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Uklad elektroniczny do wyznaczania wspdlczynnika
spokojnoSci biegu pociagu
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Przedmiotem wymnalazku jest uklad elektronicz-
ny do wyznaczania wspélczynnika spokojnosci
biegu pociggu, okreslajagcego wlasnosci dynamicz-
nego oddzialywania tor-pojazd.

Znany uklad elektroniczny umozliwiajacy wy-
znaczenie wspélczynnika spokojnosci biegu pocia-
gu dostarcza jedynie dane czastkowe, na podsta-
wie ktorych dokonuje sie obliczenia  wartosci
wspdtczynnika spckojnosci biegu pociagu.

Uklad ten sklada sie z dwoéch tor6w pomiaro-
wych: toru zliczania calki z wartoSci kwadrato-
wej badanego sygnatu oraz toru zliczania czasu
pomiaru. Tor zliczania calki z warto$ci kwadra-

- towej badanego sygnatu sklada sie z potaczonych
szeregowo blokow: bloku przetwarzanmia drgan me-
chanicznych na sygnat elektryczny, ukladu ksztal-
towania wstepnego, ukladu podnoszenia do kwa-
dratu, ukladu calkowania wartosci kwadratowej
.sygnalu wejsciowego oraz ukladu odczytu cyfro-
wego wartosci calki, przy czym blok przetwarza-
nia drgan mechanicznych na sygnat elektryczny
stanowi uklad mostkowy z przetwornikiem induk-
cyjnym. Tor zliczania czasu pomiaru sktada sie
z generatora impulséw zegarowych oraz uktadu
odczytu cyfrowego czasu pomiaru. Okreslenie war-
tosci wspollczynnika spokojnosci biegu pociagu
wigze sie z koniecznoscia obrébki oftrzymanych da-
nych przez operatcra. Wykonanie poszczegblnych
bloké6w w oparciu o technike cyfrowg oraz ko-
nieczno$é wspblpracy z mostkiem pomiarcwym
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powoduja znaczng rozbudowe ukladéw, a przez tc
konieczno$¢ wykonywania pomiaréw w specjalnych
wagonach pomiarowych. Ogranicza to zastosowanie
znanego ukladu wylacznie do prac badawczych.

Celem wynalazku jest opracowanie przemosnego
ukladu elektrconicznego do wy'znaczania wspoOt-
czynnika spokojnosci biegu pociggu, ktory to
uklad stanowilby integralng caloé¢é i moéglby byé
zastosowany mie tylko do prac laboratoryjnych,
ale réwniez do badan eksploatacyjnych taboru ko-
lejowego i stanu nawierzchni.

W ukladzie wedlug wynalazku blok przetwarza-
nia drgan mechanicznych na sygnat elektryczny
stanowi przetwornik piezoelektryczny, ktérego
wyjscie jest polaczone poprzez uklad ksztaltowania
wstepnego z wejsciem ukladu catkowania wartosci
kwadratowej. Wyjscie analogowe i wyjscie cyfrowe
ukladu calkowania wartosci kwadratowej sa poia-
czone odpowiednio z wejsciem analogowym i wej-
Sciem “cyfrcwym cyfrcwo-analogowego  ukladu
usredniania. Wyjscie ukladu us$redniania jest po-
laczone z jednym z wejsé komparatora, ktoérego
drugie wejscie jest polaczone z wyjsciem pierw-
szego generatora krzywej wykladniczej.

Wyjscie komparatora jest polaczone z wejsSciem

vdrugiego generatora krzywej wykladniczej, ktore-

go wyjscie jest potaczone poprzez uklad przetwa-
rzania analogowo-cyfrowego z ukladem odczytu
cyfrowego. Z drugim wejSciem cyfrowym ukladu
usredniania jest polaczone wyjscie ukladu zlicza-
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nia czasu pomiaru. Wejscia sterujace ukladu zli-
czania czasu pomiaru, ukladu calkowania war-
tosci kwadratowej, pierwszego generatora krzywej

wyktadniczej i drugiego generatora krzywe] wy-

kladniczej sg polgczone z wyjsciami ukladu stero-
wania.

