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Przedmiotem wynalazku jest sposéb automatycz-
nego sterowania podnoszeniem toru w procesie za-
geszczania podsypki pod podkladami i urzadzenie
do stosowania tego sposobu.

Znane sposoby automatycznego sterowania pod-
noszeniem foru polegaja na tym, Ze laser gazowy
znajdujacy sie kilkaset metréw przed maszyna
podnoszgcg generuje wigzke fwiatla, Wigzka prze-
chodzi przez soczewke cylindryczng, gdzie jest for-
mowana w wigzke wachlarzowa w plaszczyZnie
réwnoleglej do plaszczyzny toku szynowego. O$
symetrii tej wigzki, ktéra stanowi jednoczeénie
prostg odniesienia, wyrézniana jest przez zespél! fo-
todetektoré6w pracujacych w ukladzie S$ledzenia.
Zesp6l ten znajduje sie w odlegloSci 18 m przed
maszyng podnoszaca.

Sygnal ukladu $ledzacego, wspdlpracujgcego z
zespotem fotodetektoréw, steruje poloZeniem na-
dajnikéw promieniowania podczerwonego, odbiera-
nego za pomocs odbiornikéw tego promieniowania,
ktére umieszczone sa bezpoérednio na szynach w
maszynie do podnoszenia i podbijania toru. Maszy-
na ustawiona jest na skorygowanym juz odcinku
toru. Pomiedzy nadajnikiem a odbiornikiem umie-
szcza sie tablice przestonowe. Tabli¢e te unosza sie
wraz z podnoszonym torem i przeslaniaja wiazke
promieniowania nadajnika. Brak sygnalu na wyj-
Sciu odbiornika zatrzymuje proces podnoszenia to-
ru. Zaleznie od proporcji wzajemnych odleglosci
miedzy nadajnikiem, odbiornikiem i tablicami prze-
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slonowymi uzyskuje si¢ odpowiednie zmniejszenie
istniejgcych nieréwnosci toru.

Znane sg réwniez sposoby polegajgce na wyko-
rzystaniu elementu naprezanego na przyklad drutu
stalowego tworzacego prostag odniesienia, przy
czym znajdujgcy si¢ miedzy jednym ustalonym
punktem zawieszenia drutu a drugim umieszczo-
nym na skorygowanym juz odcinku toru, element
pomiarowy, przerywa proces podnoszenia toru w
momencie osiggniecia prostej odniesienia.

Znane urzadzenia do automatycznego sterowania
podnoszeniem toru zawierajg lini¢ wizowania, lub
inng prostg odniesienia na przyklad w postaci ele-
mentu naprezanego, ktérej dlugoéé ulega zmniej-
szaniu w miare wyréwnywania Kkolejnych odcin-
kéw toru oraz uklad poréwnawczo-wykonawczy w
postaci na przyklad przekaznikowej, ktéry w od-
powiednim momencie przerywa proces podnosze-
nia toru, na przyklad w przypadku braku sygnalu
na wyjsciu odbiornika.

Wadg opisanych powyzej sposobéw sterowania
podnoszeniem toru jest istnienie bledu, z jakim
unoszony jest tor w kazdym kolejnym miejscu
podnoszenia. Blad ten w opisanym wyzej przykla-
dzie zalezy od wartosci bledu ulozenia toru w
miejscu, gdzie znajduje sie nadajnik promieniowa-
nia podczerwonego. Jest on powiekszony przez ble-
dy wprowadzone przez uklad sterowania, jaki sta-
nowig: zesp6l fotodetektoréw, uklad sledzacy oraz
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uklad ustalajacy polozenie nadajnikéw promienio-
wania.

Znane sg takze urzadzenia automatycznego ste-
rowania podnoszeniem toru, ktérych wady wyni-
kajg z wad sposobéw, ktére realizujg.

Celem wynalazku jest opracowanie takiego spo-
sobu sterowania podnoszeniem toru, ktéry zwiek-
szy dokladno$é wyréwnywania toru i usprawni sam
proces podnoszenia toru, oraz opracowanie urzg-
dzenia do stosowania tego sposobu.

