man a noin S - 10°. Talldéin muodostaa ra-
joitustaso (13) runkotason (3) kanssa tyo-
suuntaan mittausajoneuvon (1) etupdihin
kohtisuoraan vasten koneen pituussuuntaa
ja samansuuntaisestj vertailutason kanssa

kulkevan leikkausviivan (14). Tisti mata-

lasta rakennekorkeudesta johtuen seuraa

mahdollisuus kytkei mittausajoneuvo (1)

vhteisajoa varten sullontakoneeseen (32),

josta on vapaa nakyvyys kiskoille.



Ett matningsfordon (1) for bestamning av
skenans aktuella lage 1 forhdllande till
skenans nominella lage har en pa ralsfor-
donets boggier (5) stédd fordonsram (2)
med ett parallellt med ett genom hijulens
stodpunkter (4) bildat komparationsplan
lopande ramplan (3). F6r samkdrning Ar en
oavhangiqt korbar satellitvagn (22) tér-
bindbar med tordonsramens (2) framre &ande.
Matningstordonet (1) och satellitvagnen
(22) ar sid utformade, att deras ovre kon-
turlinjer (12) ar anordnade under ett be-
gransningsplan (13), som i jiamforelse med
ett genom hjulens stddpunkter bildat kom-
parationsplan innefattar en vinkel a frén
S till 10°. Darvid bildar begrinsningspla-
net (13) med ramplanet (3) i arbetsrikt-
ningen i matningstordonets (1) tramre ande
en lodrdtt mot maskinens langdriktning och
parallellt med komparationsplanet ldpande
skdarningslinije (14). Genom denna laga
konstruktionshéjd kvarstar méjligheten att
for samkorning koppla miatningstordonet (1)
till en stoppningsmaskin (32), fran vilken

en fri sikt till rilsen bestéar.
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Mittausajoneuvo - Miatningsfordon

Keksintd koskee mittausajoneuvoa kiskojen oloaseman maarit-
tamiseksi kiskojen nimellisaseman suhteen, jossa ajoneuvos-
sa on kiskokdantdteliin tuettu, samansuuntaisesti pydrien
tukipisteiden kanssa muodostetun vertailutason kanssa kul-
keva runkotason omaava ajoneuvorunko ja t&lla kuljetettava
ja riippumattomasti kiskoilla ajettava satelliittivaunu.

Tallainen mittausajoneuvo tunnetaan jo toiminimi Plasser &
Theurer’in esitteestd "EM SAT Geometerwagen™". Konerungon
runkotason yldpuolelle on sijoitettu suuritilavuuksinen
kuljetushytti sekd suoritustehoinen kuljetuskdyttd. Toinen,
satelliittivaunuksi nimetty, laserlihettimelld varustettu
mittausajoneuvo on liitetty siihen perusaseman madrittami-
seksi ja on liitettdvissa konerungon alapuolelle yhteis-
ajoa varten.

Julkaisusta US-PS 4 691 565 tunnetaan jo kone kiskon si-
jainnin mittaamiseksi tai rekisterdimiseksi ja/tai myos
korjaamiseksi korjaamattomalla kiskolla ajettavalla etu-
vaunulla. Tadmd laserldhettimelld ja kuljetuskaytdlld varus-
tettu etuvaunu on yhteisajoa varten ajettavissa otsanpuo-
leisesti sijoitetulle, koneen padtyosaan rampiksi muodoste-
tulle alueelle koneen paille. Kiskojen mittausvaunuksi teh-
dyssd koneessa on sen etupuolelle sijoitettu laservastaan-
taanotin sekd erilaisia laitteita kiskojen asennon korjaus-
arvojen mddrittdmiseksi ja tallentamiseksi.

Aikakausjulkaisussa "Eisenbahntechnische Rundschau" 39
(1990) no 4, sivut 201-211 viitataan kohdan 2.2 mukaisesti
siihen, ettd sullontatdissi edeltdd kiskogeometrian nimel -
lisaseman mddrittamista tydlaat kiskojen oloarvojen mit-
taus- ja kartoitustydt. EM-SAT-mittauskoneella suoritettiin
kokeita ndiden tédiden mekanisoimiseksi. Kiintopisteeseen
sijoitetun satelliittiajoneuvon ja jatkuvasti sita kohti
kulkevan mittausajoneuvon valilla kaytetdan perustasona
lasersadetta. T4116in mitataan mittauskorkeudet laserin
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perustasoon ndahden, ne digitalisoidaan ja syotetddn tieto-
koneeseen. Sivuttaisten etdisyyksien lisdmittauksilla kiin-
topisteisiin on mddritettdvissd nimellisaseman erot ja las-
kettavissa suoritettavat siirrot ja korottamiset, joiden
tulee toimia sydttdtietoina sullomiskoneen ohjaustietoko-
neelle. Maanmittausvaunulla GM 80, rakennuspaikalla lahe-
tin- ja vastaanotto-osaksi erotettavalla, 17 m pitkalla ja
30 t painavalla yksik6lld tulisi naiden tdiden olla suori-
tettavissa nopeammin, taloudellisemmin ja suojattuna vie-

reisten kdytdssd olevien kiskojen junaliikenteelta.

