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Szynowy pojazd z urządzeniem do ciągłego pomiaru wzdłużnego
przebiegu profilu tuneli

Przedmdotem wynalazku jest szynowy pojazd z
urządzeniem do ciągłego pomiaru wzdłużnego prze¬
biegu profilu tuneli, przepustów kolejowych i po¬
dobnych miejsc zwężonych, w zasadzie bezstyko^-
wego, za pomocą co najmniej jednego umieszczo¬
nego na przejezdnym podwoziu, zwłaszcza z wła¬
snym napędem jazdy o ciągłym przesuwie aparatu
do mierzenia odległości, utworzonego z laserowego
nadajnika i odbiornika oraz z połączonych z nim
urządzeń do wskazywania lub rejestrowania i e-
weotualmde zapamiętywania danych pomiarowych
profilu tunelu jak i połączonego z nim urządzenia
do mierzenia przebytej drogi.

Znane jest z polskiego opisu patentowego nr
119730 urządzenie pomiarowe profilów tunelowych,
które ma osadzony obrotowo na osi równoległej
do osi toru laserowe urządzenie do mierzenia od¬
ległości wiirujące synchronicznie do toru jazdy, któ¬
re analizuje ścianę tunelu promieniem laserowymi
przemieszczającyim się po torze w postaci linii śru¬
bowej. Pomiar dostarcza wielką liczbę występują^
cych bezpośrednio po sobie pojedynczych zapisów,
rozciągających sdę każdorazowo na cały obwód
profilu pojedynczych zapisów profilu poprzecznego,
które są rejestrowane lub zapamiętywane w spo¬
sób analogowy lub cyfrowy przez odpowiedni noś¬
nik informacji.

Analiza danych pomiarowych daje informację o
przebiegu profilu poprzecznego wzdłuż całego mie¬
rzonego toru, względnie położenia toru szynowego

10

15

20

25

30

2

w stosunku do osd tunelu jak i miejscowych defor¬
macji względnie przewężeń profilu tunelu. Ponie¬
waż całkowity pomiar wzdłużnego tunelu i ocena
wyników pomiaru są związane z stosunkowo dużą
stratą czasu i pracy, to ta zasada pomiami jest
głównie stosowana z korzyścią, przykładowo wte¬
dy, gdy przy złym ogólnym stanie i przy koniecz¬
ności głównej naprawy faktycznie ustalany przebieg
profilu poprzecznego na całej długości tunelu bę¬
dzie z dużą dokładnością.

Dalej znany jest wiedług opisu patentowego RFN
nr 24 40 321 szynowy pojazd do mierzenia tuneli,
który dla oznaiczenia przebiegu profilu wzdłużne¬
go jest wyposażony w jeden lub więcej laserowych
aparatów do mierzenia odległości, które każdorazo¬
wo badają ścianę tunelu wzdłuż łimrii tworzącej.

Każdy z tych aparatów do friierzenia odległości
składa się z jednego nadajnika laserowego z usta¬
wionym na stałe prostopadle do osi tunelu bieg¬
nącym kierunkiem promienia i z jednego analiza¬
tora obraz umieszczonego w odstępie wzdłużnym,
który obejmuje tarczę ze szczelinami na obwodzie
napędzaną przez wysokoobrotowy silnik elektrycz¬
ny, optyczny układ do odwzorowywania na tarczy
ze szczelinami plamki świetlnej wytworzonej przez
nadajnik laserowy na ścianie tunelu jak i przypo¬
rządkowane szczelinom elementy odbiorcze wykona¬
ne jako powielacze elektronowe z fotokatodą i li¬
cznik stosowany parzez nie. Pomijając znaczne na¬
kłady na konstrukcję i wydatki finansowe na każ-
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dy poszczególny z tych aparatów do mie¬
rzenia odległości, wynikają na skutek usta¬
wienia analizatora obrazu w odstępie od
nadajnika laserowego i powiązaną z tym
rozbieżność osi optycznych nadajnika lase¬
rowego i analizatora obrazu, jak i ze względu na
zastosowaną zasadę pomiaru, znaczna niepewność
pomiaru względnie źródła błędu nie umożliwiają
dokładnego pomiaru profilu z zadaną przez zarządy
kolei wysoką precyzją. Te niedokładności wynika¬
ją przez pośredni pomiar odległości przez analizo¬
wanie plamki światła lasera mającej skończoną
rozciągłość powierzchni za ipamocą promienia od¬
biornika ^biegnącego do tej powierzchni pod ostrym
kątem.

Ponadto znany jest z austriackiego opisu paten¬
towego nr 522204 inny szynowy pojazd do pomia¬
ru tunelów; który ma urządizende pomiarowe usta¬
wione na pojeździe przestawnie na boki, które
obejmuje zespół nadajnika laserowego do wytwa¬
rzania dwóch promieni laserowych zbiegających się
w kierunku ściany tunelu.