Cel ten zostal osiggniety przy pomocy sposobu
automatycznego sterowania podnoszeniem toru w
procesie zageszczania podsypki pod podkladami
zrealizowanym zgodnie z wynalazkiem. Sposéb
realizowany jest przy wspoéldzialaniu ze znang ma-
szyng do podbijania i podnoszenia toru.

Spos6éb automatycznego sterowania podnoszeniem
toru w procesie zageszczania podsypki pod podkla-
dami wedlug wynalazku polega na wykorzystaniu
maszyny do podnoszenia i podbijania toru zaopa-
trzonej w elektromagnetyczne przetworniki i czuj-
niki pomiarowe oraz uklady poréwnujgce, przy
czym w czasie ustalania rampy przej$ciowej, na
prostych odcinkach toru, sygnat z przetwornikéw
linii odniesienia zwigzanej z uprzednio wyréwna-
nym torem, poréwnuje si¢ w ukladzie poréwnujg-
cym z sygnalem wyjSciowym odbiornika wykrywa-
jacego drugg prosta odniesienia ukladu optoelek-
tronicznego, ktérego nadajnik znajduje sie przed
maszyng do podnoszenia i podbijania toru w odle-
glo$ci okolo 1000 m w punkcie o ustalonym poto-
zeniu. Sygnal réznicowy z wyjscia ukladu poréw-
nujgcego — stanowigcy sygnal bledu, wykorzystuje
sie do sterowania ukladem wykonawczym, przery-
wajacym proces podnoszenia toru wtedy, gdy sy-
gnal ten zmaleje do zera. W czasie niwelacji nie-
réwnosci toru na prostoliniowych jego odcinkach,
sygnaly z elektromagnetycznego czujnika pomiaro-
wego, wykrywajgcego lokalne nieréwnosci toru
i znajdujacego si¢ na niewyprostowanym jego od-
cinku, poréwnuje si¢ albo z sygnalem wyjSciowym
odbiornika optoelektronicznej linii odniesienia na
pi'zyklad przy jednostajnym spadku foru, albo z
sygnalem, odpowiadajacym elektronicznej linii od-
niesienia, wytworzonej przez sygnaly z przetworni-
kéw zwigzanych z wyprostowanym uprzednio to-
rem. Natomiast w czasie pracy na krzywoliniowych
odcinkach toru poréwnuje sie sygnal z przetworni-
kéw linii odniesienia zwigzanej z wyréwnanym
uprzednio torem z sygnalem elektromagnetycznego
czujnika pomiarowego wykrywajgcego lokalne nie-
réwnosci toru, przy czym poniewaz przy pracy na
lukach poszczegélne toki szynowe muszg znajdowaé
sie na réznych poziomach, sygnaly z elektromagne-
tycznych czujniké6w pomiarowych i przetwornikow
znajdujgcych sie na kazdym toku szynowym po-
réwnuje sie ze sobg i do jednego z elektromagne-
tycznych czujnikéw pomiarowych dodaje sie zapro-
gramowany sygnal, proporcjonalny do zadanej réz-
nicy miedzy poziomami tokéw szynowych.

Urzadzenie, wedlug wynalazku, do stosowania
tego sposobu jest wyposazone w dwie proste od-
niesienia: jedng — zwigzang z linig przetwornikéw
umocowanych na maszynie do podnoszenia i pod-
bijania toru, oraz opartych przesuwnie o plaski
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odcinek wyprostowanego uprzednio toru i druga
prosta odniesienia wyznaczang przez nadawczy
uklad optoelektroniczny, ktéry jest uindcowany na
ruchomej platformie, unieruchamianej okresowo
na wyznaczonych punktach toru, w odleglosci okoto
1000 m przed maszyng do podnoszenia i podbijania

