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维护车辆及方法

(57)摘要

本发明公开了一种维护车辆和方法。维护车

辆(1 )具有用于形成工作空间(9)的多个侧壁

(8)，所述工作空间为轨道(7)上的工作人员定

界。所述侧壁(8)设置在车架(3)上，并且设计成

在所述车的横向方向(11)上互相隔开。为了处理

位于所述工作空间(9)的轨道部分，在所述车(1)

上设置的工业机械手(18)具有至少三个运动轴

(14)、用于提供能量的介质耦合器(15)以及用于

选择性连接至轨道处理工具(17)的工具耦合器

(16)。
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1.一种维护车辆(1)，包括其端部支撑在轨上行走机构(2)的车架(3)，并具有用于形成

用于位于轨道(7)上的工作人员的工作空间(9)的多个侧壁(8)，所述工作空间由所述多个

侧壁(8)定界，其中，所述多个侧壁(8)布置在所述车架(3)上，且设计成通过多个驱动器设

定彼此间沿所述车辆的垂直于所述车辆的纵向方向(6)延伸的横向方向(11)的距离，其特

征在于，为了处理位于所述工作空间(9)内的轨道部分，在所述车辆(1)上布置工业机械手

(18)，其中所述工业机械手具有至少三个运动轴(14)和用于能量供应装置的介质耦合器

(15)以及用于选择性地连接至轨道处理工具(17)的工具耦合器(16)。

2.根据权利要求1所述的车辆，其特征在于，所述工业机械手(18)以可通过驱动器(19)

移位的方式支撑在沿所述车辆的所述纵向方向(6)延伸的机械手引导件(20)上。

3.根据权利要求2所述的车辆，其特征在于，所述机械手引导件(20)布置在所述车架

(3)上，其中所述车架(3)在垂直方向上形成所述工作空间(9)的上边界。

4.根据权利要求1至3中任一项所述的车辆，其特征在于，所述工业机械手(18)具有检

测器(25)，用于无接触地扫描轨道部件(23)，所述轨道部件(23)可从所述工作空间(9)内接

触到，并由铁轨(13)、轨枕(21)和铁轨紧固件(2)组成。

5.根据权利要求4所述的车辆，其特征在于，所述检测器(25)布置于耦合侧的端部

(24)。

6.根据权利要求4所述的车辆，其特征在于，与所述工业机械手(18)相关联的控制装置

(26)设计成用于储存由所述检测器(25)检测到的参数并表征由所述工业机械手处理的所

述轨道部件(23)的工作质量。

7.根据权利要求1至3中任一项所述的车辆，其特征在于，所述工业机械手(18)构造为

自动耦合至存储于所述工作空间(9)内的工具架(27)上供选择的所述轨道处理工具(17)、

以及通过所述介质耦合器(15)耦合到自动能量供应装置并且后续工作任务以程序模式自

动进行。

8.根据权利要求6所述的车辆，其特征在于，所述控制装置(26)设计用于所述工业机械

手(18)与弹簧平衡器(28)的协同工作操作，其中所述弹簧平衡器(28)在所述车辆的所述纵

向方向(6)上可在所述车架(3)上移位。

9.根据权利要求8所述的车辆，其特征在于，所述弹簧平衡器(28)在所述车辆的所述纵

向方向(6)上可在所述车架(3)上移位以用于安装或拆卸铁轨(13)。

10.一种对由用于建立安全工作空间(9)的维护车辆(1)界定的轨道(7)的一部分进行

维护工作的方法，其特征在于：

a)从预先存储在所述工作空间(9)中的一组工具(17)中选择适用于预定工作操作的轨

道处理工具(17)，并将其以机械方式以及以完整的能量供应的方式自动耦合至工业机械手

(18)，

b)借助布置在所述工业机械手(18)上的检测器(25)，非接触地扫描待处理的轨道部件

(23)，以创建用于所述工具(17)的后续自动工作操作的参考基准。

11.根据权利要求10所述的方法，其特征在于，在工作操作期间，通过所述检测器(25)

进行所述轨道部件(23)的非接触式扫描，并且将获得的测量数据与存储的目标条件进行比

较。

12.根据权利要求10所述的方法，其特征在于，在工作操作期间，通过所述检测器(25)
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进行待研磨的铁轨(13)的非接触式扫描，并且将获得的测量数据与存储的目标条件进行比

