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PROCESSO E MAQUINA PARA ABAIXAMENTO DE UM TRILHO

A invengdo refere-se a um jprocésso bem como a uma
maquina para o abaixamento controlado de um trilho segundo
as caracteristicas indicadas o respectivo predmbulo da
reivindicag¢do 1 ou 4.

Tal maquina, chamada de estabilizador de trilho, é
conhecida por US 5 172 637. O sistema de medigdo apresenta
trés eixos de medigdo rolaveis sobre o trilho, com um
péndulo transversal a cada um destes eixos para detecc¢do da
inclinagdo transversal do trilho. Dessa maneira, é possivel
copiar exatamente a inclinagdo transversal do trilho que
estava presente antes da operag¢do da maquina, de modo que a
dita alteragdo pode ficar inalterada apds a operacdo da
magquina.

Segundo GB 2 268 021 ou GB 2 268 529, é conhecida, em
conexdo com uma limpeza de balastro, a disposigdo de dois
péndulos longitudinais para cada estrutura de suporte, para
encontrar a posi¢do real do trilho antes da remogdo do
balastro e produzi-la de novo apds introdug¢do do balastro
novo.

O objetivo da presente invengdo reside entdo na
provisdo de wum processo ou de uma maquina do tipo
mencionado no inicio, com que a posig¢do do trilho pode ser
melhorada depois do abaixamento do trilho.

Esse objetivo é alcangado, segundo a invengdo, com um
processo do tipo especificado por meio das caracteristicas
indicadas na reivindicacgdo 1.

O problema imposto pelas falhas residuails presentes
depois do emprego da unidade de estabilizagdo reside no

fato de que estas falhas podem 1levar, no decorrer da
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operagdo da maquina, a uma influéncia negativa, sempre
crescente, no ponto de explora¢do posterior. Com o processo
de acordo com a inveng¢do, é entdo possivel guiar o ponto de
exploragdo traseiro do sistema de medigdo ao longo de uma
linha reta de compensag¢do virtual. Com isso pode entdo ser
confiavelmente evitado que a exatiddo do sistema de medicdo
seja prejudicada pelas falhas residuais permanentes em
conexao com o abaixamento do trilho com auxilio da unidade
de estabilizagdo.

O objetivo mencionado é também alcang¢ado, segundo a
inveng¢do, com uma maquina do tipo especificada por meio das
caracteristicas indicadas na reivindicacdo 4.

Essa modalidade requer apenas um pequeno gasto
estrutural adicional, sem que o sistema de medigcdo em si
precise ser alterado.

Outras vantagens da 1invengdo se depreender das
reivindica¢des dependentes e da descrig¢do do desenho.

A invengdo serd mais detalhadamente descrita a seguir
com auxilio de uma modalidade representada desenho. Onde:

A Fig. 1 é wuma vista lateral esquemdtica de um
estabilizador de trilho com um sistema de medig¢do para um
abaixamento de trilho controlado,

A Fig. 2 & uma representagdo esquematica do sistema de
medicao, e

As Figs. 3 e 4 sdo representag¢des esquematicas de cada
perfil vertical do trilho.

Uma maquina 1, representada na £fig. 1, para o
abaixamento controlado de um trilho 2 é chamada também de
estabilizador de trilho. A madquina 1 compreende uma carcaga

de maquina 4 apoiada em estruturas de suporte em trilho 3 e
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é deslocavel com auxilio de um motor 5 em uma direg¢do de
trabalho 6.

Localizada entre as estruturas de suporte em trilho 3
se encontra uma unidade de @estabilizagdo 8 que &
verticalmente ajustdvel por acionamentos 7 e possui um
acionamento de oscilag¢do 9. Este Gltimo produz oscilacdes
transversais atuando sobre o trilho 2 horizontalmente bem
como perpendicularmente & diregdo longitudinal do trilho,
gue, em conexdo com uma carga vertical estAtica sobre os
dois acionamentos 7, causa um abaixamento de trilho.