~toru,

Urzadzenie to ma po trzy elektromagnetyczne
przetworniki umieszczone na maszynie nad kazdym
tokiem szynowym, przy czym po dwa z nich, opar-
te przesuwnie o wyprostowany uprzednio odcinek
toru wyznaczaja prosta odniesienia zwiazang z to-
rem, natomiast trzeci bedgcy elektromagnetycznym
czujnikiem pomiarowym, osadzony na przedniej
czgSci maszyny do podnoszenia i podbijania toru,
wykrywa lokalne nieréwnos$ci toru wzgledem linii
odniesienia. Sygnaly z czujnikéw podawane s3 do
ukladu poréwnujacego, w ktérym sygnal z elektro-
magnetycznego czujnika pomiarowego wykrywajg-.
cego lokalne nieréwnosci toru jest poréwnywany
z sygnalami przetworniké6w linii odniesienia.
W przypadku jednak gdy miedzy tokami szynowy-
mi wystepuje réznica pozioméw na przyklad na lu-
kach toru, wowczas sygnaly z przetwornikéw linii
odniesienia, obu tokéw szynowych sg por6wnywa-
ne w dodatkowym ukladzie por6wnujgcym, . przy
czym do jednego z tych sygnaléw dodaje sie za-
programowany sygnal dodatkowy — proporcjonal-
ny do zadanej réznicy pozioméw tokéw szynowych.

Optoelektroniczny uklad nadawczy wyznaczajgcy
drugg prosta odniesienia, wytwarza plaszczyzne
symetrii réwnolegla do plaszczyzny toru za pomocg
dwéch wigzek Swietlnych. Plaszczyzna symetrii
jest rejestrowana przez odbiornik umieszczony na
maszynie do podnoszenia i podbijania toru nad
czujnikiem wykrywajacym lokalne nieréwnosci to-
ru. Tak wytworzona plaszczyzna symetrii tworzy
w punktach przecigcia sie z plaszezyzng prostopa-
dla do linii podkladéw i przechodzgcg przez jeden
z tokéw szynowych — drugg prostg odniesienia.
Prosta ta jest zorientowana wedlug stalych punk-
téw terenowych i jest okreSlona wylgcznie przez
polozenie optoelgktronicznego ukladu nadawczego.
Odbiornik linii odniesienia posiada fotoodbiornik
z ktérego sygnal jest podawany do ukladu poréw-
nujacego sygnal wyjsciowy ukladu poréwnujgcego

v i jest wykorzystywany do wuruchomienia ukladu

wykonawczego przerywajgcego w momencie zani-
ku sygnalu roéznicowego proces podbijania toru..
W urzadzeniu, celem dodatkowego zmniejszenia
bledu wyznaczania linii odniesienia zwigzanej z
wyprostowanym uprzednio torem, drugi i trzeci
czujnik zamocowano na dwu rolkowych waézkach
o rozstawie osi zapewniajagcym dalsze zmniejszenie
btedu okreslania prostej odniesienia a wynikajgce-
go z lokalnych nieréwno$ci toru, przynajmniej o
polowe.

Zaleta wyzej wymienionego sposobu jest prostota
i precyzja sterowania procesem podnoszenia i pod-
bijania toru zaréwno na-odcinkach prostoliniowych
jak i na lukach, a takze przy zmiennych spadkach .
toru.

Zaleta urzadzenia jest to, ze po zorientowaniu
optoelektronicznej linii odniesienia wedlug stalych
punktéw terenowych maszyna podnoszaca i podbi-
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jajaca tor, sterowana jest automatycznie, a doklad-
no$é podnoszenia toru jest niezalezna od dokladno-
§ci uprzednio podniesionych odcinkéw toru, ani
subiektywnych bledéw obslugi ludzkiej.

Spos6b i urzadzenie wedlug wynalazku sy przed-
stawione na rysunku, na ktérym fig. 1 przedstawia
‘widok ogélny urzadzenia, a fig. 2 schemat blokowy
urzadzenia.

Spos6b wedlug wynalazku polega na tym, ze na
prostych odcinkach toru kolejowego, w czasie wy-
konywania rampy przej$ciowej, uklad nadawczy 20,
umieszczony na wézku 21, zostaje ustawiony w:od-
leglosci .okolo 1000 m przed maszyng podnoszaca
i zorientowany wedlug stalych punktéw tereno-
wych oraz przygotowany do wspélpracy z opto-
elektronicznym ukladem odbiorczym 25, ktéry po-
1aczony - jest ‘mechanicznie z elektromagnetycznym
czujnikiem pomiarowym 1. Przelgcznik 14 ustawio-
ny jest w_polozeniu 22, odpowiadajgcym wspélpra-
cy -z elektroniczng linia odniesienia 13 a przelgcz-
niki 35, 36, 37, 38 ustawione sg w polozeniu A.