Uklad wedlug wymalazku jest ukladem prze-
no$nym, umozliwiajgcym bezposrednie wyznaczenie
wartodci wspéiczynnika spokojnosci biegu pociggu
bez potrzeby przeprowadzamia dodatkowych obli-
czen, co czym go prostym w obstudze, a przez to
przydatnym do bezposrednich pomiaréw eksploata-
cyjnych taboru kolejowego. Zastosowanie przevwor-
rycznego stanowigcego integraing
ediug wynalazku pozwala na wyeli-

minowanie skdmplikowanych systeméw  mostko-
wych. Zastosqvbame cyfrowo-analogowej obrobki
sygnatu W’ postczegblnych blokach ukladu wediug
-wynalaal«r-pmivala na znaczne uproszczenie tego
uktadu, zmniejszenie jego gabarytéw oraz zmniej-
szenie poboru mocy.

Przedmiot wynalazku jest przedstawwny W przy-
kiladzie wykonania na rysunku, ktéry jest schema-
tem blokowym ukladu elektronicznego do wyz
czania wspoiczynnika spokojnosci biegu pociggu.

Przetwornik piezoelektryczny 1, kitory stanowi
blok przetwarzania drgan mechaniloznych na sy-
gnat elektryczny, jest polgozony poprzez ukltad
ksztadtowania wstepnego 2 z wejdciem ukladu cat-
kowanfra wartosci kwadratowej 3. Wyjscie analo-
gowe a ukladu catkowania wartosci kwadratiowe)
3 jest polgczone z wejsciem Analogowym b cyfro-
wo-analogowego ukladu usredniania 4. Wyjscie
cyfrowe ¢ ukladu catkowania wartosdi kwadrato-
wej 3 jest polgczone z wejsciem cyfrowym d ukda-
du usrednflania 4. Z drugim wejSciem cyfrowym f
ukladu usredniania 4 jest polgoczone wyjscie e
ukitadu zliczanfa czasu pomfaru 9. Wyjscie ukha-
du usSredniania 4 jest polgozone z jednym
z wej$é komparatora 5, ktérego drugie wej-
Scfe jest polaozone &z wyjsciem plerwszego
generatora krzywej wykladniiczej 10. Wyjscie kom-
paratora 5 jest potgczone z- wejsdiem drugiego ge-
neratora kmzywej wykladniczej 6, ktérego wyjscie
jest polaczome poprzez uklad  przetwarzania amalo-
gowo-cyfrowego 7 z wejSciem ukbadu odezytu cy-
frowego 8. Z wejSciami sterujgcymi ukladu zlicza-
nia czasu pomiaru 9, ukladu catkowania wartosSca
kwadratowej 3, pierwszego generatora krzywej wy-
kladniczej 10° ° drugiego generatora krzywej wy-
kladniczej 6 sg potgczone wyjScia uktadu stero-
wania 11,

Przetwornik piezoelektryczny 1 stanowi inte-
gralng czesé¢ ukladu wediug wynalazku, tak wiec
pomiara dokonuje sie umfeszczajgc uklad wediug
wynalazku bezposredntio na badanym wagon'e. Pra-
ca ukladu steruje ukiad sterowamnia 11, ktéry po-
woduje rozdzielenie pomiaru na dwa cykle pracy:
cykl pomiarowy oraz cykl przeliczania. Przebieg
przyspieszen - po przefuwomzemu na sygnal elek-
tryczny i wstepnym uksztaltowaniu zostaje podme-
siony do kwadratu i scalkowany w ukladzie cal-
kowania wartosci kwadratowej 3. Na wyjsciach
ukladu catkowania wartos$ci kwadratowej 3 otrzy-
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muje sie w postaci cyfrowej i analogowej wartosé
catki. Jednoczesnie w ukladzie zliczania czasu
pomiaru 9 zliczany jest czas pomiaru. W ukladzie
usredniemia 4 przez .caly czas trwanfa pomliaru
jest wykonywane dzielenie aktualnfe pomierzonej
catki przez czas pomiaru, przy czym wartosé po-
mierzonej cadtki okresla suma wartos¢i sygnatéw
na wyjSciu cyfrowym ¢ i wyjsdu analogowym a
ukladu catkiowania wartosci kwadratowej 3. W
momencie zakonczemtia cyklu pomiarowego otrzy-
mujemy na wyjsciu ukiadu usredntania 3 sygnal
amalogowy proporcjonalny do jlorazu zlicmonej cal-
ki i catkowfitego czasu pomiaru. W tym samym
momencie rozpoczyna sie cykl przeliczanfa, w wy-
niku ktérego w ukladzie odczytu cyfrowego 8
otrzymujemy warto$é pomienzonego wsp6iczymmi-
ka spokojmosci biegu pociggu. Cykl ten rozpoczy-
na e wygenerowaniem dwoch przebiegéw wy-
ktadniczych rézmigcych sie statymi czasowymi ich
opadania.