Przez odpowiednie przestawienie boczne urządze¬
nia pomiarowego może punkt przecięcia obu pro¬
mieni laserowych być nastawiony na .powierzchnię
ściany tunelu tak, że powstaje tam pojedyncza la¬
serowa plamka świetlna.

W celu zmierzenia linii wzdłużnej profilu pod¬
czas ciągłej jazdy pojazdu fcwimiarowego wzdłuż
toru musi być odległość aparatu pomiarowego od
ściany tunelu utrzymywana stała przez ciągłą ko-
rekturę jest ustawienie bocznego w stosunku do
pojazdu lub stale zmieniający się odstęp między
obydwoma mierzyć na bieżąco lub rejestrować
nie pokrywające się więcej laserowe plamki świetl¬
ne. Pomijając znaczne problemy związane z ob¬
sługą lub z techniką sterowania, które wynikają
szczególnie w związku z ostatnio wymienionymi
sposobem postępowania, również ten sposób pomia¬
ru profilu wzdłużnego w oparciu o źródła błędu
związane z zasadą pomiaru daje tylko niedoskona¬
ły wynik, którego rozrzut błędu leay niewątpliwie
poza nałożonymi tolerancjami.

Celem wynalazku jest opracowanie szynowego
pojazdu opisanego na wstępie rodzaju, który umo¬
żliwi dokładny pomiar wzdłużnego profilu tunelu
z możliwie najmniejszą stratą czasu i nakładu pra¬
cy i dzięki któremu, wymagane dio oceny możliwo¬
ści przekroczenia skrajni ładunkowej, pomiary bę¬
dą mogły być przeprowadzone jak najbardziej op¬
tymalnie, przy czym przedmiot wynalazku będzie
prosty w budowie i niezawodny w działaniu.

Zgodnie z wynalazkiem cel ten został osiągnięty
dzięki temu, że aparat do mierzenia odległości jest
utworzony przez wspólny układ nadajnika i .od¬
biornika laserowego z odpowiednią osią optyczną,
przebiegającą w płaszczyźnie prostopadłej do osi
toru lub tunelu i jest połączony dla ciągłego i sto¬
pniowego lub nieprzerwanie przebiegającego po¬
miaru długości z urządzeniem do pomiaru przeby¬
tej drogi poprzez człon sterujący, jak £ do wy¬
biorczego mierzenia różnych profilów wzdłużnych
wewnątrz przynajmniej części zakresu obwodu pro¬
filu poprzecznego, jest wykonana w sposób umoż¬
liwiający nastawienie położenia i umocowania.

Po raz pierwszy wykorzystano według wyna¬
lazku wyjątkową precyzję laserowych aparatów do
mierzenia odległości ze zgodną osią optyczną lase¬
rowego nadajnika i odbiornika do bezpośredniego,

• głównie ciągłego pomiaru profilu wzdłużnego tu¬
neli lub podobnych w sposób mespodziewainie ko¬
rzystny.

Obok podwyższonej dokładności mierzenia 'pro¬
filu wzdłużnego przedmiot wynalazku umożliwia

io wygodne i wielokrotnie wykorzystywane urządze¬
nia oraz na skutek nastawienia mocującego przy¬
rządu do pomiaru odległości każdorazowo odtwa¬
rzalne dane pomiarowe, które podczas późniejszych
pomiarów porównawczych wiszeflikiich zmian prze-

13 biegu profilu wzdłużnego lub względnego położe¬
nia toru do osi tunelu dają dokładną informację.
Ponieważ dla każdej nastawy przyrządu do mie¬
rzenia przebytej odległości przez siterowanje uza¬
leżnione od drogi lub wyłączania przyrządu otrzy-

20 muje się dokładne dostosowanie każdego miejsca
pomiaru do jednego określonego miejsca toru, po¬
jawia się dalsza korzystna możliwość dokonywania
pojedynczych jazd pomiarowych również w więk¬
szych odstępach czasu, bez tego, że dokładność

25 wyniku całkowitego poszczególnych koniecznych do
przeprowadzenia programu pomiarów jazd pomia¬
rowych będzie naruszona. Dlatego mogą być prze¬
prowadzone, szczególnie na salinie uczęszczanych
liniach głównych jazdy pomiarowe z każdorazowo

30 zmienioną nastawą aparatu do mierzenia odległo¬
ści tylko podczas przerw między pociągami tak, że
odpadnie zamykanie toru, a przynajmniej może być
znacznie skrócone.

