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64 Verfahren zur Montage von Héngern an einer Oberleitung.

@ Zur Montage von Héngern (5) an einer Oberleitung
(3) eines Gleises (14) wird in Abhéngigkeit von einem
durch einen Fahrieitungsmast (27) definierten Null-Wert
der mit einem Montagefahrzeug (4) zuriickgelegte Weg
gemessen und automatisch mit dem jeweiligen Soll-Ab-
stand des zu montierenden Hangers (5) verglichen. Bei
Ubereinstimmung des Weg-Messwertes mit dem Soll-Ab-
stand des zu montierenden Hangers (5) wird ein Signal
zur Kennzeichnung der korrekten Soll-Position des Han-
gers (5) in bezug auf den Fahrdraht (22) abgegeben.

NENGMMERURKNMD cH 684183 AS



1 CH 684 183 A5 2

Beschreibung

Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur Montage
von Héngern an einer Oberleitung eines Gleises,
wobei mit Hilfe der bekannten Anzahl der zwischen
zwei Fahrleitungsmasten vorgesehenen Hanger so-
wie deren Abstand zueinander unter Vorfahrt eines
Montagefahrzeuges die Hanger zwischen Tragseil
und Fahrdraht montiert werden, sowie ein Fahrzeug
zur Durchfiihrung des Verfahrens.

Besonders durch die erhdhten Betriebsgeschwin-
digkeiten werden die an die Montage einer Oberlei-
tung gestellten Genauigkeitsanforderungen immer
héher. Dabei kommt der vor der Héngermontage
notwendigen Einmessung der Héngerteilung eine
besondere Sorgfalt zu. Diese bisher héandisch
durchgefiihrte Einmessung ist jedoch sehr arbeits-
aufwendig sowie von der Zuverldssigkeit und Kon-
zentration der Arbeitskréfte abhangig.

Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrunde,
die Montage der Hénger einer Oberleitung in der
korrekten Soll-Lage unter Vermeidung der bekann-
ten Nachteile zu vereinfachen.

Diese Aufgabe wird erfindungsgeméss bei ei-
nem Verfahren der eingangs beschriebenen Art
dadurch geldst, dass in Abhéngigkeit von einem
durch einen Fahrleitungsmast definierten Null-
Wert der mit dem Montagefahrzeug zuruckgeleg-
te Weg gemessen und automatisch mit dem je-
weiligen Soll-Abstand des zu montierenden Han-
gers verglichen wird und dass bei Ubereinstim-
mung des Weg-Messwertes mit dem Soll-
Abstand des zu montierenden Hangers ein Si-
gnal zur Kennzeichnung der korrekten Soli-Positi-
on des Héngers in bezug auf den Fahrdraht ab-
gegeben wird.

Durch ein derartiges Verfahren wird die korrekte
Héngermontage wesentlich vereinfacht und be-
schleunigt, da sich jedweder handisch durchzufih-
rende Messvorgang eriibrigt. Zudem werden aus
mangelnder Konzentration bzw. Schlampereien
beim Messvorgang resuitierende Fehler in der kor-
rekten Aufteilung der Hanger zuverldssig ausge-
schlossen. Die Mannschaft hat nunmehr lediglich
ein durch die Wegmessung und den Vergleich mit
dem Soll-Abstand exakt abgegebenes Signal abzu-
warten, bei dem der Hanger zu montieren ist. Be-
sonders geeignete Signale zur Kennzeichnung der
korrekten Soll-Position des Hangers sind jene mit
optischer und/oder akustischer Wirkung, da auf die-
se Weise die Wahrnehmung des Signals durch die
Arbeitskrifte weitgehend gewéahrleistet ist. Es be-
steht aber auch die Mdglichkeit, das erwdhnte Si-
gnal beispielsweise in eine farbliche Markierung des
Fahrdrahtes umzusetzen.

