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(57) Die Erfindung betrifft eine mikrorechnergestiitzte Steuerung eines Priifstandes, insbesondere
eines Prifstandes fiir Puffer, Federapparate und/oder Mittelpufferkupplungen von
Schienenfahrzeugen zur Durchfiihrung von Lebensdaueruntersuchungen, Typenprufungen und
Funktxon$erprobungen Aufgabe der Erfindung ist es, die Qualitat der Versuchsergebnisse in
ihrer Aussagekraft zu verbessern, die Leistungsfahigkeit des Priifstandes zu erhdhen, Arbeitskrafte
zum Betreiben des Priifstandes einzusparen, die MeBwerterfassung und -auswertung zu
rationalisieren und die Arbeitsbedingungen sowie die Betriebssicherheit zu verbessern. Das wird
dadurch erreicht, daR mit dem Einsatz der mikrorechnergestitzten Steuerung die manuelie
Einstellung der Versuchsparameter entfallt und eine stochastische Belastungsfolge bei
gleichzeitiger Einhaltung eisenbahntypischer Haufigkeitsverteilungen realisierbar wird. Durch
den Mikrorechner wird der Einstellwert fiir jeden Versuch vorgegeben und die Einhaltung des
entsprechenden Fiihrungsparameters nach erfolgtem Versuch kontrolliert. Stéreinfliisse werden
ausgeregelt. Die Erfindung 1Rt sich iberall dort anwenden, wo Prifstande und Anlagen zu steuern '
sind, bei denen tiber die Veranderung der Einstellwerte beweglicher Anlagenteile auf den
Flihrungsparameter EinfluB genommen wird. Fig. 1
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Mikrorechnergestiitzte Steuerung fur Prifstinde

Anwen&ungsgebiet dex Erfihdung

Die Erfindung betrifft eine mikrorechnergestiitzte Steuwerung
fir Priifsténde, insbesondere eines Prifstandes fir Puffer,
Federapparate und/oder Mittelpufferkupplungsn von Schisnen-
fahrzeugen zar Durchfiihrung von Lebensdadbruntersuchungeﬂ,
Typenpriifungsn und Funktionserprobungen.

Chargkteristik der bekannten technischen Idsungen

Bei einem bekannten Priifstend (WP 82 687) werden die fiir den
konkreten Versuch vorzugebenden Fiihrungsparamster iiber eine
manuell sinzustellende Hubhthenbegrenzung filr das System
Pendelmessen/Elektromagnet/hydraulische Arbeitszylinder ange-
strebt, wobel die eingestellte HubhShe nach Probeversuchen
wiederholt bis zum Erreichen des Sollwertes von Hand zu korri-
gieren ist.

Diese aufwendige Einstellarbelt zwingt im Interesse einer
effektiven Arbeitsweise zur Zusammenfassung aller Versuche mit
gleichem Sollwert des Filhrungsparameters innerhald einer Serie,
wodurch eine erhebliche Abweiochung von der betriebstypischen

‘Belastungafolge des Bisenbahnbetriebes eintritt und die Ver~

suchsergebnisse nur mit Vorbehalt giiltige Aussagen darstellen,
Im Versuchsbetrieb durch klimatische und andsre Einfliisse auf-
trétende Verdnderungen der erreichten Werte fiir die Fihrungs-

parameter ‘8ind durch manuelle Korrektur der Einstellwerte aus-
zugleichen, .
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Auﬁtret@nde zeltliche Differenzen beim Losen der Pendelmassen
von den Elekiromsgneten nach deren Abschalten und Gegenpolen

8ind ein wesentliches Xviteriuw fir die Beurteilung der GUltig-

keit des Versuches, wobel diess Binschitzung gegenwdrtig durch
den Bediener des Prifstandes nach lediglich visueller Bechach-
tung erfolgt,

