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(54) Procédé de bourrage de voies ferrées

(57)  Un procédé de bourrage de voie ferrée dans
lequel une bourreuse est conduite sur la voie a travailler
et ses organes de bourrage sont commandés a partir
d'un systéme informatisé comparant un modéle théori-
que de la voie avec les données topographiques réelles
de la voie a travailler et comporte I'utilisation d'une noria
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d'appareils de mesure (7.1 a 7.n) capables de poursui-
vre au moins une cible (P1, P2) disposée sur la bour-
reuse en calculant en continu la position topographique
de ladite cible et de transmettre en continu ces positions
topographiques a une unité de calcul embarquée sur la
bourreuse et interfacée avec le systéeme informatisé de
commande des organes de bourrage.
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Description

[0001] L'invention concerne les travaux ferroviaires et
plus spécialement les opérations de traitement du bal-
last au moyen de machines communément appelées
bourreuses-dresseuses-niveleuses (bourrage mécani-
que).

[0002] La description théorique de ces opérations
d'entretien de voie est donnée dans I'ouvrage de réfé-
rence LA VOIE FERREE, Jean ALIAS, EYROLLES PA-
RIS 1984.

[0003] Laprésenteinvention vise a répondre aux nou-
velles contraintes imposées aux entreprises de travaux
ferroviaires par les exploitants des voies lors des tra-
vaux de bourrage dits "en base absolue stricte".
[0004] Ces contraintes sont principalement
suivantes :

les

- la machine doit avoir un rendement d'environ 900
m/h ;

- aucune intervention extérieure ne doit avoir pour
conséquence de faire pénétrer des personnels et/
ou des engins dans la portion de voie en cours de
traitement par la machine, ni sur la voie contigué
circulée ;

- les valeurs typiques de la voie doivent étre mainte-
nues en base absolue stricte tous les dix metres
avec référence aux poteaux qui supportent la
caténaire ;

- avoir dans la méme passe de travail un relevé nu-
mérique des travaux réalisés ;

- vérifier en temps réel que la machine ne dérive pas
entre deux repéres caténaires.

[0005] Pour parvenir a ces résultats, l'invention pro-
pose un procédé qui repose sur l'utilisation d'une batte-
rie d'appareils de mesure capables de poursuivre une
cible mouvante en calculant instantanément sa position
topographique et de transmettre a une station de calcul
des signaux numeérisés caractéristiques de cette posi-
tion topographique, cette batterie d'appareils formant
une chaine fonctionnant comme une noria au fur et a
mesure du déplacement de la bourreuse sur la voie en
cours d'entretien.

[0006] La prise de références topographiques selon
trois axes XYZ a I'aide de théodolites a faisceau laser
pointant une mire est bien connue des géométres. I
existe sur le marché des stations de ce type munies de
moyens d'orientation motorisés et équipés d'émetteurs-
récepteurs radio permettant de transmettre sous forme
numérisée les données mesurées au théodolite a une
unité de calcul.

[0007] Ces stations sont équipées de moyens qui per-
mettent de les télécommander a distance.
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[0008] De plus, elles sont capables de suivre une ci-
ble en déplacement et de mesurer en continu les posi-
tions topographiques de cette cible. Une telle station est
par exemple commercialisée par la société allemande
LEICA sous la dénomination commerciale TCA 1800.
[0009] Selon l'invention il est proposé un procédé de
bourrage de voie ferrée dans lequel une bourreuse est
conduite sur la voie a travailler et ses organes de bour-
rage sont commandés a partir d'un systéme informatisé
comparant un modéle théorique de la voie avec les don-
nées topographiques réelles de la voie a travailler ca-
ractérisé en ce qu'il comporte l'utilisation d'une noria
d'appareils de mesure capables de poursuivre au moins
une cible disposée sur la bourreuse en calculant en con-
tinu la position topographique de ladite cible et de trans-
mettre en continu ces positions topographiques a une
unité de calcul embarquée sur la bourreuse et interfacée
avec le systeme informatisé de commande des organes
de bourrage.