Eine vorteilhafte Weiterbildung des erfindungsge-
méssen Verfahrens besteht darin, dass der Soll-Ab-
stand des zu montierenden Héngers zur Bildung ei-
nes akustischen und/oder optischen Vorwarnsignals
automatisch um eine konstante, einstellbare Grésse
reduziert wird. Durch diese Vorwarnung werden die
Arbeitskrafte von einer permanenten Konzentra-
tionsanspannung entlastet und haben bei Erschei-
nen bzw. Ertdnen des Vorwarnsignals die Mdglich-
keit einer gezielten Vorbereitung auf die fiir eine ra-
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sche Hangermontage erforderlichen unmittelbar
bevorstehenden Schritte.

Schiiesslich besteht noch eine weitere vorteilhafte
Ausbildung des erfindungsgeméssen Verfahrens
darin, dass bei jedem Fahrleitungsmast die Anzahl
(n) der Hanger flir den nachstiolgenden Abschnitt
der Oberleitung sowie der Abstand (L) zum néchst-
folgenden Fahrleitungsmast in eine Steuereinheit
eingegeben, der Soll-Abstand (l) der Hanger er-
rechnet und gespeichert sowie die Weg-Messein-
richtung auf den Wert Null gestellt wird. Durch die
sténdige Nulleinstellung bei jedem Fahrleitungsmast
wird eine nachteilige Summation von geringfligigen
Ungenauigkeiten der Soll-Absténde zuverlassig aus-
geschlossen.

Die Erfindung betrifft auch ein Fahrzeug zur
Montage von Hangern an einer Oberleitung mit ei-
nem auf Schienenfahrwerken abgestiitzten Maschi-
nenrahmen zur Durchfiihrung des genannten Ver-
fahrens. Diese Erfindung ist gekennzeichnet durch
eine Weg-Messeinrichtung und eine mit dieser in
Verbindung stehende, einen Eingang zur Eingabe
wenigstens eines Parameters aus der Gruppe: Ab-
stand zweier Fahrleitungsmasten zueinander; An-
zahl der Hanger; Soll-Abstand der Hénger zueinan-
der; aufweisende, zur wegabhéngigen Signalabga-
be ausgebildete Steuereinheit sowie durch eine
dieser zugeordnete Signaleinrichtung zur Anzeige
des die Soll-Position des Héngers in bezug auf den
Fahrdraht kennzeichnenden wegabhéngigen Si-
gnals. Mit einer derartigen Kombination einer Weg-
Messeinrichtung mit einer Steuereinheit und einer
Signaleinrichtung besteht die Mdglichkeit einer ex-
akten, von der Konzentration und Genauigkeit der
Arbeitskréfte vollig unabhéangigen Ermittlung der je-
weiligen Héngerposition. Dafiir ist lediglich die Ein-
gabe wenigstens eines der angefiihrten Parameter
sowie die Null-Stellung der Weg-Messeinrichtung im
Bereich eines Fahrleitungsmastes erforderlich, so
dass diese Ermittlung der Hangerposition praktisch
ohne nennenswerten zusétzlichen Arbeitsaufwand
mit einem Minimum an konstruktiven Mitteln erziel-
bar ist.

Fir den Fall, dass geméass einer vorteilhaften
Weiterbildung der Steuereinheit eine akustisch und/
oder optisch wirksame Signaleinrichtung zugeordnet
ist, kann das Erreichen der exakien Héngerposition
durch das Fahrzeug in einer fiir die gesamte Mann-
schaft sofort erkennbaren und auch bei verringerter
Konzentration der Arbeitskrafte wirksamen akusti-
schen und/oder optischen Form angezeigt werden.

Mit einer anderen Weiterbildung gemiss An-
spruch 6 besteht die Moglichkeit, mit Hilfe von zwei
zeitlich und akustisch bzw. optisch unterschiedli-
chen Signalen eine Vorwarnung unmittelbar vor
dem Erreichen der exakien Hé&ngerposition zu ge-
ben. Damit sind die Arbeitskréfte von einer perma-
nenten Konzentrationsanspannung entlastet, kon-
nen sich aber trotzdem zu gegebener Zeit rechtzei-
tig auf die unmittelbar bevorstehende Montage des
Hangers vorbereiten.

Eine besonders vorteilhafte Ausbildung der Erfin-
dung besteht darin, dass die Steuereinheit mit ei-
nem Servoventil zur Unterbrechung eines Fahran-
triebes verbunden ist. Damit ist eine automatische
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Unterbrechung der Arbeitsvorfahrt des Fahrzeuges
erzielbar, sobald dieses die exakte Héngerposition
erreicht hat.