Wynalazek umożliwiła poza tym bardzo racjonal-
35 ną pracę, gdyż pomiar profilu wzdłużnego można

ograniczyć do określonych części obszarów obwodu
profilu poprzecznego, które w ewentualnym przy¬
padku mają znaczenie, wskutek czego można unik¬
nąć zbędnej pracy pomiarowej i zredukować zma-

40 czne nakłady czasu na przeprowadzanie całkowite¬
go programu pomiarów.

I tak wystarczy w przypadku, że należy prze¬
badać tylko możliwość przekroczenia skrajnika ła¬
dunkowego, rto znaczy transportu towarów o kon-

45 turach przekraczających profil skrajni normalnej,
ograniczyć pomiar profilu wzdłużnego do tych czę¬
ści obszarów obwodu profilu poprzecznego, którego
odstęp od obrysu przedmiotu transportowanego zo¬
stał zmniejszony przez piraekinoczenie skrajnika ła-

50 dunkowego w stosunku do profilu skrajni nor¬
malnej. W większości przypadków odnosi się to
tylko dla górnych bocznych obszarów sklepienia
tunelu.

W każdym przypadku istnieje możliwość ozna-
55 czenia z pewnej liczby pomiarów profilu wzdłużne-

nego na praktycznie każdym miejscu przebiegu
wzdłużnego toru również przebiegu profilu poprze¬
cznego w odpowiedniej części obszaru lub całego
obszaru obwodu profilu poprzecznego.

*o Dalsze korzyści wynalazku wynikają z bardzo
prostej budowy urządzenia oraz stosowania właś¬
nie wielokrotnie wypróbowanych aparatów lasero¬
wych. W końcu nasuwa si£ również możliwość, aby
będące właśnie w dyspozycji pojazdy szynowe,

85 zwłaszcza również maszyny do budowy najwierz-
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chni, wyposażyć dodatkowo w urządzenie według
wynalazku.

Zgodnie ze szczególnie korzystnym ukształtowa¬
niem aparat do mierzenia odległości osadzony z
możliwością nastawy obrotowej dokoła osi równo¬
ległej do osi toru jest zaopatrzony w człon bloko¬
wania nastawy w wybranych [pozycjach kątowych,
np. w tarczę nastaiwialną według skali kątowej lub
w podobny element. Ten układ, który dopuszcza
również ręczną nastawę kąta nachylenia osi op¬
tycznej aparatu do mierzenia odległości z konie¬
czną dokładnością, odznacza się nie tylko przez
konsitrukcyjną* prostotę, ale również przez to, że
przy centralnym, głównie zgodnym z osią tunelu
uslawienieni osi obrotu aparatu do mierzenia od¬
ległości otrzymuje się prawie dla każdego położe¬
nia nastawy te same korzystne warunki pomiaru,
mianowicie wyregulowanie przebiegu w zasadzie
prostopadle do ściany tunelu optycznej osi nadaj¬
nika i odbiornika laserowego, jak i w zasadzie zgo¬
dne odstępy między ścianą tunelu i aparatem do
pomiaru odległości.

Zgodnie z dalszą cechą według wynalazku apa¬
rat do pomiaru odległości może być osadzony w
sposób umożliwiający nastawę na wysokość wzglę¬
dnie lub na boki i może być połączony lub zaopa¬
trzony w co najmniej jeden człon nastawny do
blokowania dobranej pozycji wysokościowej lub
bocznej.

Tego rodzaju układ który można również kombi¬
nować z nastawiatnym obrotowo osadzeniem apa¬
ratu do pomiaru odległości stwarza na przykład
korzystne warunki do mierzenia profilów wzdłuż¬
nych w obszarze przepustów kolejowych lub in¬
nych obiektów ograniczonych głównie płaskimi pła¬
szczyznami.

Zgodnie z dalszą cechą według wynalazku ko¬
rzystne jest, gdy człon nastawczy obejmuje tarczę
lut) płytę z otworami ustawionymi korzystnie w
równych odstępach kątowych lub długości i przy¬
najmniej jeden trzpień ustalający lub podobny u-
mdeszczony na podwoziu i wchodzący w perforo¬
waną tarczę. Upraszcza się przez to nie tylko na¬
stawa względnie przestawianie aparatu do mierze¬
nia odległości, które należy dokonać przed rozpo¬
częciem każdej jazdy pomiarowej na określone
stałe pozycje nastawienia, ale powstaje również
niezawodna baza dla pomiarów porównawczych
tym samym lub jednakowo wyposażonym pojaz¬
dem pomiarowym. Aby sprostać różnym wymaga¬
niom co do dokładności pomiaru lub zagęszczenia
pomiarów, może być przewidziana na tarczy per¬
forowanej względnie płycie większa liczba rzędów
otworów o różnej podziałice lub wymienny zestaw
tego rodzaju tarcz lub płyt perforowanych.