Uklad 27 wprowadza do ukladu 12 sygnal, okre-
Slajacy wymagang warto$é wzniosu przy wykony-
waniu rampy przejSciowej. -Sygnal z ukladu 12 po.-
réwnywany  jest w ukladzie poré6wnujgcym 15 z
sygnalem pochodzgcym 2z elektromagnetycznego
czujnika pomiarowego 1, a sygnal zréwnania sie
sygnaléw wejSciowych powoduje wypracowanie sy-
gnalu. 17 sterujgcego urzadzeniem wykonawczym
19, podnoszagcym jedng z szyn, np. lewa.

- Sygnal z elektromagnetycznego czujnika pomia-
rowego 1 przekazywany  jest réwniez do ukladu
poziomujacego 28, skad sygnal podawany jest na
jedno z wejéé ukladu poréwnujgcego 29, na ktérego
drugie wejsScie podawany jest sygnal z elektromag-
netycznego czujnika pomiarowego 1. Zréwnanie sie
sygnaléw wejSciowych powoduje, ze uklad steru-
jacy 32 wypracowuje sygnal, sterujgcy urzagdzeniem
wykonawczym. 33, podnoszacym - druga szyne, np.
prawg. Aktualny stan pracy urzadzenn wykonaw-
czych 19, 33, sygnalizowany jest przez uklad sygna-
lizujgcy . 30. Maszyna podnoszaca tor wykonuje
rampe przejSciowg w wyzej . wymieniony sposéb
do momentu, kiedy wskaZnik poziomu 16 zasygna-
lizuje osiggniecie linii odniesienia 24. Wtedy prze-

1acznik 14 zostaje przetgczony w polozenie 23 i ma-

szyna podbija i poréwnuje tor na poziomie, okre-
S§lonym przez linie odniesienia. 24. Prace ukladu
poréwnujgcego 15 reguluje sie przez uklad reczne-
go 'dostrajania 26. Przy przechodzeniu na luk w
prawo, przelgcznik 14 przelacza sie w. polozenie
22. Wtedy sygnaly.z przetwornikéw £ i 3, przeka-
zywane sg do ukladu 12, skad sygnal przekazywa-
ny jest do ukladu poréwnujacego 15, dzialajacego
jak wyzej. Pozostale czynno$ci wykonywane sg po-
dobnie 'jak ‘na ‘odcinkach ‘prostoliniowych, z wy-
jatkiem ‘ukladu 34, wprowadzajgcego poprawki na
lukach, dzialajgcego zgodnie z zadanym progra-
fmem. . . : : : .

"W ‘czasie przechodzenia na luk w lewo, przelgcz-
niki 35, 36, 37, 38 ustawia ‘sie w polozeniu B.

- W -przypadku pracy na odcinkach o zmiennym
spadku, wykorzystuje sie uklad zadajacy 27. Przy
rozpoczynaniu podbijania na luku np. w prawo,
niweluje sie prawa szyne na poczatkowym odcin-
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ku, a nastepnie wyréwnuje si¢ ten odcinek, wyko-
rzystujac uklad 26. )
Urzadzenie wedlug wynalazku sklada sie z elek-

tromagnetycznych przetwornikéw 1, 1’, 2, 2/, 8, 3/,

ramy pomiarowej 4, elementéw pomiarowych 5, 5,
6, 6, 7, 7', ukladu wytwarzajgcego elektroniczny
poziom odniesienia, 12, przelgcznikéw 14, 35, 36, 37,
38, ukladéw poréwnujgcych 15, 29, wskaznika po-
ziomu 16, ukladéw sterujgcych 18, 32, optoelektro-
nicznego ukladu nadawczego 20, optoelektroniczne-
go ukladu odbiorczego 25, wo6zka 21, ukladu recz-
nego dostrajania 26, ukladu zadajgcego 27, ukladu
poziomujacego 28, ukladu sygnalizujgcego 30i ukla-
du wprowadzajacego poprawki na lukach 34.