Die weiteren Eingénge der Steuereinheit geméss
Anspruch 8 ermdglichen eine automatische Einlei-
tung der fir die Montage des néchsffolgenden Hén-
gers erforderlichen Schritte.

Entsprechend einer anderen Ausbildung der Er-
findung ist der Steuereinheit ein Display zur Anzei-
ge des Soll-Abstandes fiir den zu montierenden
Hanger sowie des Ist-Weges und der Differenz die-
ser beiden Werte zugeordnet, wodurch die Mdglich-
keit einer stindigen Kontrolle geschaffen ist.

Mit den weiteren, in den Anspriichen 10 bis 12
angefiihrten Merkmalen ist eine einfache, exakte
Nulleinstellung der Weg-Messeinrichtung méglich,
sobald die Markierung genau gegentiber dem Fahr-
leitungsmast zu liegen kommt.

Schliesslich besteht noch eine weitere vorteilhafte
Ausbildung der Erfindung darin, dass an einer
Langsseite des Maschinenrahmens eine beriih-
rungslos wirkende, mit der Steuereinheit in Verbin-
dung stehende Messeinrichtung zur Erfassung des
Abstandes zu einem Fahrleitungsmast vorgesehen
ist. Durch diese Messeinrichtung besteht die Még-
lichkeit, die erwdhnte Nulleinstellung der Weg-
Messeinrichtung im Bereich jedes Fahrieitungs-
mastes automatisch durchzufiihren.

Im folgenden wird die Erfindung anhand eines in
der Zeichnung dargestellten Ausflihrungsbeispieles
naher beschrieben.

Es zeigen:

Fig. 1 eine Seitenansicht eines erfindungsgemass
ausgebildeten Fahrzeuges zur Montage von Hén-
gemn an einer Oberleitung mit einem vorgeordneten
Fahrzeug zur Oberleitungsmontage,

Fig. 2 eine schematische Darstellung eines durch
zwei Fahrleitungsmasten begrenzten Oberleitungs-

abschnittes,
Fig. 3 eine schematische Darstellung einer mit

einer Weg-Messeinrichtung kombinierten Steuerein-
heit zur Ermittlung der Hangerposition und

Fig. 4 und 5 jeweils ein Programmschema fir
den Arbeitsablauf der Steuereinheit.

Eine in Fig. 1 dargestelite Maschinenanordnung
1 setzt sich aus einem in Arbeitsrichtung vorgeord-
neten Fahrzeug 2 zur Montage einer Oberleitung 3
sowie einem mit diesem verbundenen, nachgeord-
neten Fahrzeug 4 zur Montage von Héngern 5 zu-
sammen. Dieses Fahrzeug 4 ist mit einem auf
Schienenfahrwerken abgestlitzten Maschinenrah-
men 6 sowie einem auf diesem befestigten Aufbau
7 ausgestattet. Auf diesem befindet sich eine durch
Antriebe héhen- und in Maschinenléngsrichtung ver-
schiebbare Hebebiihne 8. Diese ist mit einer Steu-
ereinheit 9, einer akustischen und optischen Signal-
einrichtung 10 sowie einer Markierung 11 ausge-
stattet. Am Maschinenrahmen 6 ist eine weitere
Markierung 12 vorgesehen, die bei Beginn der
Hangermontage gemeinsam mit der erwéhnten
Markierung 11 auf der Hebebiihne 8 in einer verti-
kalen, quer zur Maschinenlangsrichtung verlaufen-
den Ebene angeordnet ist. Zwischen den beiden
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Schienenfahrwerken befindet sich noch eine durch
Antriebe hdhenverstellbare, auf einer Schiene 13 ei-
nes Gleises 14 abrollbare Weg-Messeinrichtung 15.