[0010] Le procédé selon l'invention est encore remar-
quable par les caractéristiques ci-aprés :

- la bourreuse est équipée d'un prisme avant et d'un
prisme arriere coopérant successivement avec au
moins trois stations théodolites automatisées dé-
placées le long de la voie au fur et a mesure de
|'avancement de la bourreuse,

- les stations théodolites sont placées sur les po-
teaux caténaires de la piste bordant la voie a entre-
tenir selon un pas de trois et sur les poteaux caté-
naires intermédiaires sont disposés les prismes né-
cessaires a l'acquisition par chaque station théodo-
lite de sa position topographique de référence,

- les prismes des poteaux caténaires sont déplacés
le long de la voie en méme temps que les stations
théodolites,

- le procédé met en oeuvre trois stations théodolites
combinées avec six prismes d'acquisition de la po-
sition topographique de référence desdites sta-
tions.

- le procédé met en oeuvre six stations théodolites,

- le procédé met en oeuvre une combinaison de six
stations théodolites et de douze prismes disposés
sur les poteaux caténaires,

[0011] L'invention a encore pour objet un procédé de
bourrage de voie ferrée dans lequel une bourreuse est
conduite sur la voie a travailler et ses organes de bour-
rage sont commandés a partir d'un systéme informatisé
comparant un modéle théorique de la voie avec les don-
nées topographiques réelles de la voie a travailler ca-
ractérisé en ce qu'ill met en oeuvre les opérations
suivantes :



3 EP 1 418 273 A1 4

le chantier est divisé en trongons unitaires corres-
pondant a un intervalle de trois poteaux caténaires,
deux poteaux adjacents portant un prisme de réfé-
rence et de mesure topographique et le troisieme
poteau portant une console amovible pour suppor-
ter une station théodolite automatisée,

il est disposé sur les poteaux caténaires le long de
la voie a travailler, six stations théodolites dans six
trongons unitaires contigus de telle sorte que cha-
que station soit séparée de ses voisines par deux
poteaux caténaires portant chacun un prisme de ré-
férence,

il est disposé sur la bourreuse deux prismes de ré-
férence et de mesure, I'un a l'avant, l'autre a l'arriée-
re,

avant l'arrivée de la bourreuse sur le chantier, les
stations théodolites exécutent une procédure d'ac-
quisition de leur position topographique de référen-
ce a l'aide des prismes disposés sur les poteaux
caténaires intermédiaires puis sont mis en attente
de l'arrivée de la bourreuse sur la voie a travailler,

a l'entrée de la bourreuse (1) sur la voie a travailler
un opérateur embarqué commande le calage de la
premiere station théodolite sur le prisme arriére por-
té par la bourreuse et le calage de la deuxiéme sta-
tion théodolite sur le prisme avant,

les deux premiéres stations théodolites transmet-
tent en continu les valeurs des coordonnées topo-
graphiques des prismes arriere et avant aux
moyens de calcul embarqués sur la bourreuse, les-
dits moyens de calcul produisent les coordonnées
topographiques réelles de la voie et les adressent
par une interface au systéme de bourrage assisté
par ordinateur de la bourreuse,

ces coordonnées sont comparées avec le modéle
théorique de la voie préenregistré dans le systéme
de bourrage assisté par ordinateur et les organes
de bourrage de la bourreuse sont commandés en
fonction de la différence entre ce modéle théorique
et la position topographique réelle de la voie définie
a partir des mesures des stations théodolites acti-
ves,

les stations théodolites actives poursuivent les pris-
mes arriére et avant jusqu'a I'approche de la fin du
premier trongon unitaire du chantier,

I'opérateur embarqué commande alors le calage de
la station théodolite suivante sur le prisme avant
tout en maintenant le calage de la station théodolite
précédente sur le méme prisme avant,
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- alarrivée de la bourreuse au droit du poteau caté-
naire portant la station théodolite précédente, I'opé-
rateur embarqué commande le calage de ladite sta-
tion théodolite sur le prisme arriére et désactive la
premiére station théodolite,