较。

13.根据权利要求12所述的方法，其特征在于，所述工作操作由几个工作周期组成，其

中，所述工作周期自动重复直到所述检测器(25)记录到已经获取所述目标条件。
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维护车辆及方法

技术领域

[0001] 本发明涉及一种对一段轨道进行维护的维护车辆及方法。

背景技术

[0002] 从DE  20  2004  013  732  U1已知一种维护车辆，其包括朝所述轨道开放的工作空

间。所述工作空间在竖直方向的上端区域由向上凹陷的车架形成，使得工作人员可在轨道

上工作，而不受安全区域内两个侧壁的妨碍。

[0003] 在DE  92  06  335  U1公开的另一种轨道作业车辆上，一种铰接式悬臂安装在桥形

底盘的区域中，其中借助所述悬臂可将其上布置的工具置于位于轨道旁边的地段中。

发明内容

[0004] 本发明的目的是提供一种开头提及类型的维护车辆，该车俩可改进轨道处理。

[0005] 根据本发明，通过以下技术方案可实现本发明的目的。

[0006] 本发明的一种方案是提供一种维护车辆，包括其端部支撑在轨上行走机构的车

架，并具有用于形成用于位于轨道上的工作人员的工作空间的多个侧壁，所述工作空间由

所述多个侧壁定界，其中，所述多个侧壁布置在所述车架上，且设计成通过多个驱动器设定

彼此间沿所述车辆的垂直于所述车辆的纵向方向延伸的横向方向的距离，其特征在于，为

了处理位于所述工作空间内的轨道部分，在所述车辆上布置工业机械手，其中所述工业机

械手具有至少三个运动轴和用于能量供应装置的介质耦合器以及用于选择性地连接至轨

道处理工具的工具耦合器。

[0007] 本发明的另一种技术方案提供一种对由用于建立安全工作空间的维护车辆界定

的轨道的一部分进行维护工作的方法，其特征在于：a)从预先存储在所述工作空间中的一

组工具中选择适用于预定工作操作的轨道处理工具，并将其以机械方式以及以完整的能量

供应的方式自动耦合至工业机械手，b)借助布置在所述工业机械手上的检测器，非接触地

扫描待处理的轨道部件，以创建用于所述工具的后续自动工作操作的参考基准。

[0008] 以这种方式装备所述工作空间可以使得工作人员从操纵轨道处理工具而产生的

身体压力中完全放松。此外，机械手的精确引导能增加工作结果的准确性。借助所述介质耦

合器供应的能量，使用嘈杂的产生废气的内燃机也变得多余。

[0009] 由于所述工作空间可容纳各种轨道处理工具，因此可以在很大程度上覆盖完整轨

道维护所需的所有工作。工人的工作基本上仅限于控制职能。通过扫描待处理的所述轨道

部件，一方面能保证对所述轨道处理工具的精确操作，另一方面，也可以进行工作结果的最

终记录。

附图说明

[0010] 以下将参考附图中示出的实施例更详细地描述本发明。

[0011] 图1是简化的维护车辆的侧视图；以及
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[0012] 图2是形成工作空间的维护车辆的放大的截面图。