Esilld olevan keksinndn tehtdvdnd on kehittdd edella kuva-
tun kaltainen mittausvaunu, joka on kdytettdvissd pienenne-
tyin rakenteellisin kustannuksin erityisen jarkiperdisella

tavalla.

Tama tehtiava ratkaistaan keksinndn mukaisesti siten, ettd
mittausajoneuvo ja satelliittivaunu on muotoiltu siten, etta
satelliittivaunun sijaitessa mittausajoneuvon ajoneuvorungon
kohdalla tai sen pddlld mittausajoneuvon ja satelliittivaunun
ylemmdt dariviivat sijaitsevat sellaisen rajoitustason alla,
joka kasittaa kiskoajoneuvon pydrien tukipisteiden kautta
kulkevaan vertailutasoon ndhden kulman « valillad 5 ja 10°,
jolloin rajoitustaso muodostaa runkotason kanssa tydsuuntaan
nahden mittausajoneuvon etupddssd leikkausviivan, joka kulkee
kohtisuorassa koneen pituussuuntaan nahden ja samansuuntai -
sesti vertailutason kanssa, rajoitustason kulkiessa edelleen
koneen ajoneuvohytin nakdalueen kautta, joka kone on kytketty
mittausajoneuvon takapdaalueeseen. Tidllainen pienelld raken-
nekorkeudella tehty vaunu satelliittivaunuineen on erityisen
edullisesti kytkettdvissd yhteen yhteisajoa varten radanra-
kennuskoneen, erityisesti sullontakoneen kanssa. Koneliitdnta
on talldin ajettavissa erittdin jarkiperdisesti ilman nake-
misvaikeuksia sullontakoneen ajohytistd. Tamd yhdistetty

ajo mahdollistaa rakenteellisesti erittdin yksinkertaisen
mittausajoneuvon muotoilun vain tydkdyttddn sopivalla apu-
moottorilla ja vastaavalla pienelld teholla, jolloin kuiten-
kin rajoitustason vastaavalla kulma-alueella on mahdol-

linen ajoneuvon rungon tarpeeksi suuri rakennepituus
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tyydyttavad tulosta varten yhteisajon aikana. Sitdpaitsi on
tallainen mittausajoneuvo satelliittivaunineen kytkettavis-
sd jo kdytdssad oleviin sullontakoneisiin ilman rakenteelli-
sia vaikeuksia tai uudelleenvarustelutditd. Tallainen yh-
teisajo yhteisena koneyksikkdénd sullontakoneen kanssa mah-
dollistaa kiskon mittauksen ja sullonnan yhdelld ainoalla
raiteen lukituksella, jolloin myds kustannukset jdrjenmu-
kaisesti pienenevit oleellisesti verrattuna tdhdnastisiin
erillisiin ty®&suorituksiin.

Patenttivaatimuksen 2 mukainen mittausajoneuvon edelleenke-
hitelmd mahdollistaa edelldmainittujen etujen kaytettavissi
ollessa rajoittamattoman tydpanoksen yhdessi mukavan ohjaa-
mohytin kanssa. Patenttivaatimuksen 3 mukainen edelleenke-
hitelmd mahdollistaa satelliittivaunun nopean tydpanoksen
laser-vertailulinjan aikaansaamiseksi mittausvaunuun kiin-
nitettyyn kameraan.

Patenttivaatimuksen 4 mukainen vetokoukun kauko-ochjattava
irrotus mahdollistaa - turvallisuuden vaarantava koneen
jadttaminen samalla valtettdessd - erityisen nopean irrotuk-
sen vdlittémasti radanrakennuspaikka saavutettaessa.

Patenttivaatimuksen 5 tunusten mukaisesti on ajoneuvon run-
ko liitettavdsti muototiiviisti akselilaakeriin, niin etta
taten viltetddn luotettavasti ajoneuvon jousituksen vaiku-

tus mittaustulokseen.

Patenttivaatimuksissa 6 - 9 esitetyt tunnukset mahdollista-
vat parannetun mittaustuloksen, jolloin mittauksen suorit-
tamiseen tarpeelliset tybdvaiheet ovat suurelta osin suori -
tettavissa kauko-ohjatusti.

Patenttivaatimuksen 10 mukainen edullinen edelleenkehitelmi
mahdollistaa yhdessid olo- ja nimellisasemien eroarvojen
madrityksen kanssa laserldhettimen tarkan vertailukaytdn
jostain raiteen kiintopisteestj.
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Patenttivaatimuksen 1l tunnusten avulla saadaan edullisesti
maidritetyksi tarkemmat mittaustulokset pienemmille mittaus-

korkeuksille.