- la premiere station théodolite est transportée et
réinstallée sur un poteau caténaire en avant de la
derniére station théodolite du trongon unitaire en
cours de travail, ou elle est mise en attente aprés
ré-acquisition de sa nouvelle position topographi-
que de référence a l'aide des prismes portés par les
poteaux caténaires adjacents,

- les étapes ci-dessus d'activation et de déplacement
des stations théodolites se reproduisent contind-
ment jusqu'a la fin du chantier au fur et a mesure
de la progression de la bourreuse.

[0012] En variante ce procédé présente les caracté-
ristiques avantageuses suivantes :

- lors du déplacement d'un station théodolite vers sa
nouvelle position d'attente, les prismes disposés en
arriere de la station considérée sont également dé-
placés et reposés sur les poteaux caténaires pré-
cédant celui ou est réinstallée la station considérée,

- surleurs poteaux caténaires respectifs, les stations
théodolites sont déportées en direction de la voie,
par rapport a la file de poteaux caténaires, d'une
distance suffisante pour leur permettre de viser les
prismes sur les poteaux caténaires adjacents avec
une distance angulaire suffisante lors de la routine
d'acquisition de leur nouvelle position topographi-
que de référence.

- le déport de position d'une station théodolite par
rapport au poteau caténaire qui le porte est de I'or-
dre de 30 a 35 cm tandis que le déport des prismes
par rapport aux poteaux adjacents est de I'ordre de
6 cm.

[0013] L'invention permet la réalisation en une seule
phase du travail fini par rapport au projet théorique, en
effet le systéme positionne la voie en coordonnées XYZ
avec une acquisition en continu des valeurs de correc-
tion selon un pas qui peut aller de 10 cm a 150 m et qui
en pratique sera le plus souvent fixé a 10 m. Ainsi, les
défauts de petite ou grande longueur d'onde peuvent
étre corrigés instantanément et I'enregistrement simul-
tané du travail effectué autorise un contréle et un gui-
dage de la bourreuse en temps réel.

[0014] La prise en charge des stations s'effectue des
I'arrivée de la bourreuse sur le chantier, celle-ci devient
immédiatement opérationnelle, la phase de pré-enre-
gistrement de la voie est supprimée.

[0015] D'autres caractéristiques et avantages de I'in-
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vention ressortiront de la description ci-aprés d'un
exemple de réalisation non limitatif en référence aux
dessins schématiques annexés sur lesquels :

- La figure 1, est un schéma représentant symboli-
guement une bourreuse équipée d'un prisme avant
et d'un prisme arriére.

- Lafigure 2, est une représentation symbolique d'un
trongon N de trois poteaux caténaires dont I'un por-
te une station théodolite et les deux autres portent
un prisme.

- Lafigure 3, est une représentation symbolique de
la disposition de trois stations successives sur les
poteaux caténaires longeant une voie ferrée.

- Lafigure 4, illustre symboliquement I'arrivée de la
bourreuse sur le chantier.

- Lafigure 5, illustre symboliquement une bourreuse
en cours de travail entre deux stations.

- Lesfigures 6, 7 et 8 illustrent la poursuite du travail
lors du passage d'un premier groupe de stations au
groupe suivant.

[0016] Actuellement, les poteaux caténaires disposés
le long d'une voie ferrée électrifiée sont espacés d'une
distance de 50 métres. lls sont tous équipés de dispo-
sitifs permettant I'accrochage d'appareils divers en des
points dont les coordonnées topographiques sont con-
nues a l'avance et font partie des données du modele
théorique de la voie communiqué par I'entreprise exploi-
tantla voie a l'entreprise de travaux ferroviaires chargée
de I'opération d'entretien de la voie.