Dalsze korzystne ukształtowanie według wynalaz¬
ku polega na tym, że aparaft do pomiaru odległo¬
ści jest wyposażony lub połączony z napędem blo¬
kowanej nastawy położenia albo stgpniowej lub
ciągłej, korzystnie samoczynnego przestawiania po¬
łożenia aparatu do pomiaru odległości, zwłaszcza
na początku względnie końcu każdej jazdy po¬
miarowej.

Układ ten umożliwia zdalne uruchamianie urzą¬
dzenia nastawczego z centralnego stanowiska ob¬

sługi względnie samoczynny przebieg procesu prze¬
stawienia przed pomiarem dalszego profilu wzdłuż¬
nego.

Zgodnie ze szczególnie prostą postacią rozwiąza-
3 nia według wynalazku napęd nastawy i przesta¬

wiania aparatu do mierzenia odległości jest wy¬
konany na przykład jako wybierak skokowy uru¬
chamiany elektromagnetycznie. W tym celu mogą
być stosowane korzystnie samobiokujące zębate

10 mechanizmy zapadkowe lub podobne.
W dalszym ukształtowaniu według wynalazku

jest korzystne, gdy urządzenie do mierzenia prze¬
bytej drogi wyłączające aparat do mierzenia odle¬
głości jest wykonane jako nadajnik impulsu, dzia-

15 łający pod wpływem lub włączany przez części bu¬
dowlane toru, nip. elementy mocujące szyny. Otrzy¬
muje się przez to przy pojedynczym włączaniu
aparatu do pomiaru odległości bezpośrednią zależ¬
ność między pojedynczymi wartościami pomiaru

20 odległości i materialnymi punktami odniesienia na
samym korpusie toru. '

Istnieje przy tym możliwość przez wielokrotne
nadanie impulsu w obszarze między dwoma kolej-,
nymi miejscami włączania zwielokrotnienia liczby

25 pomiarów pojedynczych na jednostkę długości to¬
ru pomiarowego i podwyższenie przez to gęstości
punktów pomiaru.

Przedmiot wynalazku zostanie bliżej wyjaśniony
na przykładzie wykonania przedstawionym na ry-

30 sunku, na którym fig. 1 przedstawia szynowy po¬
jazd do pomiaru wzdłużnego profilu tunelu wraz
z fragmentem tunelu w widoku aksonometrycz-
nym, fig. 2 — szczegół pojazdu pomiarowego we¬
dług wynalazku w widoku aksonometrycznym i

35 fig. 3 — taśmę z naniesionym na nią zapisem
pomiarów w widoku z przodu i w ujęciu schema¬
tycznym.

Na figurze 1 uwidoczniono pomiar proMu wzdłu¬
żnego tunelu kolejowego za pomocą pofcazainegó

40 schematycznie szynowego pojazdu pomiarowego 1
według wynalazku. Pojazd pomiarowy 1 jest wy¬
posażony w urządzenie rozprężne i blokujące 2
korzystnie napędzane przez siłownik hydraulicz¬
ny, za pomocą którego podwozie 3 pojazdu pomda-

45 rowego 1 ze swoimi czteroma kołami 4 jest utrzy¬
mywane na torze składającym się z szyn 5 i
podkładów 6 w stałym styku bez luzu kół z lewą
i względnie prawą szyną 5 i jest przejezdne wzdłuż
osi toru 7.

50 Pojazd rxwniarowy 1 jest w przypadku przy¬
kładu wykonania wyposażony we własny, usta¬
wiony na podwoziu 3 odwracalny napęd 8 jazdy.
W miejsce własnego napędu jazdy może być rów¬
nież przewidziane połączenie z innym samojezd-

55 nyim pojazdem szynowym, zwłaszcza z maszyną
do budowy toru, np. poprzez drągi ciągnące i
pchające.

Istotne jest afby pojazd pomiarowy 1 mógł prze*
jeżdżąc odcinek toru, który ma być zmierzony

60 w obu kierunkach jazdy z wstępnie zadaną, zwła¬
szcza stałą prędkością.

Pojazd rjomiarowy 1 ma urządzenie 9 do po¬
miaru przebytej drogi, które jest zbudowane w
przedstawionym przypadku w postaci nadajnika

w impulsów 11, działającego pod wpływem lub włą-
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czainego indukcyjnie przez elementy mocujące szy¬
ny, zwłaszcza wkręty do szyn. Nadajnik impul¬
sów 11 jest połączony przewodem 12 z członem
sterującym 13 ustawionym na podwoziu 3, który
ze swej ©trony jest połączony z urządzeniem 14
do wskazywania względnie rejestrowania i ewen¬
tualnie zapamiętywania danych pomiarów profi¬
lu.