Urzgdzenie wedlug wynalazku zbudowane jest
w ten sposéb, ze obudowy elektromagnetycznych
przetwornikéw 1, 1°, 2, 2’, 3, 38’, przymocowane sg
do ramy 4, tak Ze elementy pomiarowe 5, 5, 6, 6',
7, 7 s3 w stalym kontakcie z szyng, przy ¢zym
przetworniki 2, 2’, 3, 3’ znajdujg sie na odcinku
toru 8, ktéry jest juz podniesiony i wyréwnany, a
elektromagnetyczne czujniki pomiarowe 1, 1' na
odcinku toru 9, kté6ry ma byé podnoszony. Rama
pomiarowa 4 przymocowana jest w odpowiedni
sposéb do osi k6! noénych maszyny podnoszacej
10 11, ktére znajdujg sie na podniesionym i wy-
ré6wnanym odcinku toru kolejowego 8.

Elektromagnetyczne przetworniki 2, 2’, 3, 3’, po-
laczone sg odpowiednio poprzez przelgczniki 36, 37
z ukladem 12 wytwarzajgcym elektroniczny poziom
odniesienia. Uklad 12 poprzez przelgczniki 14 usta-
wiony w polozenie ,Elektroniczny poziom odnie-
sienia” 22 polaczony jest z ukladem poréwnuja-
cym 15.

Réwniez optoelektroniczny uklad odbiorczy 25
wspoélpracujgcy z optoelektronicznym ukladem na-
dawczym 20 polgczony jest poprzez przelgcznik 14
ustawiony w potozenie ,,Optoelektroniczny poziom
odniesienia” 23 z ukladem poréwnujgcym 15, Elek-
tromagnetyczne czujniki pomiarowe 1, 1’, poprzez
przelacznik 35 sprzezony z przelgcznikami 36, 37,
38 polaczone sg odpowiednio z ukladem poréwnu-
jacym 15 i ukladem poziomujgcym 28 oraz z ukla-
dem poréwnujgcym 29. Uklad poziomujgcy 28 po-
laczony jest z ukladem poréwnujacym 29, uklad
recznego dostrajania 26 z ukladem poréwnujgcym
15, natomiast uklad zadajgcy 27 z ukladem wytwa-
rzajgcym elektroniczny poziom odniesienia 12.
Z ukladem poziomujgcym 28 polgczony jest uklad
wprowadzajacy poprawki na lukach 34. Uklady po-
réwnujgce 15 i 29, polaczone sa odpowiednio po-
przez uklady sterujgce 18 i 32 i przelgcznik 38 z
ukladami podnoszenia 19 i 33, ktére polgczone s3
z ukladem sygnalizujgcym 30.

Urzadzenie wedlug wynalazku dziala w ten spo-
s6b, ze na prostych odcinkach toru kolejowego w
czasie wykonywania rampy przej§ciowej optoelek-
tronicznej uklad nadawczy 20 umieszczony na wéz-
ku 21, zostaje ustawiony w odleglo$ci okolo 1000 m
przed maszyng podnoszaca, na niewyréwnanym od-
cinku toru 9, a linia odniesienia 24, oddzialujaca
na optoelektroniczny uklad odbiorczy 25, zostaje
Zorientowana wedlug stalych punktéw terenowych.
Przelacznik 14 przelgczony jest w poloZenie 22
»Elektroniczna ' linia odniesienia”. Przelaczniki 35



80694

ki

-36, 37, 38, ustawione s3 w polozeniu wyjSciowym,
poniewaz optoelektroniczny uklad odbiorczy 25
polaczony jest mechanicznie z elektromagnetycznym
czujnikiem pomiarowym 1, znajdujacym sie na
przyklad nad prawg szyng co odpowiada poloze-