Das vordere Verlege-Fahrzeug 2 weist einen auf
Schienenfahrwerken 16 abgestlitzten Maschinen-
rahmen 17 auf, der mit einem héhen- und seiten-
verschwenkbaren, zwei Rollen 18 aufweisenden
Kranausleger 19 verbunden ist. Seilwinden 20 die-
nen zur Abwicklung eines Tragseiles 21 bzw. Fahr-
drahtes 22 von entsprechenden Seiltrommeln 23.
Fiir die Maschinenvorfahrt ist ein Fahrantrieb 24
vorgesehen. Eine Steuereinrichtung 25 befindet sich
in einer Fahrkabine 26. Die Oberleitung 3 ist auf
mit Fahrleitungsmasten 27 verbundenen Auslegern
28 befestigt.

Der in Fig. 2 dargestellte, schematisch verein-
fachte, zwischen zwei Fahrleitungsmasten 27 be-
findliche Abschnitt weist vier Hénger 5 auf, die be-
ziiglich einer mittig zwischen den beiden Fahrlei-
tungsmasten 27 befindlichen vertikalen Mitiellinie
symmetrisch angeordnet sind. Mit der Bezeichnung
Iy, Iz, I3, 4 und Is ist jeweils der Soll-Abstand der
Hanger 5 zueinander bzw. die Héngerteilung, mit L
der Abstand zweier Fahrleitungsmasten 27 zueinan-
der bezeichnet. Der mittige Héngerabstand 13 l&asst
sich aus folgender Gleichung:ls = L = 2 (lh + I2)
bzw. aus der in Fig. 4 mit 58 bezeichneten allge-
meinen Formel errechnen.

In Fig. 3 ist die Steuereinheit 9 mit einer Tastatur
29 sowie einem alphanumerischen Display 30 sche-
matisch dargestelit. Der Steuereinheit 9 sind aus-
serdem noch die Weg-Messeinrichtung 15, die aku-
stische und optische Signaleinrichtung 10 sowie
eine ebenfalls akustisch und optisch wirksame Vor-
warneinrichtung 31 zugeordnet. Die Steuereinheit 9
weist drei Eingénge bzw. Taster 32, 33 und 34 fir
die Einleitung des Arbeitsablaufes der Steuereinheit
9 bzw. den Start fir die nichste Héngerposition
bzw. fiir die Meldung, dass die Hangerposition er-
reicht wurde, auf.

Mit den Bezugszeichen 35 und 36 in Fig. 4 ist
die Eingabe des Abstandes (L) der beiden Fahrlei-
tungsmasten 27 zueinander bzw. die Anzahl (n) der
Hinger 5 in die Tastatur 29 bezeichnet. 37 bedeu-
tet die Vorgabe fiir einen Zahler i = 1. Sofern die
mit 38 bezeichnete Abfrage i < n/2 zutrifft, erscheint
die Anzeige 39 «Eingabe li» am Display 30 (i ent-
spricht dabei der Numerierung des jeweiligen zu
montierenden Héngers). Mit 40 ist ein Z&hler fiir «i»
bezeichnet. In 41 erfolgt eine weitere Abfrage i >
n/2 < n + 1. Anschliessend folgt ein weiterer Z&hler
42 (j). In 43 ist die Gleichung li = | (n/2 + 1}, in
58 die Gleichung

n2
Ii-L—2lZ li

sowie j = 0 festgelegt.

Das in Fig. 5 dargestelite Schema zeigt den Ar-
beitsablauf der Steuereinheit 9. Mit 44 bzw. 45 ist
jeweils eine Anzeige auf dem Display 30 «Maschi-
ne auf Start ?» bzw. «Maschine auf Startpunkt -
Fahren» bezeichnet. Mit 46 ist eine Abfrage «Ma-
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schine auf Start» mit dem Ausgang «JA» 47 und
Ausgang «NEIN» 48 bezeichnet. In 49 erfolgt die
Einstellung eines Zahlers auf den Wert Null. 51 be-
zeichnet eine weitere Abfrage i < n + 1. 52 be-
zeichnet eine weitere Displayanzeige mit der Aus-
gabe «SOLLWEG a = li, aktueller Weg b (siehe Be-
zugszeichen 52 in Fig. 5), Wegdifferenz c¢.» Dabei
entspricht der Sollweg dem Soll-Abstand (li) des ak-
tuellen Hangers. Der aktuelle Weg s entspricht dem
seit der Nulleinstellung der Weg-Messeinrichtung 15
zuriickgelegten und um die Summe der Soll-Ab-
sténde der bereits montierten Hénger 5 reduzierten
Weg. 53 stellt eine weitere Abfrage mit der Bedin-
gung «Wegdifferenz < | ¢ dar, wobei ein JA-Aus-
gang 54 zur optischen und akustischen Vorwarnein-
richtung 31 fihrt. Ein weiterer JA-Ausgang 55 einer
Abfrage 56 «Wegdifferenz < 0» fiihrt zu einem Z&h-
ler 50 sowie in weiterer Folge zur akustischen und
optischen Signaleinrichtung 10.