Na jednej części 16 łożyska połączonego prasę
wspornik 15 z podwoziem jest osadzony ^prze¬
stawnie obrotowo aparat 17 do mierzenia odle¬
głości dokoła osi 18 równoległej do osi toru 7.
Ten aparat 17 do mierzenia odległości składa się
z. laserowego nadajnika 19 i laserowego odfbdor-
nika 20 z praktycznie zgodną osią optyczną 21
skierowaną prostopadle do osi obrotu 18.

Przez „zgodną" należy rozumieć poza dokład¬
nie współosiowym ustawieniem osi nadajnika i od¬
biornika również technicznie łatwiejszy do reali¬
zacji układ nadajnika 19 i odbiornika 20 w możli¬
wie najbliższym odstępie ich optycznych osi. A-
parat 17 do pomiaru odległości jest połączony z
członem nastawczym 22 .blokowanym w wybra¬
nych pozycjach kątowych, który w przypadku z
fig. 1 jest wykonany jako płyta nastawna według
zawieszonej na stałe skald kątowej 23. Dla zdal¬
nego uruchaimiainia nastawy i przestawiania apa¬
ratu 17 do pomiaru odległości jest połączony z
podwoziem 3 poprzez wsporniki 15 z napędem
24 wykonanym w postaci uruchamianego elektro¬
magnetycznie mechanizmu przełączania skokowego.
Ten napęd 24 jak i aparat 17 do pomiaru odle¬
głości . są każdorazowo połączone przewodem 25
lub 36 z członem sterującym 13.

Przy przyjęciu, że pomiar profilu wzdłużnego
tunelu ma obejmować z góry założoną część 27
obszaru obwodu 28 profilu poprzecznego, korzyst¬
ny jest następujący sposób postępowania dla prze¬
prowadzenia pomiarów.

Przed rozpoczęciem pierwszej jazdy pomiarowej
przestawia się aparat 17 do mierzenia odległości
za pomocą członu nastawczego 22 — albo ręcznie
albo poprzez napęd 24 dokoła osi obrotu 18, aż oś
optyczna 21 zamknie względem wyznaczonego kie¬
runku .odniesienia prostopadłego do osi Obrotu 18,
np. względem prostej poziomej 29, kąt podnie¬
sienia a<>, który odlpowiiada górnej granicy mającej
być mierzoną częścią 27 obszaru obwodu 28 profilu
poprzecznego.

Następnie ustawia się w gotowości ndboczej u-
rządzende 9 do pomiaru przebytej drogi, człon
sterujący 13, urządzenie 14 jak i aparat 17 do
mierzenia odległości i uruchamia sdę do ciągłej
jazdy pojazd pomiarowy 1 za pomocą napędu jaz¬
dy 8 w kierunku strzałki 30 (jazda do przodu).
Przy przejeżdżaniu przez pierwszy podkład 6, któ¬
rego położenie w kierunku wzdłużnym toru na¬
leży zaznaczyć w protokóle pomiaru lub uwzględ¬
nić w uwadze d który korzystnie należy trwale
oznaczyć, włącza się nadajnik impulsu 11 przez
indukcyjne oddziaływanie odpowiedniego środka 10
mocującego szyny tego podkładu 6. Wytworzo¬
ny przy tym przez nadajnik [impuls sterujący jest
doprowadzany przez przewód 12 i człon sterują¬

cy 13 urządzenia 14 w celu wskazania względ¬
nie rejestracji znaku punktu.

Impulsem tym zostanie równocześnlite nastawio¬
ny poprzez przewód 26, aparat do mierzenia od¬
ległości 17, przy czym przewidziane są niżej po¬
dane alternatywy dla sposobu sterowania.

Gdy ma być przeprowadzone nieprzerwane, cią¬
głe mierzenie długości -tunelu przez cały tor mie¬
rzony, włącza się aparat do mierzenia odległości
pierwszym impulsem drogowym na ciągły pomiar
roboczy, a wyniki pomiaru będą przez urządzenie
14 na bieżąco pokazywane, Mb rejestrowane i/lub
zapamiętywane. Dopiero przy końcu toru {pomia¬
rowego odłącza się aparat 17 do mierzenia od¬
ległości ręcznie lub automatycanie przy zatrzy¬
maniu pojazdu pomiarowego 1.

Przy ciągłym stopniowym względnie punktowym
pomiarze profilu wzdłużnego tunelu włącza się na
każdy Jeden impuls drogi pomiar jednostkowy
aparatu 17 do poMaru odległośoi i/lub wskaza¬
nie względnie rejestracja miejscowej wartości po¬
miaru odległości przez urządzenie 14.