Um sistema de medig¢do 10 - visto com relagdo a direcgédo
de trabalho 6 - apresenta um ponto de exploragdo 11
dianteiro, um ponto de explorag¢do 11 traseiro, bem como um
ponto de exploragdo 11 médio, este Gltimo sendo posicionado
entre os dois anteriores, cada ponto sendo projetado para
rolar sobre o trilho 2 para explorag¢do da posic¢do vertical
do trilho. Duas cordas de medicdo 12 se estendendo na
diregdo longitudinal da mdquina sdo fixadas entre o ponto
de explorag¢doc 11 dianteiro e o ponto de exploragido 11
traseiro, com a posigdo vertical das cordas de medigdo 12
em relagdo ao trilho 2 sendo explorada no ponto de
explorag¢do 11 médio.

Dispostos em cada estrutura de suporte em trilho 3
estdo dois péndulos longitudinais 15 distanciados entre si
perpendicularmente a dire¢do longitudinal da maquina. Cada
péndulo longitudinal 15 serve para a medic¢do de uma
inclinagdo longitudinal do trilho 2. Para a detecc¢do da
disténcia percorrida, um oddmetro 13 é fornecido no ponto
de exploragdo 11 médio. Um dispositivo de controle 14 serve

para armazenar e processar os dados de medig¢do determinados
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pelo sistema de medigdo 10.

0 sistema de medigdo 10 esta representado
esquematicamente na fig. 2. O ponto de exploragdo 11
dianteiro é guiado a uma posigdo de trilho provisdria
corrigida por uma maquina de recalque. Com o ponto de
explorag¢do 11 médio posicionado na regido da unidade de
estabilizag¢do 8, um abaixamento do trilho 2 & detectado na
extensdo de assentamento predeterminada h relativo & corda
de medigdo 12. O ponto de exploragdo 11 traseiro é guiado
ao longo da posigdo de trilho definitiva.

No ponto de exploragdo 11 médio com relacdo & unidade
de estabilizagdo 8 (ver fig. 1), o péndulo longitudinal 15
traseiro estd ©previsto para deteccdo da inclinagéao
longitudinal o do trilho 2. O dispositivo de controle 14 é
projetado para armazenamento da inclinacdo longitudinal o
bem como para formagdo de um perfil vertical 16 atual e
para determinagdo por cdlculo de wuma linha reta de
compensagdo 17 que €é superposta ao perfil vertical 16,
fornecendo uma posicgdo alvo.

Tdo logo haja imprecisdes - na regido do ponto de
exploragdo 11 dianteiro - como resultado das falhas
residuais apds recalque, estas imprecisdes sd3o copiadas,
como estdo, no curso do abaixamento do trilho pela unidade
de estabilizag¢do. Neste momento, os problemas particulares
resultantes destas residem no fato de que o ponto de
exploragdo 11 traseiro & guiado ao longo dessas falhas de
posigdo vertical copiada (ver linha cheia na fig. 2) e, com
isso, a precisdo do abaixamento do trilho é adicionalmente

prejudicada.

Para eliminar essa grave desvantagem, uma inclinacdo
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longitudinal o do trilho 2 é medida por meio do péndulo
longitudinal 15 traseiro (tanto o péndulo longitudinal 15
esquerdo quanto direito da estrutura de suporte em trilho 3
correspondente, dependendo da selegdo do trilho de
referéncia) em espagos iguais (de preferéncia a disténcias
de 20 cm); e armazenada no dispositivo de controle 14 em
conexdao com uma medig¢do de distédncia pelo odémetro 13.

Dos valores armazenados para a inclinag¢do longitudinal
o e para a medigdo de disténcia associada, um perfil
vertical 16 atual do trilho 2 é formado para um comprimento
de trilho de pelo menos 10 metros de um ponto de exploracio
11 traseiro com relagdo & direcdo de trabalho 6. Em
seguida, uma linha reta de compensacdo 17 traseira &
calculada em sobreposigéo ao perfil vertical 16,
reproduzindo uma posigdo alvo de trilho.