Vor dem Start eines neuen, durch zwei aufeinan-
derfolgende Fahrleitungsmasten 27 begrenzten Ab-
schnittes der zu montierenden Oberleitung 3 erfoigt
die Eingabe des Abstandes L der beiden ndchsten
Fahrleitungsmasten 27 zueinander sowie die Anzahl
(n) der in diesem Abschnitt vorgesehenen Hanger
(siehe Fig. 4). Bezogen auf das in Fig. 2 dargestell-
te Beispiel erfolgt als ndchstes die Eingabe des aus
einem Gleisplan ersichtlichen Soll-Abstandes |1 des
ersten Hangers 5. Als nachstes wird der Abstand Io
flr den zweiten Hanger 5 eingegeben. Der Abstand
der beiden mittleren Hanger zueinander wird auto-
matisch aus den beiden ersten Soll-Abstdnden |
und Iz sowie der Gesamtiénge L errechnet. Ebenso
erfolgt automatisch eine Festlegung von 4 und Is,
die auf Grund der bereits erwdhnten Symmetrie
identisch sind mit den Grdssen 2 bzw. I (siehe
dazu Fig. 4).

Wie insbesondere in Verbindung mit Fig. 5 er-
sichtlich ist, wird — sobald die beiden Markierungen
11, 12 sowie der erste Fahrleitungsmast 27 in einer
gemeinsamen, senkrecht zur Maschinenlangsrich-
tung verlaufenden Vertikalebene liegen — der Ein-
gang 32 durch Driicken einer Starttaste belegt. Da-
mit wird automatisch die Weg-Messeinrichtung 15
auf den Wert Null eingestellt. Wahrend der kontinu-
ierlichen Maschinenvorfahrt wird laufend durch die
Displayanzeige 52 der Soll-Weg a, der aktuelle
Weg b sowie die Wegdifferenz ¢ aus den beiden
zuvor genannten Werten angezeigt. Sobald die
Wegdifferenz ¢ einen Wert le, der um einen frei
wiahlbaren Betrag kleiner als der Soll-Weg bzw.
-Abstand ist, erreicht, erfolgt die Betatigung der op-
tischen und akustischen Vorwarneinrichtung 31. Da-
mit wird den auf der Hebebiihne 8 befindlichen Ar-
beitskréften angezeigt, dass nach einer Wegstrecke
von beispielsweise 1 m die exakte Position des zu
montierenden Hangers & erreicht ist. Sobald der
Soll-Weg mit dem akiuellen Weg ubereinstimmt,
d.h. die Wegdifferenz Null ist, erfolgt die Betatigung
der optischen und akustischen Signaleinrichtung 10.
Daraufhin wird durch eine weitere Steuereinrichtung
59 ein Langsverschiebeantriecb 60 beaufschlagt,
durch den die in der vordersten Position befindliche
Hebebiihne 8 mit einer der kontinuierlichen Vor-
fahrtgeschwindigkeit der Maschinenanordnung 1
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entsprechenden Geschwindigkeit in Richtung zum
hinteren Ende des Fahrzeuges 4 bewegt wird. Die
Betatigung dieser Steuereinrichtung 59 kann hén-
disch oder automatisch mit der Aktivierung der Si-
gnaleinrichtung 10 eingeleitet werden. Anschlies-
send erfolgt die Montage des Hangers 5, der derart
positioniert wird, dass sich die die Soll-Lage des
Héngers 5 definierende Markierung 11 und der
Hanger 5 in derselben quer zur Maschinenlangs-
richtung verlaufenden Vertikalebene befinden. So-
bald die Hangermontage beendet ist, wird dies
durch einen Taster am Eingang 34 der Steuerein-
richtung 9 gemeldet und durch eine weitere Taster-
betdtigung am Eingang 33 aufgezeigt, dass der
néchstiolgende Hanger 5 angefahren wird. Gleich-
zeitig erfolgt mit Hilfe des Antriebes 60 ein rascher
Vorschub der Hebebiihne 8 in deren vorderste Po-
sition. Nunmehr wird der aktuelle Weg b, der lau-
fend durch die Weg-Messeinrichtung 15 ermittelt
wird, mit dem Soll-Weg I verglichen, bis auf die
bereits beschricbene Weise die optische Vorwarn-
einrichtung 31 sowie die Signaleinrichtung 10 bet&-
tigt werden. Sobald der gesamte Abschnitt der
Oberleitung 3 fertig montiert ist und sich die Mar-
kierungen 11, 12 auf der Héhe des nachstfolgen-
den Fahrleitungsmastes 27 befinden, erfolgt wieder
— wie bereits beschriecben — die Eingabe des
nachstfolgenden Mastabstandes, der Anzahl der
Hanger sowie der einzelnen Hangerabstinde.
Durch Betétigung der Starttaste erfolgt eine Rick-
stellung der Weg-Messeinrichtung 15 auf den Wert
Null und der Beginn eines neuen Zyklus zur Monta-
ge der fiir diesen Abschnitt vorgesehenen Hénger.