^V obu przypadkach ściana tunelu przy nastawio¬
nym stałym kącie wzniesienia Oo jest badana
wzdłuż linii poboczndcy 32, a każójorazowa odle¬
głość między ścianą (tunelu i osią Obrotu 18 jest
zarejióatrowana przez urządzenie 14.

Na końcu przebytej drogi pomiaru przedstawia
się zablokowaną nastawę dotychczasową aparatu
17 do pomiaru odległości przez przekręcenie do- -
koła osi 18 o określoną wartość kąta i blokuje
przy nowej nastawie. Jego optyczna oś El zamy¬
ka teraz z prostą poziomą 29 kąt a±.

Następnie włącza się napęd jazdy 8 na jazdę
powrotną i przestawia pojazd pomiarowy 1 W
kierunku kreskowanej strzałki 31 na jazdę ciągłą.
Następuje przy tym automatycznie odwrotny ruch
każdego z organów rejestrujących, np. taśmy ma¬
gnetycznej lub paska rejestrującego urządzenia 14.
Ściana tunelu jesit przy tym badana wzdłuż innej
linii pobocznicy 33 przez aparat 17 do mierzenia
odległości w sposób ciągły, dopóki pojazd pomia¬
rowy 1 nie osiągnie punktu wyjścia pierwszej jaz¬
dy pomiarowej względnie pierwotnie oznaczonego
podkładu 6. Podczas dalszych jazd pomiarowych
przy każdorazowo przeciwnych kierunkach jazdy
i zmienianej nastawie aparatu 17 do mierzenia
odległości bada się ścianę tunelu wzdłuż dalszych
linii pobocznicy 34 do 37, dopóM nie będą |?omie-
rzone profile wzdłużne dla całej części 27 obszaru
obwodu 28 profilu poprzecznego. Ukazuje się przy
tyim trzech ostatnich jazdach pomiarowych, od¬
powiednio do przebiegu linii tworzących 35, 30
i 37 w obszarze niszy 38 tunelu skokowa zmiana
wartości pomiaru odległości.

Z zapamiętanych przez urządzenie 14 danych
pomiarowych można ustalić nie tylko przebieg pro¬
filu wzdłużnego tunelu w cześcd 27 obszaru, ale
również przebieg przekroju poprzecznego profilu
tunelu w tej części obszaru przez to, że ćfla odpo¬
wiedniego miejsca toru różne kąty wzniosu i od¬
powiadające im każdorazowo wartości odległości
od osi 18 są naniesione w sposób promieniowy,
a punkty końcowe tych [promieni są połączone
razem dfo linii profilu poprzecznego według linii
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39, 40 na fig. 1. : Obliczenie może być przepro¬
wadzone oczywiście także środkami elektronicz¬
nymi.

Dlatego mnożna w korzystny sposób według wy¬
nalazku stosować szczególnie zalecany sposób za
pomocą opisanego urządzenia, który opiera się na
tym, że podczas ciągłego przemieszczenia się po¬
jazdu pomiarowego 1 wzdłuż toru mierzy się od¬
ległość między aparatem 17 względnie jego osią
obrotu 18 i ścianą tunelu względnie obiektami
-tworzącymi przewężenie przy stałej nastawie osi
optycznej 21 aparatu 17 do mierzenia odległości
rejestruje i ewentualnie zapamiętuje, a następnie
przeprowadza nową dalszą jazdę dla wzdłużnego
pomiaru z kazotorazowo zmienioną nastawą osi op¬
tycznej 21 dopóki nie otrzyma się pomierzonych
profilów wzdłużnych dla wybranej części 27 cał¬
kowitego obwodu, 28 profilu poprzecznego.

Istotny dla dokładności uzylskanych danych jest
przebieg opltycznej osi 21 w /płaszczyźnie normal¬
nej 41 w stosuinku do osi obrotu 18 względnie
osi toru 7 dla każdej zablokowanej nastawy apa¬
ratu 17 do pomiiaru długości.

Według fig. 2 człon nastawczy 22 dla blokują¬
cego przestawiania osi optycznej 21 wewnątrz pła¬
szczyzny normalnej 41 jest zbudowany w postaci
tarczy perforowanej 42 połączonej na stałe obroto¬
wo z aparatem 17 do mierzenia odległości, które
ma otwory 43 rozmieszczone w równych odstę¬
pach na obwodzie, w które może być wsuwany
trzpień ustalający 44 osadzony przesuwnie osiowo
w części 16 łożyska. Ten tropień ustalający 44
może być przykładowo naciskany przez sprężynę
spiralną lub podobną, umieszczoną w obsadzie 45
sprężyny w kierunku tarczy ir^erfiorowanej 42 z
osiową siłą naprężenia wstępnego.