Bekannt sind ferner Mikropro aeagor-Regler~3ystens (WP 145 675)

in denen in sinem p?lmaﬁwi fegelungssysteon Welwertzebsr un&

Stellglieder mit einem Regelungsrechner fiber einen RBegelungg--
detenbus verbunden sind und parallel Uber Enwehlschaltungen an
ein Zentralsystem angeschlcossern sind.Das Zentralsystem wird aus
Speichereinheiten, Stevexbus, AnschluBing fir ibs rgeordnete
Automatisierungseinvichtungen, dem Zentralbug und der Anwahl-
scheltung gebilde%@ Ubar Binzelverdrahtung ist die Anwahlschal-
tung des Zentrslsystens

wit dan fnwehlach rW‘ung&n der Regelung:
einheiten fiir die technologischen Punktionsgruppsn und dem

Bedlenpaneel des Regelung fvﬁmmUlelﬁiuﬂwvy&u@Ew verbunden., Dies
Mikroprozessor-Regle

]

an let vorzugewelse in der ProzeBautc
matisierung grofer und wittlerer fechnolo

glscher Anlagen einzu-
setzen. Der Tinsatz zur Stever

von Prifstinden is+4 wegen de:

ioh nieht vertretbar,
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gesamns Lte Brfahrungen Ffihrter

zu der Forderung nach Vertndevungen in der Versuchstechnologie,
insbesondere nach einer wese
lastungskol]ektlv@ an be

begseren Anndherung der Be-

Bedingungen der Eisenbsh

Die Realisierbarkeit s gtochastisel verteiltor Belastungen bei
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Ziel der Eriindung

Der_Erfindung lisgt die Zielstellung zugrunde, die beschrie-
benen Mingel und Nachteile zu beseitigen und die geforderte
hdhere Qualitit zu srreichen.

Darlegung des Wesens der Erfindung

Erfindungsgemif wird die Lufgabe dadurch geltst, daf die bis-
herige'Versuehstechnologie durch den Einsatz einer mikrorech-
nergestﬁtzten Stauerung derart geidndert wird, daB die manuelle
Einstellung der Eubhohenbegranzung durch den Einsatz geelgnater
Positionsmeldeeinrichiungen ersetzt wird, die iber Signalmelde-
leitungen mit einem Mikrorechner verbunden sind. Der Mikrorech~-
ner vergleicht die erreichte HubhOhe mit der vorgegebenen Soll-
hubhohe filr jede Pendelmasse gesondert und Ubergibt bel Errei-
chen der Ubereinstimmung entsprechends Steuerimpulse zur Unter-
brechung des Hubvorganges an die Steuerschaltung, die danach
den Versuch iiber vorhandene Steuerelemente auslost,

Nach erfolgtem Versuch prift der Mikrorechner die Ubereinstim-
mung von Vorgabe- und Istwert des gewihlten und gemessenen
Plihrungsparameters und stellt fest, ob die Differenz innerhalb
der zuldssigen Grenzen liegt. Bei Uberschreltung festzulegender
Grenzwerte erfolgt durch den Mikrorechner eine Verénderung der
Sollhubhthe tiber einen dynamischen Korrekturfaktor. Dieser wird
nach jedem Versuch den- verdnderten Bedingungen angepafBit.

Aus filhrungsbeisgpiel .

Die Erfindung g80ll nachstehend an einem‘Ausf&hrungsbéispiel
ngher erlautert werden. In der Zeichnung zeigens

Fige l: den ?rﬁfatand

Fig, 23 die Posgtionameldeeinrichtung " :
Fig, 31 das Blookschaltbild des Sigrelflusses

‘Fig. 4: das Blockschaltbild der MeBwerterfassung

An dem bekannten Priifstand (Fig. 1) wird die Positionsmeldsein-
richtung 1 parallel zu Je einem hydraulischen Arbeitszylinder 2

der belden Pendelmassen 3 montiert.
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Die P061tlonmmeldeeenzla vhung 1 (Plge 2) besteht aus einer

Positionierstangs 4, die mit Bohrungsn 5 verselhen, durch eine
Wechsellichtachrenke 6 getlihrt wird. Dabel sind die Bohrungen 5

in Absténden elngebracht, die ainen aﬂnﬁh@rnd‘gl@i@hbleibenden
Hubhbhenabstand trotz dey krelsfUrmigen Bewagung der Pendel-
massen 3 sichern.