[0017] La machine bourreuse-niveleuse-dresseuse 1
circulant sur la voie 2 dans le sens de la fleche 3 a été
équipée de deux prismes P1 et P2 de référence et de
mesure capables d'intercepter un faisceau lumineux sur
360°. Par convention P1 est le prisme disposé a I'avant
de la machine et P2 est le prisme disposé a l'arriére de
la machine (Figure 1).

[0018] Ces prismes P1 et P2 peuvent étre directe-
ment montés sur la bourreuse 1 proprement dite.
[0019] En variante, le prisme P1 monté sur un chariot
automoteur léger circulant devant la bourreuse et équi-
pé d'un inclinométre de dévers et d'un inclinometre de
bascule tandis que le prisme P2 peut étre monté sur un
chariot LDR (Lecture du Dévers Réalisé) tracté par la
bourreuse de maniére connue en soi.

[0020] Dans le cas ou les prismes P1 et P2 ne sont
pas montés sur la bourreuse 1 elle-méme mais sur des
chariots accompagnant la bourreuse, ces chariots sont
équipés de moyens d'adaptation a la bourreuse pour
leur transport en marche haut-le-pied (HLP).

[0021] La bourreuse 1 est en outre équipée de deux
émetteurs-récepteurs d'ondes radio, I'un R1 dédié a la
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réception des valeurs transmises par les stations théo-
dolites avant le travalil, et I'autre R2 dédié a la réception
des valeurs transmises par les stations théodolites
apres le travail.

[0022] Elle comporte également un équipement de
traitement informatique qui comprend :

- une unité de calcul C1 recevant les données de
I'émetteur-récepteur R1 qu'elle compare au projet
théorique pour obtenir les valeurs de correction en
relevage et en dressage et générer les instructions
correspondantes par l'intermédiaire du systeme de
bourrage assisté par ordinateur (BAO) qui com-
mande les organes de travail de la machine,

- une unité de calcul C2 qui recoit les données de
I'émetteur-récepteur R2 qu'il compare au projet
théorique pour obtenir si nécessaire les valeurs de
correction en relevage et en dressage apreés le tra-
vail (recollement) ;

- une interface dédiée a la transition des valeurs de
correction entre l'unité C1 et le systéeme de (BAO)
de la bourreuse 1.

[0023] Avantageusement, la bourreuse sera égale-
ment équipée d'une imprimante pour I'édition sur papier
des listages graphiques et numériques des valeurs en-
registrées par les unités de calcul C1 et C2 avant et/ou
apres le travail. Elle pourra également comporter tout
dispositif de stockage des données de travail sous un
format pré-établi permettant la reprise ultérieure de ces
données par d'autres logiciels.

[0024] Lelongde la piste jouxtant la voie, les poteaux
caténaires 4 disposés avec un intervalle de 50 metres
recevront, par groupes de trois, deux prismes 5 de ré-
férence et de mesure identiques aux prismes P1 et P2
portés par la bourreuse 1 ( prismes 360° ) et une station
théodolite robotisée 7 comportant un systéme de loca-
lisation automatique, un systéme de reconnaissance
automatique de cible et un émetteur-récepteur capable
de transmettre sous forme numérisée les signaux repré-
sentatifs des coordonnées topographiques calculées
par lI'appareil et de recevoir les commandes de visée en
provenance du poste de commande embarqué sur la
bourreuse 1. Pour éviter tout risque d'interférence, cha-
que station dispose d'une fréquence séparée. Les pris-
mes 5 sont installés sur des supports fixes 6, tandis que
les stations 7 sont posées sur des consoles amovibles
8 fixées provisoirement aux poteaux 4 par des moyens
d'attache rapide (Figure 2).