W odróżnieniu od prz^edsitawionej postaci roz¬
wiązania, płyta perforowana może mieć większą
liczbę koncentrycznie do siebie ustawionych rzę¬
dów otworów z każdorazowo różną podziałką ob¬
wodową, aby odstępy obwodowe tworzących mię¬
dzy sobą można było dopasować do każdorazowych
wymagań co do dokładności.

Dla całkowicie automatycznego przebiegu pro¬
gramu pomiaru można korzystnie przewidzieć np.
elektromagnetyczne zdalne uruchamianie trzpienia
ustalającego 44 poprzez napęd 24 do przestawiania
względnie człon sterujący 13 na ""początku względ¬
nie na końcu każdej jazdy pomiarowej.

Na figurze 3 przedstawilono jako najprostszą po¬
stać wykonania nośnika informacji dla ciągłego
nanoszenia danych pomiarowych profilu wzdłuż¬
nego taśmę rejestracyjną 46 pisaka pomiarowego,
z któnej widoczny jest wynik pomiaru wzdłuż ob¬
szaru ściany tunelu odpowiadającego fig. 1. Strzał¬
ka 47 pokazuje kierunek przesuwania się taśmy
rejestracyjnej 46 dla naniesienia profilu wzdłużne¬
go przy jeździe wprzód pojazdu pomiarowego 1,
a strzałka 48 odpowiedni kierunek przesuwania
przy jeździe powrotnej. Dla miejscowego pod¬
porządkowania danych pomiarowych do przebiegu
wzdłużnego toru są naniesione impulsy sterujące
nadawane przez nadajnik impulsów 11 urządze¬
nia do pomiaru przebytej drogi ipnzy przejeżdża¬

niu każdego podkłaidu 6 w postaci kolejnych znacz¬
ków położenia 49.

Dla specjalnego nie pokrywającego się przed¬
stawienia poszczególnych (profili wzdłużnych prze-

3 widziano linię bazową 50 dla każdego położenia
nastawy aparatu 17 do mierzenia odległości wzglę¬
dnie kąta podniesienia optycznej osi 21, odpo¬
wiadające osi obrotu 18, od której każdorazowio
pormerzone odstęjpy 51 między ścianą tunelu i o-
sią Obrotu 18 są nanoszone w c<|powiednio zmniej^
sziomej skali poprzeczinie ok> kierunku przesuwa¬
nia się taśmy rejestracyjnej 46. Dla profilu wzdłuż¬
nego odpowiadającego linii tworzącej 32 wsta¬
wione na fig. 3 obydwa warianty pomiaru odle¬
głości względnie rejestracji.

Przechodzący całkowicie wykreślony ciąg linii
odpowiada ciągłemu, przefbiegająroemu nieprzerwa¬
nie pomiarowi odległości, -podczas gdy kolejne
punkty pomiaru 52 odpowiadają poszczególnym
pomiarom odległości przy każdym znaczku 49 po¬
łożenia. W przypadku pomiaru odległości przebie*
gającego w sposób nieprzerywany można oznaczyć
dla każdego dowolnego miejsca toru przebiegu pro¬
filu poprzecznego z miejscowych danych pomiaro¬
wych odległości i każdorazowego kąta podniesienia.

Przy pomiarze punfotowyrn przebieg profilu po¬
przecznego, może być również wyznaczony w do¬
wolnym miejscu oznaczoaiytn praez znak 49 po¬
łożenia. Dwa tego rodzaju miejsca toru, z których
np. damie profiihi poprzecznego 39, 40' z fig. 1 mogą
być wyznaczone, są pokazane na fig. 3 przez lMle
53, 54.

Oczywiście możliwe jest w ramach według wy¬
nalazku zarejestrowanie lufo zajaamiętąimę danych
pomiarów profilu wzdłużnego w apostaci cyfrowej,,
a dalej na podstawie zadanych wstępnie wartości
granicznych dla tych danych pomiarowych już
podczas jazdy pomiarowej oddzielnie zarejestro¬
wać wartości pomiaru odległości znajdujące się
poza graniicaoni tolerancji i ustalić ich położenie.
Szczególnie zaiś przez podanie odpowiednich da¬
nych profilu możliwe jest sprawdzenie przekro¬
czenia skrajnika ładunkowego przez bezpośrednie
pofTÓwnanie z danymi pomiarowymi przekazanymi
przez aparat do mienzeoia odległości.