" Das vom Fototransistor 7 der Wechsellichischranke 6 abgzegebena

Ausgangssignal wird (®ig. 3) durch Schwellwsrtschalter 8 in
0/L~-Signsale uingeformt. Das ﬂbg@g@bana High=81gnal ste uert die
Hilfsrelais 9 an, welche 2ls Schalfer fir die Stenerspannung

24 V dienen und damit die 12 V-Impulse der Wechsellichtschrane
ke 6 auf den erforderlichen Bingengspegel von 24 ¥ £Ur den i
krorechner 10 heben. Tie Versorgungsspe npung 12 V Gs fir die
Wechsellichtschranken 6 wird getvemnt flir jede Pendclmasse 3
Uber einen Schliefer 11 an dis Endscheltervalais 12 gefinrt,

Im angezogenen Zustan@ lieght die Versorgungsspanmﬁmgvanﬁ gis
wird unterbrochen, sobald vom Mikvorechner 10 das Hilfgrelais 1°

beli Erreichen der Sollhubhthe angegtevert wird oder wenn dig

SchlieBer 11 durch die Pendelmusssn 3 belétigt werden., Die Uberp-

wachung der Versorguhgssps nnungan 12 ¥, 24 ¥ und 220 V Ws und O

erfolgt durch die Hilfsrelsie 14, Tdese liefern glelchzeitig

die erforderliche Information an den Wikrvorechrer 10. Bsi Aug-

fall einer Spennungsebene ghoppt der Milrorechrsr 10 den auto-

matischen Versuchsablauf und inforni ert den Badiener,

3 chischranken 6

Der Mikrorechner 10 zihl+t die von dan feahaelll

der Pdsitionﬁmalde@inxlmh:unrﬁn 4 abgegebener Impulse und verp-

gleicht die Summe dewm Impulge sifindlg wmit der als Sollhubhbhe
vorgegebenen Impulsenzanhl . Redl srredohh t

die Hilfsrelais 15 angesteucrt. Dafrit wird der Hubvorgang bee-
endet und die weiters Ablaufotouerung '

er Ube roinw immung werden

an die Aubomstik zuriick-
gegeben, die dan Versuch puelist, nachism leide Pendelmassen 3
bel vorangegangener Wshi der entaprac

Sollhubhthe erreicht haben.

lebgsart die
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Der im Versuch erreichte Wert des Fﬁhrungspg;ameters wird dem
Mikrorechnser 10, wis in Pig. 4 dargestellt, zugeleitet. Die
von Méﬁwertgebern 16 angebotenen Analogsignale werden iiber
Irégerfrequenzmefverstirker 17 einem Spitzenwerterfassungsgef
rét 18 zugefiihrt. Ein A/D-Umwendler 19 mit internem Kanalum-
schalter formt die gespeicherten analogen Spitzenwerte in di-
gitale GroBen um und bietet diese dem Mikrorechner 10 zum
Vergleich mit dem Vorgabewert sn. Bei gegebener Ubereinstim-
mung und Erfiillung auch der im folgenden genannten andaren
Gliltigkel tskriterien wird der Versuch als gliltig registriert
und ein neuer'Vorgabewert fir den nichsten Versuch abgefordert.
Uberschreitet die Abweichung vom Vorgabewert festgelegte Grenz-
werte, wird der Versuch mit korrigierter Sollhubhthe wieder-
hoit. Die Korrektur der Sollhubhshe erfolgt durch den Mikro-

rechner 10 {iber einen dynamischen Korrekturfaktor nach folgsndenm
Algorithmus:

1 ' ( Sollwexrt . ) )
k = = X ( me————— + 2
neu 3 . Istwert alt

Dem Mikrorschner 10 werden ferner Impulse zugelsitet, die das

‘Lﬁsen der Pendelmassen 3 von den Elektromagneten 21 nach deren

Abschel tung und Gegenpolung bestétigen. Der Mikrorechner 10 er-
mittelt die zeitliche Differenz in der Aufeinanderfolge des
Bintreffens dieser Informationen. Uberschreitet diese Differenz
éinen wéhlbaren Grenzwert, wird der Versuch als ungiiltig ge-
kennzeichnet., Der Bediener hat anf der Grundlage der beréitge-
stellten Protokollausschrift die MSglichkeit, iiber bekanntae

Regelelemente auf diesen Wert EBinfluf zu nehmen.

o
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Erfindungsangpruch

1.