Moment zréwmnania si€ nalpulqcua na wyjsciu
prerwszego generatora krzywej wyktadnficzej 10 z
neprecem  utrzymujacym sie na wyjsciu ukladu
usSredniania 4 jest wykrywany w komparatorze 5.
W momencie tym zostaje zatmzymany cykl gene-
racji drugiego generatora krzywej wykladniczej
6, a napiecfe, jakfie panuje na jego wyjsciu w
momencie kompamacji, przetworzone w ukladz:e
przetwarzania analogowo-cyfrowego 7 na postaé
cyfrowg jest warto$cia pomierzonego wspoéiczynni-
ka spokojmosci biegu pociggu. Komparator 5 oraz
dwa generatory krzywych wykdadniczych 10 i 6
realizujg funkcje potegowania, gdzie wykladnik
potegi okresla stosunek statych czasu opadania obu
wygenerowanych przebiegbw wykiadniczych. Uklaa
odczytu cyfrowego 8 umozliwia bezpodredni od-
czyt wartosci pomierzonego  wispOiczynnika bez
dokonywania dodatkowych przeliczen przez ope-
ratora.

Zastrzezenie patentowe

Uklad elektroniczny do wyznaczania wspéiczyn-
nika spokojnoséci biegu pociggu zawierajacy blok
przetwarzania drgan mechanicznych na sygnat
elektryczny, uklad ksztaltowania wstepnego, uklad
catkowania wantosci kwadratowej, ukiad 'zlicza-
nia czasu pomiaru i uklad odczytu cyfrowego, zna-

- mienny {ym, Ze blok przetwarzania drgan me-

chanicznych na sygnal elektryczny stanowi prze-
twomik piezoelekiryczny (1), ktéry jest potaczony
poprzez uklad ksztaltowania wstepnego (2) z wej-
Scfem ukladu catkowania wartoSci kwadratowej
(3), a wyjsdie analogowe (a) i wyjscie cyfrowe (c)
uﬂda:dm catkowania wartosci kwadratowej (3) 53
polaczone z wejsciem analogowym (b) i wejsciem
cyfrowym (d) cyfrowo-analogowego ukiadu usred-
mwania (4), za$ wyiscie uktadu usredniania (4) jest
poigczone z jednym z wej$é komparatora (5), kto-
rego drugie wejscie jest polaczome z wyjsciem
poerwszego generatora krzywej wykladniczej (10),
natomiast wyjScie komparatora (5) jest potacmone
z wejéciem drugiego generatora krzywej wykiad-
niczej (6), ktérego wyiscie jest poigczone poprzez
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uklad przetwarzania analogowo-cyfrowego (7) z czasu pomiaru (9), ukiadu calkowania wartosci
ukladem odczytu cyfrowego (8), przy czyrr drugie kwadratowej (3), pierwszego generatora krzywej
wejscie cyfrowe (7) uktadu usredniania (4) jest pola- wykladniczej (10) i drugiego generatora krzywej
czone z wyjsciem (e) ukladu zliczamia czasu pomia- wykladniczej (6) sg polaczone wyjsdia uktadu ste-

ru (9), zas z wejSciami sterujgcymi ukladu zliczania 5 rowania (11).
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