Mittausaijoneuvon seuraava, patenttivaatimuksen 12 mukainen
edelleenkehitelmid mahdollistaa satelliittivaunun ongelmat-
toman dja nopean Xiinnitvksen eteentyontyvan ajoneuvon run-
gon alle, niin ettid mittausajoneuvo on liitettavissa es-

teettid -Jjunarunkoon.

Patenttivaatimuksen 13 mukainen edelleenkehitelma mahdol-
listaa satelliittivaunun kul jetuksen aijoneuvon rungolla,
jolloin laskusillalla taataan satelliittivaunun nopea siir-

taminen paalldoloasennosta tyoasentoon.

Patenttivaatimuksen 14 mukaisella edullisella ja keksinnon
mukaiseen mittausajoneuvoon Jliitettavalla laitteella on
suoritettavissa tahdn asti kahtena erillisena tyovaiheena
suoritetut tydt, nimittain raiteen mittaus ja raiteen sul-
lonta, jolloin saavutetaan erityisen taloudellisia ja ra-
kenteellisia etuja vhdessa ainocassa tyovaiheessa. Yhteinen
tydvaihe vaatii enidi erityisen taloudellisella tavalla vain
vhden ainoan kiskonlukituksen, jolloin vhteisen yhdessaajon
sekid mittausaijoneuvon pienen rakennekorkeuden 1johdosta sen
rakenteellista muotoa on yksinkertaistettu olleellisesti.
Tami rakenteellinen vksinkertaistaminen koostuu ennen kaik-
kea ainoastaan pieniin tyonopeuksiin tarvittavasta apumoot-
torista seka vksinkertaisesta tyoskentelyhytista. Myos loo-
ginen vaiva eri tydvaiheiden tarkasta ajallisesta maaritta-
misesti on yvksinkertaistunut oleellisesti tunnettuhin rat-
kaisuihin verrattuna. Lopuksi on myds eluristiriitoien
valttamiseksi edullista, kun mittaus- -da sullontatyo suori

tetaan vhden ja saman toiminimen toimesta.

Lopuksi on patenttivaatimuksen 15 mukaisen edelleenkehitel -
mian avulla mahdollista sullontakoneen suorittamien korjaus-

tbiden tarkka maaritys valittomasti niitad ennen mittausaio-



10

15

20

25

30

35

98314

neuvon ja satellittivaunun ilmoittamien kiskon olo- ja ni-

5

mellisasemien erojenarvoijen avulla.

Keksinto6ad kuvataan jal jempanid lihemmin piirroksissa esitet-
tyijen suoritusesimerkkien avulla. Ne esittaviat:

Kuvio 1 sivukuvaa vain osittain kuvattuun sullontakoneeseen
kytketystd mittausajoneuvosta siihen tuettavan satelliitti-
vaunun kanssa,

kuvio 2 osittaispdillvskuvaa mittausajoneuvosta, -a

kuvio 3 kaaviollista esitystd mittausaijoneuvon seuraavasta

rakenne-esimerkisti.

Kuviossa 1 nikyviassa mittausaijoneuvossa 1 on ajoneuvon run-
ko 2 runkotasoineen 3, joka kulkee samansuuntaisesti telien
5> pyoérien tukipisteen 4 kautta muodostetun vertailutason
kanssa. Tamia yhdensuuntaisuus koskee normaalitapausta, kun
kummankin kiskoajoneuvon 5 ajojousitukset on kuormitettu
samalla tavalla. Runkotasolle 3 on koneen tsaemman pdin 6
alueelle sijoitettu polttomoottori 7. V&Alittémasti sen
eteen on - nuolella 8 merkittyyn - mittausajoneuvon tyo-
suuntaan sijoitettu ohjaushytti 9 ohjauslaitteineen. Oh-
jaushytti 9 on ajoneuvon rungon 2 ulkonemalla 11, Ylemmiat,
moottorin 7 ja ohjaushytin 9 muodostamat dariviivat 12 on
sijoitettu rajoitustason 13 alapuolelle, joka muodostaa
kiskoaijoneuvon 5 pydrin tukipisteen 4 muodostaman vertailu-
tason tai rungon 3 tason suhteen kulman o«, suuruudeltaan

5 - 10°. T&116in muodostaa rajoitustaso 13 rungon tason 3
kanssa mittausajoneuvon | tyosuuntaan kohtisuoraan kohti
koneen pituussuuntaa ‘ia samansuuntaisesti rungon tason tai
vertailutason kanssa kulkevan leikkauskohdan 14. Mijt-
tausaioneuvo 1 on kul jetettavissa riippumattomasti omalla

kul jetuskaytolla 2.