Mit 61 ist auf dem Fahrzeug 4 in Fig. 1 eine aus
einem Lasersender und -empfénger gebildete, be-
riihrungslos wirkende Messeinrichtung angedeutet.
Diese dient zur Erfassung des Abstandes zu einem
Fahrleitungsmast 27. Sobald durch diese Messein-
richtung 61 ein Abstand ermittelt wird, der kleiner
bzw. gleich einem maximal mdglichen Abstand ei-
nes Fahrleitungsmastes 27 zum Gleis 14 ist, erfolgt
automatisch eine Ruckstellung der Weg-Messein-
richtung 15 auf den Wert Null.

Abweichend von dem beschriebenen Beispiel be-
steht auch die Moglichkeit, dass die Abstinde der
einzelnen Hénger 5 zueinander auf Grund einer in
der Steuereinheit 9 definierten mathematischen
Funktion automatisch aus dem Abstand der Fahrlei-
tungsmasten 27 und der Héngeranzahl errechnet
und gespeichert wird. Ebenso kann alternativ die
Steuereinrichtung 9 auch mit einem Servoventil 57
(Fig. 3) in Verbindung stehen, das bei Ubereinstim-
mung des Soll-Weges mit dem aktuellen Weg eine
automatische Unterbrechung der Beaufschlagung
eines Fahrantriebes eines beispielsweise unabhin-
gig verfahrbaren Héanger-Montagefahrzeuges zur
Folge hat.

Es besteht aber auch die Mdglichkeit, dass das
durch die Steuereinheit 9 abgegebene Signal zu-
sétzlich zur Signaleinrichtung 10 bzw. anstelle die-
ser beispielsweise die Aktivierung einer Einrichtung
zur Aufbringung einer Farbmarkierung auf den
Fahrdraht an der mit dem Hénger zu verbindenden
Stelle bewirkt.
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Patentanspriiche

1. Verfahren zur Montage von Hangern an einer
Oberleitung eines Gleises, wobei mit Hilfe der be-
kannten Anzahl der zwischen zwei Fahrleitungsma-
sten vorgesehenen Hénger sowie deren Abstand
zueinander unter Vorfahrt eines Montagefahrzeuges
die Hanger zwischen Tragseil und Fahrdraht mon-
tiet werden, dadurch gekennzeichnet, dass in Ab-
hangigkeit von einem durch einen Fahrleitungsmast
definierten Null-Wert der mit dem Montagefahrzeug
zuriickgelegte Weg gemessen und automatisch mit
dem jeweiligen Soll-Abstand des zu montierenden
Hangers verglichen wird und dass bei Ubereinstim-
mung des Weg-Messwertes mit dem Soll-Abstand
des zu montierenden Hangers ein Signal zur Kenn-
zeichnung der korrekten Soll-Position des Héngers
in bezug auf den Fahrdraht abgegeben wird.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Soll-Abstand des zu montieren-
den Héangers zur Bildung eines akustischen und/
oder optischen Vorwarnsignals automatisch um eine
konstante, einstellbare Grésse reduziert wird.