[0025] Typiquement, les stations 7.1, 7.2, 7.3..... 7.n
sont donc espacées de 150 metres les unes des autres
et les deux poteaux intermédiaires 4 portent les prismes
5 (Figure 3). Le dispositif complet comportera de ma-
niere idéale six stations 7.1 a 7.n sur un trongon de voie
de 900 m correspondant a une durée de travail d'une
heure.
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[0026] Comme indiqué plus haut, dés l'interception de
la voie a traiter, un opérateur installe les prismes 5 et
les stations 7.1 a 7.n sur les poteaux caténaires avant
I'arrivée de la bourreuse 1 au début du chantier. Les six
stations 7.1 a 7.n sont initialisées par une routine auto-
matique au cours de laquelle elles acquiérent les coor-
données topographiques de leur position par visées
successives d'au moins trois des quatre prismes 5 im-
médiatement adjacents a chaque station. Une fois cette
position de référence acquise et mémorisée, la station
est mise en attente de la bourreuse 1.

[0027] A Tl'arrivée de celle-ci, I'opérateur embarqué
syntonise les fréquences radios de sorte que la premie-
re station 7.1 soit calée sur le prisme arriére P2 et la
seconde station 7.2 soit calée sur le prisme avant P1
(figure 4). Une fois calée, chaque station poursuit le pris-
me P1 et P2 auquel elle est associée tout au long de
I'avancement de la bourreuse 1 et transmet en continu
les coordonnées topographiques dudit prisme a I'unité
de calcul correspondante C1 ou C2 embarquée sur la
bourreuse.

[0028] Ces valeurs aprés leur traitement par les uni-
tés de calcul C1 et C2 permettent a I'opérateur embar-
qué de choisir le pas de correction adressé au systéme
de BAO : par exemple acquisition d'une valeur tous les
10 centimeétres et transmission au systéme BAO tous
les 10 metres, ce qui permet d'effectuer des filtrages
pour éviter des incohérences de valeurs entre deux
points espacés de 10 métres.

[0029] La combinaison d'une mesure relevée a
l'avant de la bourreuse 1 avec une mesure relevée a
I'arriere de celle-ci permet de réaliser un recollement
instantané du travail effectué et de corriger immédiate-
ment toute dérive constatée entre deux poteaux caté-
naires.

[0030] Lorsque la bourreuse parvient a proximité de
la station 7.2, I'opérateur embarqué cale la station sui-
vante 7.3 sur le prisme avant P1 de sorte qu'il obtient
pendant cette phase de transition une superposition des
valeurs émises par les stations 7.2 et 7.3 et donc un
contrble du relais entre ces stations. En pratique cette
superposition sera mise en oeuvre environ 30 metres
avant 'arrivée de la bourreuse au droit du poteau 4 qui
porte la station 7.2 (Figures 5 et 6).

[0031] Lorsque la bourreuse 1 est parvenue au droit
du poteau qui porte la station 7.2, 'opérateur cale cette
derniére sur le prisme arriere P2 et coupe la réception
de la station 7.1. Cette derniére est alors désactivée par
un opérateur circulant a proximité de la piste et trans-
portée par ce dernier a I'avant de la chaine ou elle est
remise en attente apres avoir exécuté la routine d'ac-
quisition de sa nouvelle position topographique de réfé-
rence.

[0032] Le cycle se reproduit comme une noria sur tou-
te la longueur du chantier.

[0033] Le systéme permet une prise en charge conti-
nue des valeurs (dix prises par seconde pour une vites-
se d'avancement de 900 métres par heure soit une ac-
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quisition de 400 valeurs pour 1 valeur en sortie tous les
10 métres).

[0034] Une noria a six stations procure une grande
souplesse d'utilisation avec une relative indifférence
aux pannes. En effet, I'opérateur qui est chargé de dé-
placer les stations de l'arriére vers I'avant dispose en
moyenne d'environ 50 minutes pour effectuer les 750
métres qui le séparent de la position suivante de la sta-
tion qu'il déplace. Ainsi en cas de panne, d'une station
une noria a seulement cing, voire quatre stations n'af-
fectera pas le rendement du systeme. En théorie, le
nombre minimal des stations pour qu'une noria puisse
fonctionner est de trois. En effet compte-tenu d'une vi-
tesse d'avancement de la bourreuse de I'ordre de 15 m/
mn, l'opérateur de piste dispose encore d'environ 20 mi-
nutes pour effectuer un déplacement de 300 metres.
Cependant, avec une noria a trois stations, tout incident
de fonctionnement d'une station entrainera I'arrét de la
progression du chantier.