Rungon tason 3 alapuolella ja vadlittomasti ensimmaisen te-
lin 5 etupuolelle on ajoneuvon runkoon 2 kaytoilla korkeus-
suuntaan sdadettidvisti kiinnitetty tunnustelulaippapyérilla

15 varustettu mittausvaunu 16. 8ille on asennettu laservas-
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taanotin 17 yhdessd CCD-matriisikameran, sivukallistusmit-
tarin 18 sekd kahden koneen poikkisuunnassa vastakkain ole-
van videokameran 19 kanssa tunnustelemaan videoteknisesti
kunkin tunnustelulaippapydrdn 15 alueella olevaa kiskon-
osaa. Laservastaanotin 17 on laakeroitu mittausvaunuun 16
kdyt®114 20 korkeus- ja poikittaissuunnattavaksi. Siihen on
lisdksi sijoitettu kiskon seldssa vierivalla tunnustelurul-
lalla varustettu matkamittari 21.

Etummaisen telin 5 yli ulottuvan ajoneuvon rungon 2 pituus
on tehty suuremmaksi kuin satelliittivaunun 22 kokonaispi-
tuus. Se on nostettavissa kiskoilta 24 kdytdn omaavalla
laitteella 23 ja kiinnitettdvissd ajoneuvon rungon 2 etu-
pddhdn. Kuten katkoviivoilla on kuvattu, on satelliittivau-
nu 22 yhdessdajon aikana yli etummaisen telin 5 ulkonevassa
ajoneuvon rungon 2 osassa, niin ettd se on esteetta kytket-
tdvissa toiseen koneeseen.

Satelliittivaunussa 22 on kiskoilla 24 kulkevat tunnustelu-
laippapydrdat, apumoottori 25, istuin 26 ja laserlahetin 27.
Se om laakeroitu poikittaissdatbdlaitteeseen 28 ja on kaan-

nettdvissid poikkisuuntaan kulloinkin 500 mm:iin saakka rai-
teiden keskikohdalta.

Mittausajoneuvon 1 kummassakin telissa 5 on akselin laake-
reiden vilissd olevat hydraulisesti kaytettavat lukituskay-
tdt 29, joilla ajoneuvon ajojousituksen vaikutus on mit-
taustapahtuman aikana poiskytkettdvissd. Tydsuunnassa ko-
neen takaosaan sijoitettu vetokoukku 30 on tehty irrotet-
tavaksi kauko-ohjatusti liitetyn koneen muodostamasta kyt-
kenndsta.

Laitteen 31 muodostamiseksi kiskon oloarvon mittaamiseksi
kuten myds kiskon aseman korjaamiseksi mittauksin saatujen
olo- ja nimellisasemien erojen avulla ja raideasemaansa
korjatun kiskon sullomiseksi on mittausajoneuvo 1 kytketty

yhteisajoon sullontakoneen 32 kanssa. Tamd vain osittain
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kuvattu ja tavanomaisella tavalla sullontalaitteella, kis-
konnosto-oikaisulaitteella, vaakitus- ja suuntavertailujir-
jestelmdlld 33 ja kuljetuskdytdlld 53 varustettu sullonta-
kone 32 on tydsuunnassa etupddstddn varustettu ohjaushytil-
13 34. Tasta ohjaushytistd 34 on nakyvyysalue 35, josta
kdyttdhenkildkunnalla on yhteisajon aikana vapaa nakyvyys
kiskoille 24. T&md vapaa nakyvyys on mittausajoneuvon 1
eteen sijoittamisesta huolimatta varmistettu siten, ettéa
sen ylemmdat ddriviivat 12 on sijoitettu jo aiemmin tarkoin
mddritetyn rajoitustason 13 alapuolelle.

ValittOmasti ennen laitteen 31 tybdpanosta irrotetaan veto-
koukku 30 kauko-ohjatusti ja mittausajoneuvo 1 ajetaan sa-
telliittivaunun 22 kanssa kiskoja 24 mydten sadan-kahdensa-
dan metrin pdihdn sullomiskoneen 32 eteen. Heti kun mitat-
tava raidekohta on saavutettu, pysaytetddn mittausajoneuvon
1 kulku ja satelliittivaunu 22 irrotetaan laitteesta 23 tai
ajoneuvon rungosta 2 ja lasketaan kiskoille 24. Samalla
ajetaan satelliittivaunu 22 seuraavaan radan kiintopistee-
seen ja asemoidaan kiskossa olevan varimerkkauksen kohdal -
le. Sasmalla mitataan kiskojen 24 oloetdisyys ja olokorkeus
kiskojen kiintopisteeseen. Mitatut arvot valitetddn radiol-
la mittausajoneuvoon 1. Tamin radan kiintopisteessa suori-
tetun mittauksen jalkeen ajetaan satelliittivaunua 22 viela
noin 5 - 10 metria eteenpdin ja pysdytetddn se sinne. La-
serlahetin 27 suunnataan laservastaanottimeen 17, joka on
silld valin laskettu mittausvaunusta 16 kiskoille 24. T&l-
16in satelliittivaunu 22 kiinnitetddn sopivalla mekaanisel-
la kiinnittimelld raiteiden toiseen kiskoon, niin ettd hei-
lahtaminen ohikulkevien junien vaikutuksesta tulee poissul -
jetuksi. Mittauksen aikana on mittausajoneuvon 1 satelliit-
tivaunun 22 kdyttdhenkildkunnan ja sullomiskoneen 32 mie-
histdén valilla radioyhteys vastaavilla radiopuhelimilla.