2,

4.

Mikrorechnergestiitzte Stcvmvunﬂ fir Priifsténde, dadurch
gekennzeichnet, daf sie aus zwal Positionsmeldeeinrich-
tungen (1), einam angepaBten Welwerterfassungs- und
Steuerungssystem und einem Mikrorechner (10) besteht,

Steuerung nach Punkt 1, dadurch gekennzeichnet, daB

dis Pogitionsmeldasinyichtung (1) aus einer Wechsellicht-
schranke (6), einem Schwellwertschalter (8), einem Rohr
(20) mit in bestimmten Absténden eingebrachten Bohrungen
(5) und einem bekannten AluguBklemmkasten, der mlt Dur ch-
brichen und angesatzten Rohrfihrungsbuchsen verscuen ist,
besteht und so arbeitet, daB das Ronr (20) mit
Bohrungen (5) durch die Wechsellichischrunke (6) ;

wird und mit dem Durchgang des gebindelten Lichtes durch

sainen

zaflhrd

eine Bohrung (5) ein Impuls ausgelist wird der den Mikro-
rechner (10) zugefithrt wird.

Steuerung nach den Punkten 1 und 2, dadufcb gelternzeichnet,
daB der Mikrorechner (10) die Impulse von beiden Positions-
meldesinrichtungen (1) zihlt, den aktuellen Zdhlarsiand

mit einem vorgegebenen Wert vergleicht und bel festgestell-
ter Ubereinstimmung ein Steuers

1

lenal oy Beendilung der
Hubbewegung fir die betroffene Penielmasse (3) gibt.
Steusrung nach den Punkten 1L bis 3, dadurch gekennzeilchnet,
daB als Fihrungsparanmeter cine physikalische Erﬁoheilung
im Versuchsablauf gewihlt werdesn kann, die eine primidre
Bedeutang fiir das Verwuch}nhdehu hat und die erfalBt, ver-
starkt und deren Spitzenwert gespelchert wird, der dansch
tiber einen Analog/Digital-Tuwandler (19) dem Mikrorechner
(10) zur Priifung iibergeben wird, welchar feststellt, ob
der Vorgahewert erreicht ist und der die Sollhubhdhe bvei
nicht gegebener {ibereinstimmung fiber ¢inen dynamischen
Korrekturfaktor fiiv den Wiederholun svervsuch korricisrt.
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Steuerung nach den Punkten 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet,
daB anstehende Q/L-Signale aus einer bekannten Steusrung
dem Mikrorechner (10) zur Information iiber das erfolgte
Losen der Pendelmasse (3) von den Elektromagneten (21)
zugelaitet werden, die dieser fiir die Ermittlﬁng des zeit-
lichen Versatzes dieses Breignisses fiir beide Pendelmassen
(3) und damit zur Beurteilung der Giltigkeit des Versuches
in Abhiingigkeit vom Uberschreiten eines vorgegebenen Grenz-
wertes verwendet, wobei er das Ergebnis dem Bediener iibar
Bildschirm und Protokolldruck mitteilt.

Steusrung nach den Punkten 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet,
daB der Mikrorachner'(lO) den Badiener des Prilstandes ubsr
Bildschirmanzeigen informiert und fithrt und iber Protokoll-.
ausdruck wesentliche Ergebnisse und Gliltigkeitsuussasen au
jedem Versuch registriert. . '

Steuerung nach den Punkten 1 bils 6, dadurch gekeunzciciinot,
dafl bel NutZung aller Vorteile die bisherigen technolosischen
Betricbsvarianten erhalten bleiben und eine Siwelterun; don
dem Mikrorschner (10) iibertragenen Funktionen, insbesordsre
zur Datenaufbereitung und -vorauswertung, moglich ist,

Hiexrzu 4 Blatt Zeichnungen
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