niu przelgcznik6w 35, 36, 37, 38 w pozycji A. Uklad

zadajacy 2% wprowadza do ukladu wytwarzajacego
elektroniczny poziom odniesienia 12 sygnal, okre-
S§lajgcy wymagang wartoéé wzniosu toru przy wy-
konywaniu rampy przejSciowej. Syg’nal z ukladu
12 poprzez przelgcznik 14 przekazywany jest do
ukladu poréwnujacego 15, gdzie zostaje poréwnany
Z sygnalem przekazywanym z elektromagnetyczne-
go czujnika pomiarowego 1. W momencie zréwna-
nia sie sygnaléw podawanych na wejScie ukladu
por6éwnujgcego 15 uklad ten wypracowuje sygnal
17, przekazywany do ukladu sterujacego 18, ktéry
steruje pracg urzgdzenia wykonawczego 19. Sygnal
z elektromagnetycznego czujnika pomiarowego 1
przekazywany jest takie do ukladu poziomujacego
28. Powoduje on przeniesienie informacji o wyso-
koéci podnoszenia na drugg szyne, na przyklad le-
wa. Sygnal z ukladu poziomujgcego 28 przekazy-
‘wany jest na jedno z wej$é ukladu poréwnujacego
29, na ktérego drugie wejscie przekazywany jest
sygnal z elekiromagnetycznego czujnika pomiaro-
wego 1. W przypadku zréwnania sie sygnaléw,
ukiad por6wnujacy 29 wypracowuje sygnal, prze-
kazywany do ukladu sterujgcego 32, ktéry steruje
urzadzeniem wykonawczym 33.

Aktualny stan pracy urzgdzefi wykonawczych 19,
33, sygnalizowany jest przez uklad sygnalizujgcy
30. Dzialajac w ten sposéb urzgdzenie wedlug wy-
nalazku, po ustawieniu w dowolnym miejseu pro-
stego odcinka toru automatycznie wykonuje rampe
przejéciowa o zadanym spadku do momentu kiedy
wskaznik poziomu 16 zasygnalizuje osiagniecie po-
ziomu, okreflonego przez optoelektroniczng linig
odniesienia 24. Wtedy obsluga przelacza przelacz-
nik 4 w polozenie ,Optoelektroniczna linia odnie-
sienia” 23 maszyna podbijajgca wyréwnuje dalej
tor na poziomie okreflonym przez optoe.lektroma—
ng linie odniesienia 24.

W konieeznych przypadkach, uzywa sie ukladu
recznego dostrajania 26 regulujgcego prace ukladu
poréwnujacego 15.

W przypadku przechodzenia na tuk, w prawo,
przelacznik 14 przelacza si¢ w polozenie ,Elektro-
niczna linia odniesienia” 22. Wtedy sygnaly z prze-
twornikéw 2, 8, przez przelaczniki 36, 37, ustawio-
ne w polozenie A, przekazywane sg do ukladu wy-
twarzajgcego elektroniczng linie odniesienia 12, z
ktérego sygnal, przekazywany jest do ukladu po-
réwnujacego 15, ktéry dziala jak wyzej.

Pozostala cze§é urzadzenia wedlug wynalazku
dziala w sposéb podobny, jak na prostych odcin-
kach toru, z wyjatkiem ukladu wprowadzajacego
poprawki na lukach 34, dzialajacego zgodnie z za-
danym programem,

W przypadku pracy na luku w lewo, przelgczni-
ki 35, 36, 37, 38 ustawia sie w poloZzenie B. W przy-
padku pracy na odcinkach o zmiennym spadku,
wykorzystuje sie uktad zadajacy 27. W przypadku
rozpoczynania podbijania na luku na przykiad w

10

15

3

prawo, niweluje sie prawa szyne na poczgtkowym
odcinku, a nastepnie wyr6wnuje sie ten odcinek,
wykorzystujae uklad recanego dostrajania 286.