Kun laserldhetin 27 on suunnattu vastaanottimeen 17, alkaa
mittausajoneuvo 1 mittaukset mittausajoneuvon 1 ja satel-
liittivaunun 22 viliselta rataosuudelta. Laservastaanotti-
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men 17 vlapuolella olevalla CCD-matriisikameralla mitataan
samanaikaisesti korkeus ja suunta. Ennalta annetun etaisvyy-
den vastaavat olomittausarvot mitataan raideleveyden vli-
mittana laservastaanottimen 17 asemasta ja siirtomatkasta
sekid matkamittarin 21 mittaamasta kul jetusta matkasta. Las-
kenta suoritetaan vasta sitten, kun mittausaioneuvo 1 on
tullut valittomasti satelliittivaunun 22 edessa olevaan
radan kiintopisteeseen ja on pysdytetty tarkasti taman ra-
dan kiintopisteen suhteen. Vasta silloin voidaan laskea
laserldhettimellda 27 muodostettu 1Janne laskennollisesti
nimellismittauskorkeuden perusteena olevan teoreettisen

janteen suhteen.

Tamin laskennan aikana voidaan satelliittivaunu 22 jalleen
apumoottorin 25 avulla ajaa seuraavaan radan kiintopistee-
seen. Olomittauskorkeuksien laskemisen ‘jdlkeen niita verra-
taan syodtettyihin nimelliskorkeuksiin ja ilmoitetaan vas-
taavat sivusiirto- 1ja korkeuskorjausarvot. Sitten nama kor-
jausarvot valitetaan radiolaitteen 36 valitvksella sullon-
takoneen 32 keskusohjausijarjestelmdan 37 ja sielld ne voi-
daan edelleenkidsitellad silla tai itsetoimisella ohjaustie-
tokoneella kiskoijennosto- ja suuntauslaitteiden kavttoien

vastaavia ohjauksia varten.

Laserldhettimelld 27 synnvtettya lasersadettid ei pilkota,
vaan suunnataan se poikkileikkaukseltaan ympyran muotoisena
vastaanottimeen 17. Se tuottaa vastaanotettaessa etuna suu-
remman intensiteetin ja siten taataan myos varmempi vas-
taanotto. Laserlidhettimen 27 saatédmahdol!lisuus poikittais-
siatdlaitteen avulla tuottaan sen edun, ettd siten paastaan
vastaanottimessa pienempiin mittauskorkeuksiin. laserijan-
teen vinoa asentoa olisi muutoin saadettava suuremmassa

mitassa.

Laservastaanottimen 17 CCD-matriisikamerassa on kyse YZ-
siatdlaitteesta (poikittaissaato Y, korkeussidato Z). Koska

kameran aktiivinen vastaanotiorinta on tarveellista vas-
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taanottoaiuetta varten liian pieni, on sitid siidettiavi vas -
taavasti. Se tapahtuu jatkuvasti tietokoneella 4ja vastaa-
valla sdatoyvksikéllia. T&116in kdsittaa Z-saatdalue 500 mn,
Y-saatocalue 1000 mm. Kameran asento sddtovksikosssd mitataan
absoluuttitulkitsijalla. Laserpiste projisoidaan himmennvys-
levylla ja optiikalla CCD-kameraan ja lasketaan asemansa
suhteen vastaavalla ohjelmalla tietokoneella ja siirretdin
mittausajoneuvon 1 padtietokoneeseen 38. Mittausvaunussa 16
olevan videokameran 19 avulla on mahdollista ohjaushyttiin
9 synnytetylla monitorikuvalla suorittaa mittausajoneuvon 1
tarkka asemointi suhteessa vastaavaan radan kiintopistee-
seen. Se tapahtuu mittausvaunun 16 pyérin Keskion asemoin-
nilla kiskon selkdin ja kaulaan tehdylle vidrimerkinnille.
Tunnustelulaippapyoralli 15 muodostettua mittausakselia
pidetdédn samalla teleskooppiakselina, jotta voidaan mitata

kiskojen leveys.

Ty6vaiheen p#idttamisen jilkeen liitetdan kolmiosinen Jaite
31 yvhdeksi konevksikéksi siten, ettd satelliittivaunu 22
liitetdan laitteellia 23 mittausajoneuvon 1 etupiihin Jja
itse mittausajoneuvo 1 kytketiin vetokoukulla 30 sullonta-
koneeseen. Mittausajoneuvon 1 vli olevan esteettomin naky-
vyyden ansiosta voi laitteen kdyttédja ohjaushytisti 34 ka-

sin liikuttaa laitetta esteettomasti nuolen § suuntaan.

