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Kolejovy viiz se dvéma pohony s bezprokluzovym pohybem hol

Oblast techniky

Reseni se tyka transportnich technologif kolejovych vozu uréenych zejména pro automatizovanou
kolejovou dopravu objektil ve vys§ich vahovych kategoriich.

Dosavadni stav techniky

Soudasni svétovi vyrobci specidlnich kolejovych technologii s elektropohony pro transport
a manipulaci komponentii ve vys3ich, vahovych kategoriich vyuZivaji své kolejové transportni
platformy na klasickych kolejovych drahach bez obloukovych kolejovych modulti a nemaji feSeny
navrhovany systém prostorového uspofadani trakénich kol s elektropohonem podle technického
feseni tak, aby pii prijjezdu obloukovych &asti kolejovych drah nedochazelo k jejich prokluzu.
Napiiklad transportni kolejova technologie s elektropohony pro koneéné ukladani vysoce radio-
aktivniho odpadu DBE Technology spole¢nosti SYEMAG TECBERG, analogicka k navrhované
elektroplatformé s bezprokluzovym pohybem kol, nevyuZzivd navrhované konstrukéni feSeni
umoziiujici bezprokluzovy pohyb kol pfi prijezdu kolejového vozu obloukovymi useky kolejove
drahy. Tento kolejovy transportni viiz pro prepravu kontejnerd POLLUX naloZenych radioaktiv-
nim odpadem transponovanym do podzemni tloZné lokality méni smér svého pohybu prostied-
nictvim kolejovych proluk a klasickych kolejovych vyhybek. V podzemni laboratofi MONTERRY
podzemniho hlubinného uloZist€ ve Svycarska je vyuZivana kolejova platforma pro transport
specidlni automatizované technologie s nasypavacim mechanizmem pro vypliiovani prostoru
kolem uloZeného obalového souboru s vyhotelym jadernym palivem, ukladanym ve velkoprosto-
rovém horizontalnim vrtu. Tato kolejova technologie je orientovana pouze pro jizdu na rovaych
kolejovych drahach a také nevyuziva navrhované konstrukéni feSeni. V soucasné dobé nejsou
znami svétovi vyrobci kolejovych platforem s autonomnimi kolejovymi kolovymi jednotkami
s elektronicky fizenymi elektropohony, ktefi by vyuZivali kolové népravy s konstruk&nim feSenim
a v prostorovém uspofadani na nosném skeletu elektroplatformy podle pfedkladaneho feseni.

Podstata technického feseni

Uvedené nevyhody odstraiiuje kolejovy viiz se dvéma pohony s bezprokluzovym pohybem kol,
jehoZ podstata je v tom, Ze obsahuje rdm vozu, ve kterém jsou uloZeny jako soucast naprav jed-
nostranné elektropohony, pfi¢emz u dvounapravového ramu vozu jsou jednostranné elektropohony
viiéi rdmu vozu uloZeny ve sméru podélné osy ramu vozu se stiedovou soumérnosti, a to tak, ze
maji momentovy vyvod stiidavé na kaZdou stranu a jsou zakonCeny Zelezni¢ni kolovou jednotkou,

pii¢em? kazdy jednostranny elektropohon s Zelezniéni kolovou jednotkou tvoii vZdy polovinu
piedni a zadni népravy, kde druhou polovinu kazdé z naprav tvoff stejné Zelezniéni kolové jednotky
doplnéné o senzorovou jednotku otddeni, umisténou uvnitf v ose ZelezniCni koloveé jednotky,
pii¢em? jednostranny elektropohon se skléda z elektropfevodovky doplnéné v ose motoru rotacnim
inkrement4lnim senzorem a z jednostranného vyrovnavaciho hiidele, propojujiciho
elektropfevodovku s Zelezni¢ni kolovou jednotkou,

pfi¢em? na Zelezniénim kole Zelezni¢ni kolové jednotky jsou pfipojovacim prvkem dva letmé Cepy,
kde tyto letmé Zepy realizuji i piipojeni senzorovych jednotek otdceni umisténych pravolevé
a zaroveil v obou napravach kolejového vozu se dvéma pohony s bezprokluzovym pohybem kol,

pfi¢emz kolova senzorova jednotka otadeni se sklada z rotaéniho inkrementélniho senzoru zapo-
lohovaného v Gchytu, pfiem? na htideli rotaéniho inkrementalniho senzoru je pevné uloZen néboj
s osazenim, se kterym je propojena tvarovd pryZova deska prostfednictvim pojistné matice
s pHdrzkou, kde tvarové pryZova deska je propojena s zelezni¢nim kolem prostfednictvim osaze-
nych letmych &epi, do jejichZ osazeni je tvarova pryZova deska dotlatovana opét pojistnou matici
s ptridrzkou.

Vyhodou predkladaného feSeni je nizkd zastavba kolejového vozu pii jeho vysokém vykonu,
umoZiiujicim jizdu do stoupéni a klesani. Vhodné je soucasné zejména pro jizdu do zatacek, kde
je vyhodou nizké opotiebeni kol i kolejnic.
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Objasnéni vykresu

Na priloZenych listech jsou znazornény obrazky a legenda.