具体实施方式

[0013] 图1中所示的维护车辆1具有端部支撑在轨上行走机构2的车架3以及驾驶室4。借

助动力驱动器5，所述车1可在轨道7上沿所述车辆的纵向方向6移动。所述车架3被设计成在

两个轨上行走机构2之间向上凹陷，由此在两个侧壁8(参见图2)之间界定出工作空间9。所

述工作空间9可在朝向所述轨道7的方向上打开，但是出于安全原因自身处于关闭状态。所

述工作空间9可从机组人员舱10进入，以便所述工作空间9中忙绿的工人不必停留在所述维

护车辆1外的危险区域。

[0014] 如图2所示，两个侧壁8可以借助驱动器12沿所述车垂直于车辆的纵向方向6延伸

的横向方向11彼此隔开。在所示的例子中，为了扩大工作空间9，只有左侧的所述侧壁8在所

述车辆的所述横向方向11上移位，从而可以无妨碍地处理所述轨道7的左手侧铁轨13。根据

需要，为了进一步扩大所述工作空间9，也可以在相对于所述车架3的所述车辆的所述横向

方向11上额外地移位相对侧的右侧壁8。

[0015] 为了处理位于所述工作空间9内的所述轨道7的一部分，在所述车1上布置工业机

械手18。所述机械手具有至少三个运动轴14、用于供应能量的介质耦合器15和用于选择性

地连接到轨道处理工具17(如图2所示，例如轨道研磨机)的工具耦合器16。所述工业机械手

18被安装用于通过机械手引导件20上的驱动器19进行移位。所述机械手引导件20在所述车

辆的所述纵向方向6上延伸并被紧固至所述车架3。

[0016] 为了非接触地扫描轨道部件23，所述轨道部件23能够从所述工作空间9内接触到

并且由铁轨13、轨枕21和铁轨紧固件22组成。所述工业机械手18在耦合器侧的端部24处配

备有检测器25。除了机械手控制之外，与所述工业机械手18相关联的控制装置26被设计成

存储所述检测器25检测的参数并表征由所述机械手18处理的所述轨道部件23的工作质量。

[0017] 所述工业机械手18配置为自动耦合至轨道处理工具17，轨道处理工具17存储于所

述工作空间9内的工具架27上供选择，而且轨道处理工具17由所述介质耦合器15完成自动

能量供应，并且后续工作任务以可选的程序模式自动进行。如果需要的话，可通过所述控制

装置26自动控制所述工业机械手18与弹簧平衡器28的合作，所述弹簧平衡器28在所述车辆

的纵向方向6上可在所述车架3上移动(见图1)，特别用于安装或移除铁道13。因此，所述工

业机械手18便于沉重的铁轨部件的处理。

[0018] 为了执行维护操作，所述车辆1停在待处理的轨道部分。通过移位两个侧壁8来产

生所述轨道部件23上不妨碍工作所需的所述工作空间9。为了所述工业机械手18的预定工

作的操作，在将相应的代码输入到所述控制装置26之后，从预先存储在所述工作空间9中的

所述工具架27上的一组工具中选择合适的轨道处理工具17，并且以机械地且以完整的能源

供应方式将其自动耦合至所述工业机械手18。

[0019] 然后借助布置在所述工业机械手18上的检测器25对待由所述轨道处理工具17处

理的所述轨道部件23进行无接触式扫描，以便为后面的自动工作操作的精准工作结果获得

合适的参考基准。当然，也可以恰好在耦合到所述轨道处理工具17之前，执行由所述工业机

械手18进行的扫描。

[0020] 如果需要，还可以在工作操作期间由所述检测器25非接触地扫描所述轨道部件
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23、优选是待研磨的铁轨13，从而可以将由此获得的测量数据与存储在所述控制装置26中

的目标条件进行比较。如果所述工作操作由若干工作周期组成，例如在铁轨研磨中，这些工

作周期会自动重复，直到所述检测器25记录到已经获得目标条件。因此，所述工业机械手18

的程序顺序会自动改变以获得最佳的工作结果。所述工业机械手18可以沿着所述机械手引

导件20移动，因此可根据需要在整个工作空间9中无障碍地使用所述工业机械手18。

[0021] 此处以铁轨钻孔的工作操作为例，通过所述检测器25测量铁轨头部，并且耦合的

铁轨钻头通过工业机械手18精确地移动到正确的位置。已经进行钻孔后，可借助所述检测

器25进行最终质量检查。根据需要，通过存储与所述轨道7本地相关的数据，将工作结果记

录下来。

[0022] 自然也可按这种工作顺序通过类比的方式进行其他维护操作，例如，铁轨钻孔、铁

轨切割、剪切焊珠和轨道捣固等。

[0023] 拆卸螺钉的时候可能使用到冲击扳手。后者安装在第六运动轴上的所述工业机械

手18上。通过构造用于图像识别的所述检测器25，定位和松开螺钉头。如果需要，例如可以

通过紧固到所述工业机械手18的磁性夹具捡起并运走分离的螺钉。新的螺钉可被迅速放置

并拧紧。

[0024] 也可以在所述维护车辆1的行驶期间，借助附接到所述工业机械手18的检测器25

测量轨道几何形状、轨距或轨道间隙，并相应地记录结果。
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图1

图2
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