Kuviossa 3 nidhtaviassi mittausajoneuvon 39 muunnelmassa on
teliin 40 tuettu ajoneuvon runko 42 seka samansuuntaisesti
kiskoijen tason kulkeva runkotaso 41. Ajoneuvon tyoOosuunnassa
taaempaan ajoneuvon rungon 472 pdahdn on sijoitettu kes-
kusohijausvksikko 43 istuimineen 44. Vilittomasti sen edessi
on riippumattomasti kul jetettavan satelliittivaunun 45 sj-
joituspaikka. Se on ajettavissa koneen pituussuunnassa kul -
kevia ja ajoneuvon runkoon kiinnitettyja kiskodja 46 ja ajo-
neuvon rungon etupddhin sijoitettua laskusiltaa 47 myoten
raiteelle 48 (katso katkoviivoija). Laskusilta 47 on viuteis-
ajoa ja kavton tyoskentelya varten kédannetivissi takaisin

lepoasentoon, missi se tulee lepdimiin suunnill)een saman-
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suuntaisesti runkotason 41 kanssa valittomasti ajoneuvon

rungon 42 ylapuolella. Mittausajoneuvo 39 on kuljetettavis-

sa moottorin 49 ja kul jetuskayton 50 avulla. Patenttivaati-

muksen 1| maarittama rajoitustaso 51 muodostaa runkotason 4i

kanssa kulman 8°. Ajoneuvon rungon 42 pdalla oleva satel-

liittivaunu 45, ohjauslaite 43 ja istuin 44 ovat taman ra-

joitustason 51 alapuolella,

niin ettd takaosaan kytiketylle

sul lontakoneelle on vhteisajoa varten annettu esteeton na-

kyvyys.
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Patenttivaatimukset

1. Mittausajoneuvo (1, 39) kiskojen oloaseman madrittami-
seksi kiskojen nimellisaseman suhteen, jossa ajoneuvossa on
kiskokddntdteliin (5, 40) tuettu, samansuuntaisesti pySrien
tukipisteiden (4) kanssa muodostetun vertailutason kanssa
kulkeva runkotason (3, 41) omaava ajoneuvorunko (2, 42) ja
tdlla kuljetettava ja riippumattomasti kiskoilla ajettava
satelliittivaunu (22, 45), tunnettu siitd, etta mittausajo-
neuvo (1, 39) ja satelliittivaunu (22, 45) on muotoiltu
siten, ettd satelliittivaunun (22, 45) sijaitessa mittaus-
ajoneuvon (1, 39) ajoneuvorungon (2, 42) kohdalla tai sen
pddlla mittausajoneuvon (1, 39) ja satelliittivaunun (22,
45) ylemmit &d4riviivat (12) sijaitsevat sellaisen rajoitus-
tason (13, 51) alla, joka kasittaa kiskoajoneuvon (5, 40)
pydrien tukipisteiden (4) kautta kulkevaan vertailutasoon
nahden kulman o valilla S ja 10°, jolloin rajoitustaso (13,
51) muodostaa runkotason (3, 41) kanssa tydsuuntaan nahden
mittausajoneuvon (1, 39) etupddssd leikkausviivan (14),
joka kulkee kohtisuorassa koneen pituussuuntaan nihden ja
samansuuntaisesti vertailutason kanssa, rajoitustason kul-
kiessa edelleen koneen (32) ajoneuvohytin (34) ndk®alueen
(35) kautta, joka kone (32) on kytketty mittausajoneuvon
(1, 39) takapddalueeseen.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen mittausajoneuvo, tun-
nettu siitd, ettd runkotason (3) ylapuolelle mittausaijoneu-
von (1) tydsuunnassa takana olevaan koneen pddhdn on sijoi-
tettu vain moottori (7) ja yldosa ajoneuvon rungon (2) sy-
vennykseen sijoitetusta ohjaushytistid (9) ja ettd satel-
liittivaunu (22) on yhdistetty koneen etupddhdn runkotason

(3) alapuolelle.

3. Patenttivaatimuksen 1 tai 2 mukainen mittausajoneuvo,
tunnettu siitd, ettd runkotason (3) alapuolelle ja valittd-
mdsti etummaisen telin (5) eteen on jarjestetty korkeussaa-
dettdva mittausvaunu (16), joka on varustettu tunnustelu-
laippapydrilld (15) ja laservastaanottimella (17), jossa on
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CCD-matriisikamera, sekd laitteella (23) satelliittivaunun

(22) nostamiseksi irrotettavasti kiinnitettyna.

4, Jonkin patenttivaatimuksista 1, 2 tai 3 mukainen mit-
tausajoneuvo, tunnettu siitd, ettd on kehitetty tydsuunnas-
sa koneen taaempaan padhdn sijoitettu vetokoukku (30) kau-
ko-ohjattavaa, siihen liitetyn koneen kanssa muodostetun

kytkenndn irrotusta varten.

5. Jonkin patenttivaatimuksista 1-4 mukainen mittausajo-
neuvo, tunnettu siitd, ettd teleissd (5) on akselinlaakerin
ja ajoneuvon rungon vadlissad oleva, hydraulisesti kaytettava
lukituskayttd (29).