Konstrukcyjnie biorąc, możlirwe są w ramach
według wynalazku liczne rozwiązania różniące się
od przedstawionych i ojptisaiiych. układów, zwła¬
szcza do przestawnego układu aparatu do mJe-
rzienia odległości jak i ukształtowania różnych
urządzeń rx)mocniczych, jak zespołu nastawczego,
napędu przestawiania, uiraąózeinia do mierzenia
przebytej drogi i urządzeń do nanoszenia, rejestra¬
cji lub zapamiętywania danych pomiarowych. Moż¬
na np. na miejsce obrotowej przesjtawności prze¬
widzieć przestawne na* wysokość i/lub przestawne
na boki jak i możlijwe do blokowania osadzenie
aparatu ido pomiaru odległości. Dalej może (być
przykładowo człon nastawny zibudkxwany jako blo¬
kowany układ zapadki zębatej, a napęd przesta¬
wiania jako np. elektrycznie napędzany, samo-
hamowany układ ślimakowy.

W końcu urządzenie do mierzenia przebytej dro¬
gi może być również ustawione dla bardzie! gę-
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stego nadawania iimjpulsów dla WiteHokrotnego na¬
dawania impulsów w obszarze podziałki podkła¬
dów.

Zastrzeżenia patentowe

1. Szynowy pojazd z urządzeniem do ciągłego
pomiaru wzdłużnego przebiegu profilu tuneli, prze-
puistów kolejowych i poidobnyich miejsc zwężo¬
nych, w zasadzie beizstykowego za pomocą co naj¬
mniej jednego umieszczonego na przejezdnym pod¬
woziu, zwłaszcza z własnym napędem jazdy o cią¬
głym przesuwie, aparatu do mierzenia odległości,
utworzonego z laserowego nadajnika i odbiornika
oraz z połączonych z nim urządzeń do wskazywa¬
nia lub rejestrowania i ewentualnie zapamięty¬
wania danych pomiarowych profilu jak i połą¬
czonego z nim urządzenia do mierzenia przebytej
drogi, znamienny tym, że aparat (17) do mierze¬
nia odległości jest utworzony przez wspólny u-
kład nadajnika i odbiornika laserowego (19, 26)
z odpowiednią osią optyczną (21) przebiegającą
w płaszczyźnie <41) prostopadłej do osi (7). toru
względnie tunelu i jest połączony dla ciągłego
i stopniowego lub nieprzerwanie .przebiegającego
mierzenia wzdłużnego z urządzeniem (9) do po¬
miaru przebytej drogi poprzez człon sterujący (13),
jak i dla mienzenlia wyfaranych różnych wzdłuż¬
nych profili (32—37) wewnątrz przynajmniej jed¬
nej części (27) obszaru obwodu (28) profilu po¬
przecznego, przy czyim aparat jest zamocowany
nastawnie.

2. Szynowy pojazd pomiarowy według zastrz. 1,
znamienny tym, że aparat (17) do mierzenia od¬
ległości jest osaidzony przestawnie obrotowo do¬
koła osi (18) równoległej do osi (7) toiru i jest
zaopatrzony lub połączony w człon n&stawczy (22),

który jest blokowany w wybranym położeniu ką¬
towym, korzystnie według tarczy nastawnej lub
podobnej nastawianej według skali kątowej (23).

3. Szynowy pojazd pomiarowy według zastrz. 1,
znamienny tym, że aparat (17) do mierzenia odle¬
głości jest osładzany przestawnie na wyisokiość i na
boki i połączony względnie zaopatrzony w co naj¬
mniej jeden człon do blokowania pozycji wyso¬
kościowej lub bocznej.

4. Szynowy pojazd pomiarowy według zastrz. 2,
znamienny tym, że człon naistawczy (22) obejmuje
tarczę perforowaną (42) lub płytę korzystnie z o-
tworaimi (43) ustawionymi w równych odstępach
kątowych względnie długości i (przynajmniej jeden
'trzpień (44) ustalający zatrzask lub podobny jest
umieszczony na podwoziu i wsuwany do tarczy
perforowanej.

5. Szynowy pojazd pomiarowy według zastrz. 1,
znamienny tym, że aparat (17) do mierzenia od¬
ległości jieisit wyposażony lub połączony z napę¬
dem (24) do blokowania nalstawy położenia albo
stopniowego albo ciągłego, korzysltnie o samo¬
czynnym przestawianiu położenia aparaitu (17) do
pomiaru odległości, korzystnie na początku względ¬
nie przy końcu każdej jazdy pomiarowej%

6 Szynowy pojazd pomiarowy według zastrz. 5,
znamienny tym, że napęd (24) do nastawy lub
przestawiania aparatu (17) do mierzenia odległości
jest wykonany jako elektromagnetycznie urucha¬
miany mechaniizim przełączania skokowego.

7. Szynowy pojazd pomiarowy według zastrz. 1,
znamienny tym, że urządzenie (9) do pomiaru prze¬
bytej drogi, włączające aiparalt (17) do pomiaru
odległości jest wykonane jako nadajnik impulsów
(11), na który działają lub włączają elementy kon¬
strukcji toru, zwłaszcza środki (10) do mocowania
szyn.
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