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch
gekennzeichnet, dass bei jedem Fahrleitungsmast
die Anzahl (n) der Hanger fiir den ndchstfolgenden
Abschnitt der Oberleitung sowie der Abstand (L)
zum nachstfolgenden Fahrleitungsmast in eine
Steuereinheit eingegeben, der Soll-Abstand (I) der
Haénger errechnet und gespeichert sowie die Weg-
Messeinrichtung auf den Wert Null gestellt wird.

4. Fahrzeug zur Montage von Héngern an einer
Oberleitung mit einem auf Schienenfahrwerken ab-
gestiitzten Maschinenrahmen zur Durchfiihrung des
Verfahrens nach einem der Anspriiche 1 bis 3, ge-
kennzeichnet durch eine Weg-Messeinrichtung (15)
und eine mit dieser in Verbindung stehende, einen
Eingang (32, 33, 34) zur Eingabe wenigstens eines
Parameters aus der Gruppe: Abstand (L) zweier
Fahrleitungsmasten (27) zueinander; Anzahl (n) der
Hanger (5); Soll-Abstand (I) der Hénger (5) zuein-
ander; aufweisende, zur wegabhangigen Signalab-
gabe ausgebildete Steuereinheit (9) sowie durch
eine dieser zugeordnete Signaleinrichtung (10, 31)
zur Anzeige des die Soll-Position des Héngers (5)
in bezug auf den Fahrdraht (22) kennzeichnenden
wegabhangigen Signals.

5. Fahrzeug nach Anspruch 4, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Steuereinheit (9) eine akustisch
undfoder optisch wirksame Signaleinrichtung (10)
zugeordnet ist.

6. Fahrzeug nach Anspruch 4 oder 5, dadurch
gekennzeichnet, dass der Steuereinheit (9) zwei
akustische bzw. optische Signaleinrichtungen (10,
31) mit jeweils unterschiedlicher Signalabgabe zu-
geordnet sind.

7. Fahrzeug nach einem der Anspriiche 4, &
oder 6, dadurch gekennzeichnet, dass die Steuer-
einheit (9) mit einem Servoventil (57) zur Unterbre-
chung eines Fahrantriebes (24) verbunden ist.

8. Fahrzeug nach einem der Anspriiche 4 bis 7,
dadurch gekennzeichnet, dass die Steuereinheit (9)
zwei weitere Eingédnge (33, 34) zur Bestétigung der
erreichten Hangerposition bzw. zur Meldung flir die
Montage des nichstfolgenden Hangers (5) aufweist.
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9. Fahrzeug nach einem der Anspriiche 4 bis 8,
dadurch gekennzeichnet, dass der Steuereinheit (9)
ein Display (30) zur Anzeige des Soll-Abstandes fiir
den zu montierenden Hanger sowie des Ist-Weges
und der Differenz dieser beiden Werte zugeordnet
ist.

10. Fahrzeug nach einem der Anspriiche 4 bis 9,
gekennzeichnet durch eine am Maschinenrahmen
(6) befindliche Markierung (12).

11. Fahrzeug nach einem der Anspriiche 4 bis
10, gekennzeichnet durch eine an einer Langsseite
einer héhenverstellbaren Hebebiihne (8) vorgesehe-
ne Markierung (11).

12. Fahrzeug nach Anspruch 10 oder 11, da-
durch gekennzeichnet, dass zwei in Maschinen-
querrichtung einander gegeniberliegende Markie-
rungen (11, 12) angeordnet sind.

13. Fahrzeug nach einem der Anspriiche 4 bis
12, dadurch gekennzeichnet, dass an einer Langs-
seite des Maschinenrahmens (6) eine beriihrungs-
los wirkende, mit der Steuereinheit (9) in Verbin-
dung stehende Messeinrichtung (61) zur Erfassung
des Abstandes zu einem Fahrleitungsmast (27) vor-
gesehen ist.
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