6. Patenttivaatimuksen 3 mukainen mittausajoneuvo, tun-
nettu siitd, ettd laservastaanotin (17) on laakeroitu kay-
tdn (20) avulla mittausvaunuun (16) korkeus- ja poikittais-

sdidettavaksi.

7. Patenttivaatimuksen 3 mukainen mittausajoneuvo, tun-
nettu siitd, ettd mittausvaunuun (16) on sovitettu kiskon
seldssd vierivdlld tunnustelurullalla varustettu matkamit-
tari (21).

8. Patenttivaatimuksen 3 mukainen mittausajoneuvo, tun-
nettu siitd, ettd mittausvaunuun (16) on sovitettu kaksi
koneen poikittaissuunnassa toistensa suhteen vastakkain
olevaa videokameraa (19) tunnustelemaan videoteknisesti

kunkin pydrdn laipan (15) alueella olevaa kiskon osaa.

9. Patenttivaatimuksen 3 mukainen mittausajoneuvo, tun-
nettu siitd, ettd mittausvaunu (16) on liitetty poikittais-
kallistusmittariin (18).

10. Jonkin patenttivaatimuksista 1-9 mukainen mittausajo-
neuvo, tunnettu siitd, ettd istuimen (26) ja kuljetuskdytdn

(25) omaavaan satelliittivaunuun (22) on sovitettu laserla-
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hetin (27) ja etdisyydenmittauslaite kiskon korkeus- ja si-
vupoikkeamien mittaamiseksi kiskojen kiintopisteen suhteen.

11. Patenttivaatimuksen 10 mukainen mittausajoneuvo, tun-
nettu siitd, ettd laserlahetin (27) on laakeroitu poikit-
taissddtdlaitteeseen (28) ja on kadnnettivissa poikittain
500 mm:iin saakka kiskojen keskipisteestd.

12. Jonkin patenttivaatimuksista 1-11 mukainen mittausajo-
neuvo, tunnettu siitd, ettd ajoneuvon rungon (2) etummaisen
telin yli ulkoneva pituus on tehty suuremmaksi kuin satel-
liittivaunun (22) kokonaispituus.

13. Patenttivaatimuksen 1 mukainen mittausajoneuvo, tun-
nettu siitd, ettd ajoneuvon rungon (42) etupdd on varustet-
tu kddnnettdvadllad laskusillalla (47) satelliittivaunun (45)
laskemiseksi runkotason (41) pddlla olevasta asemasta kis-
kojen (48) padlla olevaan asemaan.

14. Yhdistelmd (31) kiskojen oloaseman mittaamiseksi seka
kiskojen aseman korjaamiseksi mittaamalla saatujen olo- ja
nimellisaseman erocarvojen avulla seki sullomalla ainetta
raideasemaan korjatun kiskon alle patenttivaatimuksen 1
mukaisella mittausajoneuvolla (1), tunnettu siitd, etta
kolmiosaisesta rakenteesta, jolloin - yhdistelman tydsken-
telysuuntaan katsottuna - taaemman osan muodostaa sullonta-
kone (32), joka on kytketty yhteisajoa varten mittausajo-
neuvoon (1), jonka etuosan pddtyalueelle satelliittivaunu
(22) on kiinnitetty.

15. Patenttivaatimuksen 14 mukainen yhdistelmd, tunnettu
siitd, ettd mittausajoneuvossa (1) on laskentayksikkd (38)
sivuttais- ja korkeuskorjausarvojen midrittamiseksi seka
radiolaite (36) ndiden arvojen valittamiseksi sullontako-
neessa (32) olevaan ohjauslaitteistoon (37) kiskojen nosto-
ja oikaisulaitteen nosto- ja oikaisukdyttdjen ohjaamiseksi

itsetoimisesti.
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Patentkrav

1. Matfordon (1, 39) f&r angivande av sparets drldge med
avseende pa sparets borldge, med en pa skenhjulsstall (5,
40) uppburen, ett parallellt med ett genom hjulkontakts-
punkterna (4) bildat referensplan gadende ramplan (3, 41)
uppvisande fordonsram (2, 42), och med en dadrpd transpor-
terbar och individuellt pd spdaret rorlig satellitvagn (22,
45), kannetecknat av att midtfordonet (1, 39) och satellit-
vagnen (22, 45) ar sa utfdrda, att de Ovre periferilinjerna
(12) pd midtfordonet (1, 39) och satellitvagnen (22, 45) vid
respektive pa mdtfordonets (1, 39) fordonsram (2, 42) an-
ordnad satellitvagn (22, 45) &r anordnade under ett be-
gransningsplan (13, 51), vilket i fdrhallande till ett av
skenhjulsstallens (5, 40) kontaktpunkt (4) bildat referens-
plan innesluter en vinkel o pa 5 till 10°, varvid begrans-
ningsplanet (13, 51) med ramplanet (3, 41) i den i arbets-
riktningen rdknat framre &dnden av mdtfordonet (1, 39) bil-
dar en vinkelratt till maskinens ldngdriktning och paral-
lellt med referensplanet sig strdackande snittlinje (14),
varvid begrdnsningsplanet ytterligare 16per genom siktomra-
det (35) fdr en fdrarhytt (34) till en till mdtfordonet (1,
39) vid dess bakre anddel kopplad maskin (32).