O ponto de exploragdo 11 traseiro & guiado por calculo
ao longo da linha reta de compensacdo 17 virtual, de modo
que um valor de compensagdo correspondente para a posicgdo
calculada do corddo de medigdo 12 resulta no ponto de
exploragdo 11 médio. Essa posigdo é fundamental para a
determinagdo do assentamento h, ou seja, a altura atual do
abaixamento de trilho pela unidade de estabilizacdo 8.

Na fig. 3 estd representado um perfil vertical 18
dianteiro da posigdo de trilho provisdéria resultante do
recalque do trilho 2. Esse perfil vertical 18 dianteiro é
conhecido por valores de medigdo registrados pela maquina
de recalque e transmitidos ao dispositivo de controle 14.
Ndo sendo esse o caso, entdo o perfil vertical 18 dianteiro
pode ser explorado pelo péndulo longitudinal 15 previsto na

estrutura de suporte em trilho 3 dianteiro e pelas medigdes
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equidistantes; e armazenado. Por um comprimento percorrido
de ao menos 10 metros, é formada uma linha reta de
compensagdo 19 dianteira. Ao longo desta Gltima, o ponto de
exploragdo 11 dianteiro é guiado por cédlculo de modo a
impedir que as falhas residuais tenham qualquer influéncia
negativa sobre o sistema de medic¢do 10.

Como se vé na fig. 4, uma linha reta alvo 20 se
estendendo paralelamente & linha reta de compensacdo 19
dianteira e definindo a posigdo tedrica depois do emprego
da unidade de estabilizagdo 8 é formada para a secgdo a
(fig. 1) do trilho 2. A diferenca entre a referida linha
reta alvo 20 e o perfil vertical 18 dianteiro fornece o
assentamento h respectivo para o abaixamento do trilho 2.
Para concretizar esse assentamento h variante, tanto a
frequéncia para os desequilibrios do acionamento de
oscilagdo ou a distdncia do desequilibrio relativo ao eixo
de rotagdo € alterada. Com isso, uma diferenca, determinada
no ponto de exploragdo 11 médio, entre a posicdo alvo e a
posigdo real do trilho 2, é empregada como varidvel de

controle para alteragdo da forga de impacto dindmica.
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REIVINDICAGOES

1. Processo para abaixamento controlado de um trilho
(2), em que o mesmo & colocado em oscilac¢des transversais
com auxilio de forgas de impacto dindmicas e carregado com
uma carga vertical estdtica, sendo que um assentamento (h)
definindo o abaixamento do trilho é controlado por um
sistema de medigdo (10), explorando a posicd3o do trilho,
que apresenta um corddo de medigdo (12) se estendendo em

diregdo longitudinal da magquina e compreendendo pontos de

exploragdo (11) rolaveis sobre o trilho (2), caracterizado

por compreender as seguintes:

a) em um ponto de exploracdo (11) traseiro, com
relagdo a diregdo de trabalho (6), do sistema de medicdo
(10), wuma inclinagdo longitudinal (o) do trilho (2) &
detectada em conexdo com uma medicdo de distlncia e
armazenada,

b) dos valores armazenados para a inclinagao
longitudinal (o) e a medigdo de disténcia, um perfil
vertical atual (16) do trilho (2) é formado para um
comprimento de trilho de ao menos 10 metros do ponto de
exploragdo (11) traseiro com relagdo & direcdo de trabalho
(6) bem como, uma linha reta de compensacdo (17) traseira é
calculada sendo sobreposta ao perfil vertical (16) e
reproduzindo uma posic¢do alvo de trilho,

c) o ponto de exploragdo (11) traseiro é guiado pelo
cdlculo ao 1longo da linha reta de compensacdo (17)
traseira, de modo que um valor de compensagdo para a
posigdo do corddo de medigdo (12) resulta em um ponto de
exploragdo (11) mwmédio, posicionado entre o ponto de

exploragdo (11) traseiro e dianteiro.
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2. Processo, de acordo com a reivindicacgdo 1,

caracterizado por compreender as seguintes etapas:

a) em um ponto de exploragdo (11) dianteiro, com
relagdo a direc¢do de trabalho (6), do sistema de medicdo
(10), a 1inclina¢do longitudinal (a) do trilho (2) &
detectada em conexdo com uma medigdo de distlncia e
armazenada,

b) dos valores detectados e armazenados para a
inclinagdo longitudinal (a) e a medi¢do de distlncia, um
perfil vertical (18) atual & formado para um comprimento de
trilho de ao menos 10 metros ao ponto de exploracdo
traseiro (11) com relagdo & direcdo de trabalho (6), uma
linha reta de compensagdo (19) dianteira & calculada sendo
sobreposta ao perfil vertical (18) e reproduzindo uma
posic¢do alvo de trilho,

c) o ponto de exploragdo (11) traseiro é guiado por
cdlculo ao 1longo da 1linha reta de compensacdo (19)
dianteira, de modo que um valor de compensagao
correspondente para a posicdo do corddo de medicdo (12)
resulta em um ponto de exploracdo (11) médio.

3. Processo, de acordo com reivindicagdo 1 ou 2,

caracterizado pelo fato de que uma diferencga, determinada

no ponto de explorag¢do (11) médio, entre a posigdo tedrica
e a posicdo real do trilho (2) & empregada como variavel de
controle para alteragdo da forga de impacto dindmica.

4. Maquina para o abaixamento controlado de um trilho,
compreendendo uma unidade de estabilizagdo (8) disposta
entre as estruturas de suporte em trilho (3) e projetada
para ser aplicada de forma bem justa ao trilho (2) e

produzindo forgas de impacto dindmicas, bem como um sistema
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de medigdo (10) para detecgdo de uma inclinagédo
longitudinal (a) do trilho (2), o dito sistema de medicio
compreendendo um ponto de exploragdo (11) dianteiro e um

ponto de explorag¢do (11l) traseiro, com relacdo & direcgdo de

trabalho (6), cada ponto sendo projetado para rolar no
trilho (2), um ponto de exploracdo (11) médio posicionado
entre os mesmos e um odémetro (13), caracterizada por

compreender as seguintes caracteristicas:

a) um péndulo 1longitudinal (15) para deteccdo da
inclinag¢do longitudinal (a) do trilho (2) é& fornecido em
uma estrutura de suporte em trilho (3) traseiro com relacdo
a unidade de estabilizacdo (8),

b) um dispositivo de controle (14) é projetado para
armazenamento da inclinag¢d3o longitudinal (o) bem como para
formagdo de um ©perfil vertical (16) atual e ©para
determinagdo, por célculo, de uma linha reta de compensacio
(17) traseira sobreposta ao perfil vertical (16) atual e
resultando em uma posigdo alvo.

5. Maquina, de acordo com a reivindicacido 4,

caracterizada pelo fato de que em uma estrutura de suporte

em trilho (3) dianteiro, com relagdao a unidade de
estabilizag¢do (8), wum péndulo longitudinal (15) para
detecgdao da inclinagdo 1longitudinal (a) do trilho (2) é
fornecido, e sendo que um dispositivo de controle (14) é
projetado para armazenamento da inclina¢3o longitudinal (a)
bem como para formagdo de um perfil vertical (18) atual e
para calculo de wuma linha reta de compensacdo (19)
dianteira sobreposta ao perfil vertical (18) atual, e

resultando em uma posigdo alvo.

6. Maquina, de acordo com uma das reivindicacdes 4 ou
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5, caracterizada pelo fato de que dois péndulo
longitudinais (15), distanciados entre si em direcdo
transversal de trilho, para detecgdo da inclinagdo

longitudinal (a) do trilho (2) s3o fornecidos em cada
estrutura de suporte em trilho (3).
7. Maquina, de acordo com uma das reivindicac¢®es 4, 5

ou 6, caracterizada pelo fato de que uma distlncia (a)

entre o ponto de exploragdo (11) médio e o ponto de
exploragdo (11) dianteiro do sistema de medigdo (10) é
menor do que uma distdncia (b) entre o ponto de exploracdo

(11) médio e o ponto de explorag¢do (11) traseiro.
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