Zastrzezenia patentowe

1. Spos6b automatycznego sterowania podnosze-
niem toru w procesie zageszczania podsypki pod
podkladami z wykorzystaniem maszyny do podno-
szenia i podbijania toru, zaopatrzonej w elektro-
niczne przetworniki i uklady poréwnujace =na-
mienny tym, e w czasie ustalania rampy przej-
Sciowej na prostych odcinkach toru, sygnaly z prze-
twornikéw (8), (3) dla lewej szyny lub (2), (3") dla
prawej, tworzg w ukladzie wytwarzajagcym elektro-
niczng linie odniesienia (1%), sygnal, bedgcy elek-
troniczng linia odniesienia (13) z uwzglednieniem
poprawek na wzniesienie toru na odcinku przej-
$ciowym, wprowadzonych przez uklad zadajacy (27),
ktéry poréwnuje sie w ukladzie poréwnujacym
(15) z sygnalem, przychodzacym z elektromagne-
tycznego czujnika pomiarowego (1), przy czym. sy-
gnal réznicowy wykorzystuje sie do sterowania
ukladem wykonawczym (19), natomiast w czasie
pracy na prostych odcinkach toru, sygnal z opto-
elektronicznego ukladu odbiorczego (25) poréwnuje
sie w ukladzie poréwnujacym (15) z sygnalem,
przechodzacym z elektromagnetycznego czujnika
pomiarowego (1), wykrywajacego lokalne nierdw-
nosci toru, natomiast w czasie pracy na krzywo-
liniowych odcinkach toru, sygnaly z przetworni-
kéw (2) i (3) elektronicznej linii odniesienia (18)
poréwnuje sie¢ z sygnalem czujnika (1), wykrywa-
jacego lokalne nieréwnoéci toru.

2. Spos6b wedlug zastrz. 1, smsmienny tym, 3Ze
w czasie pracy na lukach toru, na ktérych toki
szynowe znajdujq sie na réinych poziomaech, do
sygnalu elektromagnetycznego czujnika pomiarowe.
go (1) lub (1), znajdujacego sie na jednej szynie
dodaje sie sygnal z ukladu wprowadzajgcego po-
prawki na lukach (34) 1 sygnal sumaryczny po-
réwnuje sie w ukladzie poréwnujgcym (29) z sy-
gnalem, przechodzgcym 1z elelttmmagnctymego
czujnika pomiarowego (') b (1), mﬂ)duhce!o
si¢ na-drugiej szynie. o

3. Urzgdzenie :do stosowanla sposobu wedlug

.mstrz.liz snamienne tym, Ze jest wyposaione

w dwie linie odniesienia jedng o stalej dlugosci,
zwigzang z linig przetwornikéw (%), (3) 1 (2'), &),
opartych przesuwnie o plaski odcinek uprzednio
wyprostowanego toru i osadzonych na maszynie
do podbijania i wyréwnywania toru oraz druga,
stopniowo skracajgca sie linie odniesienia, wyzna-
czong przez optoelektroniczny uklad (20) nadawczy,
umieszczony na ruchomej platformie (21), unieru-
chamianej okresowo w wyznaczonych punktach to-
ru, w odleglosci okolo 1000 m przed maszyng do
podbijania i wyréwnywania toru, przy czym urzg-
dzenie posiada uklad poziomujgcy (28) oraz uklad
wprowadzajgcy poprawki na lukach (34), z ktérych
jeden (28) jest Zrédlem sygnalu bledu w przypad-
ku, gdy miedzy tokami szynowymi wystepuje r6z-
nica pozioméw, a w przypadku pracy na lukach
drugi z ukladéw (34) wprowadza poprzez ukilad
poziomujacy (28) zaprogramowane poprawki réini-
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cy pozioméw toréw, a takze posiada optoelektro-
niczny uklad odbiorczy (25), ktéry jest potaczony
mechanicznie z elementem pomiarowym (5) lub

6").

4. Urzadzenie wedlug zastrz. 3, znamienne tym,
ze druga grupa przetwornikéw pomiarowych ()
i (3) oraz (2') i (3') jest osadzona na ramie pomia-
rowej (4) przymocowanej do maszyny podbijaja-

10

cej i wyréwnujacej tor tak, ze nad kazdym tokiem
szynowym umieszczone s po trzy elektromagne-
tyczne przetworniki, nalezgce do pierwszej i dru-
giej grupy, z ktérej po dwa przetworniki drugiej
grupy (2), (3) oraz (') i (3") znajdujg sie na wy-
prostowanym odcinku toru, a czujniki (1), (1') na-
lezace do pierwszej grupy przetwornikéw sg osa-
dzone w przedniej czeSci maszyny podbijajacej
i wyréwnujgcej tor.
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