2. Mitfordon enligt patentkrav 1, kdnnetecknat av att
dver ramplanet (3) endast en motor (7) och en ovre del av
en i en urtagning i fordonsramen (2) anordnad fdrarhytt (9)
4r anordnade pd den i arbetsriktningen raknat bakre mas-
kindnden pad miatfordonet (1) och satellitvagnen (22) under

ramplanet (3) &r foérbunden med den framre maskindnden.

3. Mitfordon enligt patentkrav 1 eller 2, kdnnetecknat av
att under ramplanet (3) och omedelbart framfdr det framre
skenhjulsstdllet (5) &r anordnade en hdjdinstallbar matvagn
(16) med sparkranshjul (15) och en lasermottagare (17) med
en CCD-matris-kamera och en anordning (23) fér upplyftande

och losbart infdstande av satellitvagnen (22).
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4, Matfordon enligt patentkrav 1, 2 eller 3, kannetecknat
av att en i arbetsriktningen raknat i den bakre maskindnden
anordnad dragkrok (30) &r utfdrd for fjarrstyrbart 18s-
gérande av en med en anslutande maskin bildad koppling.

5. Matfordon enligt nagot av patentkraven 1-4, kdnneteck-
nat av att skenhjulsstdllen (5) uppvisar mellan axellager
och hjulstidllsram befintliga, hydrauliskt aktiverbara
blockeringsdrivanordningar (29) .

6. Miatfordon enligt patentkrav 3, kénnetecknat av att
lasermottagaren (17) medelst drivanordningar (20) A&r héjd-
och tvarinstdllbart lagrad pd mitvagnen (16).

7. Matfordon enligt patentkrav 3, kénnetecknat av att
till mitvagnen (16) hdr en vagmdtningsanordning (21) med en
mot skenhuvudet avrullbar avkanningsrulle.

8. Matfordon enligt patentkrav 3, kédnnetecknat av att pa
matvagnen (16) &r anordnade tva med avseende pa maskinens
tvarriktning relativt varandra motstdende videokameror (19)
foér videoteknisk avkdnning av det i omrddet for varje spar-
kranshjul (15) befintliga skenavsnittet.

9. Matfordon enligt patentkrav 3, kdnnetecknat av att

mitvagnen (16) Ar fdrbunden med en tvarlutningsmitare (18).

10. Matfordon enligt ndgot av patentkraven 1-9, kdnneteck-
nat av att pa en sittplats (26) och en farddrivanordning
(25) uppvisande satellitvagn (22) &r anordnade en lasersan-
dare (27) och en distansmitanordning f&r avlasande av héjd-
och sidoavvikelser hos sparet i férhdllande till en fast-
sparpunkt .

11. Mdtfordon enligt patentkrav 10, kdnnetecknat av att
lasersandaren (27) ar lagrad pa en tvarinstdllningsanord-
ning (28) och tvarfdrskjutbar till 500 mm fran spdrmitten.
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12. Méatfordon enligt ndgot av patentkraven 1-11, kénne-
tecknat av att langden av den &ver det framre skenhjulstal-
let utskjutande fordonsramen (2) ar storre an satellitvag-

nens (22) totala langd.

13. Mitfordon enligt patentkrav 1, ké&nnetecknat av att den
framre anden av fordonsramen (42) Ar fdrsedd med en svang-
bar ramp (47) for dverfdrande av satellitvagnen (45) fran
ett pd ramplanet (41) befintligt lage for fri framfart till
sparet (48).

14. Anldggning (31) fér mdatning av sparets drlage och
sparlageskorrigering med hjalp av de genom matningen er-
hallna differensvdrdena mellan dr- och bdrlage och under-
stoppning av det till dess sparldge korrigerade sparet, med
ett matfordon (1) enligt patentkrav 1, kdnnetecknad av ett
tredelat utfdrande, varvid - 1 anldggningens arbetsriktning
raknat - den bakre delen bildas av en stoppningsmaskin
(32), vilken fdr gemensam framfart ar sammankopplad med
matfordonet (1), pd vars fradmre dnddel satellitvagnen (22)
ar fast.

15. Anldggning enligt patentkrav 14, kdnnetecknad av att
matfordonet (1) uppvisar en kalkyleringsenhet (38) for av-
givande av fdrskjutnings- och héjdkorrigeringsvarden och en
radioanordning (36) fo6r dverfdrande av dessa varden till en
pad stoppningsmaskinen (32) befintlig styranordning (37) £for
automatisk styrning av lyft- och riktdrivanordningarna pa
ett sparlyft- och riktaggregat.
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