[0035] Le systéme procure également I'avantage de
permettre a tout le personnel affecté au chantier de res-
ter en dehors de la zone dangereuse pendant toute la
durée du chantier. En effet, le personnel de piste n'a a
se déplacer qu'au niveau des poteaux caténaires pour
gérer la rotation des stations, il n'a jamais a se trouver
a proximité immédiate de la bourreuse en travail.

Revendications

1. Procédé de bourrage de voie ferrée dans lequel une
bourreuse est conduite sur la voie a travailler et ses
organes de bourrage sont commandés a partir d'un
systéme informatisé comparant un modéle théori-
que de la voie avec les données topographiques
réelles de la voie a travailler caractérisé en ce qu'il
comporte |'utilisation d'une noria d'appareils de me-
sure (7.1 a 7.n) capables de poursuivre au moins
une cible (P1, P2) disposée sur la bourreuse en cal-
culant en continu la position topographique de ladi-
te cible et de transmettre en continu ces positions
topographiques a une unité de calcul embarquée
sur la bourreuse et interfacée avec le systeme in-
formatisé de commande des organes de bourrage.

2. Procédé selon larevendication 1 caractérisé en ce
qu'il consiste a équiper labourreuse (1) d'un prisme
avant (P1) et d'un prisme arriere (P2) coopérant
successivement avec au moins trois stations théo-
dolites automatisées (7.1 a 7.n) déplacées le long
de la voie au fur et a mesure de I'avancement de la
bourreuse.

3. Procédé selon la revendication 1 ou 2 caractérisé
en ce que les stations théodolites sont placées sur
les poteaux caténaires (4) de la piste bordant la voie
a entretenir selon un pas de trois et en ce que sur
les poteaux (4) intermédiaires sont disposés les
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prismes (5) nécessaires a lI'acquisition par chaque
station théodolite (7.1 a 7.n) de sa position topogra-
phique de référence.

Procédé selon la revendication 3 caractérisé en ce
que les prismes 5 sont déplacés le long de la voie
en méme temps que les stations théodolites (7.1 a
7.n).

Procédé selon la revendication 4 caractérisé en ce
qu'il met en oeuvre trois stations théodolites (7.1 a
7.n) combinées avec six prismes (5) d'acquisition
de la position topographique de référence desdites
stations.

Procédé selon larevendication 3 caractérisé en ce
qu'il met en oeuvre six stations théodolites (7.1 a
7.n).

Procédé selon la revendication 6 pris en combinai-
son avec la revendication 4 caractérisé en ce qu'il
met en oeuvre une combinaison de six stations
théodolites (7.1 a 7.n) et de douze prismes (5).

Procédé de bourrage de voie ferrée dans lequel une
bourreuse est conduite sur la voie a travailler et ses
organes de bourrage sont commandés a partir d'un
systeme informatisé comparant un modele théori-
que de la voie avec les données topographiques
réelles de la voie a travailler caractérisé en ce qu'il
met en oeuvre les opérations suivantes :

- le chantier est divisé en trongons unitaires cor-
respondant a un intervalle de trois poteaux ca-
ténaires (4), deux poteaux adjacents portant un
prisme (5) de référence et de mesure topogra-
phique et le troisieme poteau portant une con-
sole amovible (6) pour supporter une station
théodolite automatisée (7),

- il est disposé sur les poteaux caténaires (4) le
long de la voie a travailler (2) six stations théo-
dolites (7.1 a 7.n) dans six trongons unitaires
contigus de telle sorte que chaque station (7.1
a 7.n) soit séparée de ses voisines par deux
poteaux caténaires (4) portant chacun un pris-
me de référence (5),

- ilestdisposé surlabourreuse (1) deux prismes
de référence et de mesure (P1, P2) l'un a
l'avant (P1), l'autre a l'arriére (P2),