Na obr. 1 je na spodnim axonometrickém pohledu zachycen cely kolejovy viiz se dvéma pohony
s bezprokluzovym pohybem kol. Zv1asté je patrny ram vozu s napravami sloZenymi z jednostran-
nych elektropohont a Zelezni¢nich kolovych jednotek.

Na obr. 2 je pravouhly fez ndpravou. Detailné zachycuje sloZeni jednostranného elektropohonu se
zakonCenim Zelezniéni kolovou jednotkou s Zelezni¢nim kolem, pfiCemZ na opacné strané je
umisténa Zelezni¢ni kolova jednotka s osové vloZenou senzorovou jednotkou otaceni.

Na obr. 3 je pravouhly fez Zelezni¢ni kolovou jednotkou s osové zabudovanou senzorovou jed-
notkou otd¢eni s rotaénim inkrementalnim senzorem, ktery je uloZen v rdmu jednotky.

Piiklady uskute¢néni technického reSeni

Zékladem kolejového vozu 1 se dvéma pohony s bezprokluzovym pohybem kol je ram 2 vozu,
v némZ jsou uloZeny v ramci ndprav 3 jednostranné elektropohony 4. Pokud jsou na ramu 2 vozu
dv& népravy, tak jednostranné elektropohony 4 jsou vii¢i rimu 2 vozu uloZeny se stfedovou sou-
mérnosti, a to tak, Ze maji momentovy vyvod stfidaveé na kazdou stranu a jsou zakon¢eny Zelezni¢ni
kolovou jednotkou 3, pfiéemz kazdy jednostranny elektropohon 4 s Zelezniéni kolovou jednotkou
5 tvofi vzdy polovinu piedni a zadni ndpravy. Druhou polovinu kaZdé z naprav tvofi stejne
Zelezni¢ni kolové jednotky 5 doplnéné o senzorovou jednotku 6 otaceni, umist€énou uvnitf v ose
Zelezni¢ni kolové jednotky 5.

Jednostranny elektropohon 4 se skladé z elektroprevodovky 7, doplnéné v ose motoru rotaénim
inkrementélnim senzorem 8, a z jednostranného vyrovnavaciho hiidele 9, propojujiciho elektro-
ptevodovku 7 s Zelezniéni kolovou jednotkou 5, pfiemZ na Zelezni¢nim kole 10 Zelezni¢ni kolové
jednotky 5 jsou ptipojovacim prvkem dva letmé Cepy 11.

Tyto letmé Cepy 11 jsou vyuZity i pro piipojeni senzorovych jednotek 6 otafeni umisténych pra-
volevé a zaroveii v obou napravach 3 kolejového vozu 1 se dvéma pohony s bezprokluzovym
pohybem kol.

Kolova senzorova jednotka 6 otaceni se sklada z rotaniho inkrementalniho senzoru 8 zapoloho-
vaného v tichytu 12, pfi€emz na hiideli rotaéniho inkrementalniho senzoru 8 je pevné uloZen naboj
13 s osazenim, se kterym je propojena tvarova pryZzova deska 14 prostfednictvim pojistné matice
15 s pfidrzkou. Tvarova pryZzova deska 14 je propojena s Zelezni¢nim kolem 10 prostfednictvim
osazenych letmych ¢ept 11, do jejichZ osazeni je tvarova pryZova deska 14 dotlaCovana opét
pojistnou matici 15 s pfidrzkou.

Kolejovy viiz 1 se dvéma pohony s bezprokluzovym pohybem kol je uréen pro automatizovanou
kolejovou dopravu, zvlasté pro hlubinné ukiadani dloznych obalovych soubori. Tento trakéni
prostfedek je koncipovan jako velmi nizky s moZnosti pohybu po kolejich v ur€itém sklonu
a v zatackach. Od toho je odvozena i jeho konstrukce.

Vzhledem k nizké zastavbé jsou pohony dva a z toho plyne i jejich uspotadani, véetné usporadani
naprav 3, kdy je u kazdé napravy 3 pohanéno jen jedno Zelezniéni kolo 10 a protilehlé Zelezni¢ni
kolo 10 pfislusné napravy 3 slouzi k indikaci otacek potiebné pro fizeni pohonu druhé napravy tak,
aby nedochazelo k prokluziim mezi pohdnénym Zelezni¢nim kolem 10 a kolejnici.

Z toho plyne, Ze kazda naprava 3 se sklada z jednostranného elektropohonu 4, uloZeného v ramu 2
vozu, pfi¢em? jednostranny elektropohon 4 tvoii elektroprevodovka 7, jejiZ elektromotor ma v ose
rotatni inkrementalni senzor 8 slouzici ke kontrole otacek elektropievodovky 7. Elektropfe-
vodovka 7 s boénim vystupem je prostiednictvim vyrovnavaci hiidele 9 propojena s Zelezniéni
kolovou jednotkou 5 prostfednictvim dvojice letmych cepii 11.