- avant l'arrivée de la bourreuse (1) sur le chan-
tier, les stations théodolites (7.1 a 7.n) exécu-
tent une procédure d'acquisition de leur posi-
tion topographique de référence a Il'aide des
prismes (5) disposés sur les poteaux caténai-
res (4) intermédiaires puis sont mis en attente
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de 'arrivée de la bourreuse (1) sur la voie a tra-
vailler (2),

a l'entrée de la bourreuse (1) sur la voie a tra-
vailler (2) un opérateur embarqué commande
le calage de la premiére station théodolite (7.1)
surle prisme arriere (P2) porté par la bourreuse
(1) et le calage de la deuxiéme station théodo-
lite (7.2) sur le prisme avant (P1),

les stations théodolites (7.1, 7.2) transmettent
en continu les valeurs des coordonnées topo-
graphiques des prismes arriere (P2) et avant
(P1) aux moyens de calcul embarqués sur la
bourreuse, lesdits moyens de calcul produisent
les coordonnées topographiques réelles de la
voie et les adressent par une interface au sys-
téme de bourrage assisté par ordinateur de la
bourreuse 1,

ces coordonnées sont comparées avec le mo-
dele théorique de la voie préenregistré dans le
systéme de bourrage assisté par ordinateur et
les organes de bourrage de la bourreuse (1)
sont commandés en fonction de la différence
entre ce modeéle théorique et la position topo-
graphique réelle de la voie définie a partir des
mesures des stations théodolites actives (7.1,
7.2),

les stations théodolites actives (7.1, 7.2) pour-
suivent les prismes arriére (P2) et avant (P1)
jusqu'a I'approche de la fin du premier trongcon
unitaire du chantier,

I'opérateur embarqué commande alors le cala-
ge de la station théodolite suivante (7.3) sur le
prisme avant (P1) tout en maintenant le calage
de la station théodolite précédente (7.2) sur le
méme prisme avant (P1),

a l'arrivée de la bourreuse au droit du poteau
caténaire portant la station théodolite précé-
dente (7.2), I'opérateur embarqué commande
le calage de ladite station théodolite sur le pris-
me arriere (P2) et désactive la premiére station
théodolite (7.1),

la premiére station théodolite (7.1) est trans-
portée et réinstallée sur un poteau caténaire (4)
en avant de la derniére station théodolite (7.n)
du trongon unitaire en cours de travail, ou elle
est mise en attente apres ré-acquisition de sa
nouvelle position topographique de référence
a l'aide des prismes (5) portés par les poteaux
caténaires adjacents,

les étapes ci-dessus d'activation et de dépla-
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cement des stations théodolites (7.1 a 7.n) se
reproduisent contindment jusqu'a la fin du
chantier au fur et a mesure de la progression
de la bourreuse (1).

Procédé selon la revendication 8 caractérisé en ce
que lors du déplacement d'un station théodolite (7.1
a 7.n) vers sa nouvelle position d'attente, les pris-
mes (5) disposés en arriére de la station considérée
sont également déplacés et reposés sur les po-
teaux caténaires (4) précédant celui ou est réinstal-
Iée la station considérée.

Procédé selon la revendication 8 ou 9 caractérisé
en ce que sur leurs poteaux caténaires (4) respec-
tifs, les stations théodolites (7.1 a 7.n) sont dépor-
tées en direction de la voie (2), par rapport a la file
de poteaux caténaires, d'une distance suffisante
pour leur permettre de viser les prismes (5) sur les
poteaux caténaires adjacents (4) avec une différen-
ce angulaire suffisante lors de la routine d'acquisi-
tion de leur nouvelle position topographique de ré-
férence.

Procédé selon la revendication 10 caractérisé en
ce que le déport de position d'une station théodolite
(7.1 a 7.n) par rapport au poteau caténaire (4) qui
le porte est de I'ordre de 30 a 35 cm tandis que le
déport des prismes (5) par rapport aux poteaux ad-
jacents est de l'ordre de 6 cm.
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