Vzdy v protilehlé, vii€i vozu osové soumémné, Zelezni¢ni kolové jednotce 5 stejné napravy 3 je
uloZena senzorova jednotka 6 otaceni, jejimz zakladem je rota¢ni inkrementalni senzor 8 zapolo-
hovany vuci Zelezniéni kolové jednotce 5 Gchytem 12 a na hfideli rota¢niho inkrementalniho
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senzoru 8 je pevné uloZen naboj 13 s osazenim, ktery je s letmymi Cepy 11 propojen pruZnou
tvarovou pryzovou deskou 14 zajisténou ve tfech uvedenych mistech pojistnou matici 15
s pridrzkou.

Vyhodnocenim impulsii z obou inkrementélnich senzorti 8 jedné z népravy 3 je moZno ovladat
nejen tuto napravu 3 jako Fdici, ale i urcit pohybové parametry druh¢ napravy 3, pfip. dalsich
naprav, kterow/které lze ¥idit pomoci rotaéniho inkrementalniho senzoru 8 senzorové jednotky 6
otaceni.

Primyslova vyuZitelnost

Regeni se tyka elektronicky fizené transportni kolejové elektroplatformy umoZiujici prijezd ob-
loukovymi kolejovymi drahami s bezprokluzovym pohybem kolejovych kolovych jednotek.
Konstrukéni feseni navrhované kolejové elektroplatformy s autonomnimi trakénimi kolejovymi
jednotkami umoZiiuje §iroké vyuZiti pro transportni procesy komponenti ve vys8ich vdhovych
kategoriich na kolejovych drahach v kombinaci jejich pfimého i obloukového vedeni. Napfiklad
v povrchovych a podzemnich prostorach hlubinnych lozist vyhotelého jaderného paliva je ne-
zbytné nutné vyuziti kolejovych drah budovanych v kombinaci pfimého a obloukového uspofadani
pki zajistovani logistickych a transportnich procesii s iloznymi obalovymi soubory s vyhotelym
jadernym palivem v povrchovych a podzemnich prostorach hlubinného uloZisté. Kolejovy
transportni viiz s elektropohony, s vyuZitim trolejovych i bateriovych energetickych zdroj, feSeny
podle ptedkladaného feseni je multifunkéni novou transportni kolejovou technologii.

NAROKY NA OCHRANU

1.  Kolejovy viiz se dvéma pohony s bezprokluzovym pohybem kol, vyzna€ujici se tim, Ze
obsahuje rim (2) vozu, v némz jsou uloZeny jako sou¢ést néprav (3) jednostranné elektropohony
(4), priCemz

— u dvounapravového ramu (2) vozu jsou jednostranné elektropohony (4) viéi ramu (2) vozu
uloZeny ve sméru podélné osy ramu (2) vozu se stfedovou soumérnosti, a to tak, Ze maji momen-
tovy vyvod stiidavé na kazdou stranu a jsou zakon¢eny Zelezni¢ni kolovou jednotkou (5);

— kazdy jednostranny elektropohon (4) s Zelezniéni kolovou jednotkou (5) tvori vzdy polovinu
piedni a zadni népravy, kde druhou polovinu kazdé z naprav tvofi stejné Zeleznicni kolové jednotky
(5) doplnéné o senzorovou jednotku (6) ota¢eni, umisténou uvnitf v ose ZelezniCni kolové jednotky

()

jednostranny elektropohon (4) se sklada z elektropfevodovky (7) doplnéné v ose motoru rota¢nim
inkrementalnim senzorem (8) a z jednostranného vyrovnavaciho hiidele (9), propojujictho elek-
tropfevodovku (7) s Zelezni¢ni kolovou jednotkou (5);

~ na Zelezni¢nim kole (10) Zelezniéni kolové jednotky (5) jsou piipojovacim prvkem dva letme
&epy (11), kde tyto letmé Eepy (11) realizuji i pfipojeni senzorovych jednotek (6) otaceni umiste-
nych pravolevé a zaroveii v obou npravach (3) kolejového vozu (1) se dvéma pohony s bezpro-
kluzovym pohybem kol; a

_ kolova senzorové jednotka (6) otaeni se sklada z rotaéniho inkrementélniho senzoru (8) zapo-
lohovaného v uchytu (12), pfi¢emZ na hfideli rota¢niho inkrementélniho senzoru (8) je pevné
ulozen naboj (13) s osazenim, se kterym je propojena tvarova pryZové deska (14) prostfednictvim
pojistné matice (15) s pridrzkou, kde tvarova pryZova deska (14) je propojena s Zelezni¢nim kolem
(10) prostfednictvim osazenych letmych Cept (11), do jejichZ osazeni je tvarova pryZova deska
(14) dotladovéna opét pojistnou matici (15) s piidrzkou.

3 vykresy
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Seznam vztahovych znacek:

kolejovy viiz se dvéma pohony s bezprokluzovym pohybem kol
ram vozu

naprava

jednostranny elektropohon
Zelezniéni kolova jednotka
senzorova jednotka otaceni
elektropfevodovka

rotacni inkrementalni senzor
vyrovnavaci hiidel
Zelezni¢ni kolo

letmy Cep

uchyt

néaboj s osazenim

tvarova pryzova deska
pojistna matice s pridrzkou.
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