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Tekninen kuvaus



Kalustoyksikon tekninen kuvaus

Valmistaja

Mallimerkinta
Kokonaispaino tyokunnossa
Valmistajan maarittama max. lilkkennointi nopeus
Voimansiirto jarjestelma
Jarrujarjestelma
Pyorahalkaisija, pyoraprofiili
Telien lukumaara
Kokonaispituus

Akselivali telissa

Paakoneen telivali

Diesel moottori

NRC
*Group

System7 Railtechnology
S7 PLS 16 4.0 Universal Tamper 4.0
noin. 116t

100 km/h

3 vetavaa akselia

8 levyjarrua

920 mm, S1002

3

32,6 m

1.8 m

14.5m

Cat C18 Stage V (563kw)



Aurinkopaneelit Katolla ei huoltokohteita
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Tekninen kuvaus

s7m2 PLS 16 UT4.0 [TM]

<>

UNIVERSAL TAMPER 4.0 S7 PLS 16 4.0-S Ein Untarnabmen doe  RHOMBERG,

sTATUS: System OK

> Betriebsstoffe

» Motor

v 5o

“ system7 Fliisteraggregat

Zustandsparameter Mittelwert aktuelle Daten Status [ Trend Handlungsanweisung
Gesamt-Tauchung Aggragat Links Auien: 571568 (120

Gesamt-Tauchung Aggregat Links Innen: 367438 (18.01.2022)

Gesamt-Tauchung Aggregat Rechts Innen: 364647 (18.01.2022)

Gesamt-Tauchung Aggregat Rechts Auien: 369398 (18.01.2022)

Status Aggregat rechts sufien:

B StetusAgeregatlinks auBen: Initialisierungsphase Uneingeschrankter Betrieb
B StstusAggregatlinks innen: Initialisierungsphase Uneingeschrankter Bet
[l  ststusAggregat rechtsinnen: Initialisierungsphase Uneingeschrankter Betriab
[ ] Initialisierungsphase Uneingeschrankier Betrieb
|

Gesamtzustand: Die Komponente funktioniert innerhalb normaler Parameter, Es besteht kein unmittelbarer Handlungsbedarf.




Tekninen kuvaus

) R
TAMPING ROBOT 4.0 S

ﬂeﬂ'é‘ﬁ'l
oxu@

i

i |

o ozl
= em
h asy
=il

23

THROTTLL




02

Mittausjarjestelma



Mittausjarjestelma

H
Iy

L
——

NLNHINEE v

e e
—_—
p—

Y

T

I.
—




Optical Measuring System by System7 (OMS)

1. Mittavaunu 1, LED lahetin mittavaunu edessa
2. Mittavaunu 2, kamera jarjestelman vastaanotin (keskimmainen mittavaunu)
3. Mittavaunu 3, LED lahetin mittavaunu takana




OMS Kamera- linssijarjestelma

Optinen mittausjarjestelma tuottaa seuraavat mittausarvot:
v" Molempien kiskojen korkeus

v" Nuolikorkeus

v" Ensimmaisen lahetinvaunun kallistus

v' Takimmaisen lahetinvaunun kallistus

v' Kameravaunun kallistus

OMS-jarjestelmassa on jatkuva valvonta (40 signaalia/sekunti) kameran ja linssien valilla, jolla
seurataan vaunujen asemaa.

Jarjestelma on vikasietoinen ja tarkistaa kuvion tunnistamisen toimivuutta jatkuvasti. Vaikka kuvio
olisivirheellinen, jarjestelma jatkaa toimintaansa - kayttaja saa tiedon heti, kun kuvio putoaa
tietyn havaitsemisrajan alapuolelle.



OMS Kamera- linssijarjestelma

Jarjestelman hyodyt

» Kallistusta ei mitata fyysisilla heilureilla, vaan inertiamittausjarjestelmalla; ei kuluvia/huollettavia komponentteja
» Rakennettu inertiamittausjarjestelma ei ole herkka iskuille, kiihtyvyyksille tai tarinalle

» Kallistuksen mittaus on erittain tarkka ja riippumaton tyoskentelyn aiheuttamille tarinoille

Koska optinen mittausjarjestelma maarittaa y- ja z-suunnassa tapahtuvan siirtyman seka optisten kuvioiden
kiertymiskulman, kaikkien muiden mittausvaunujen poikittaiskulma voidaan maarittaa yhdella erittain tarkalla
poikittaiskulman mittauksella.



Kamera-linssijarjestelma
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Tyonjaljen
analysointi



Hydraulinen tukemislaite
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Hydraulinen tukemislaite

Patentoitu tayshydraulinen tukemisaggregaatti

Jatkuvasti saatyva:

Tukemistaajuus
Varinan amplitudi
Avautumisleveys

Automaattinen:

Tukemissykli

Optimi tiivistysaika

Tiivistysvoiman mittaus
Tukikerroksen tiiveyden ja kovuuden
mittaus

Lisaominaisuudet:

Tyoévuorojen tallennus, myos GPS
Etaseurattu kunnossapito ja
vikadignostiikka

Taustatietojen, mm. ratakohteiden
sijainnit, esteet, tuonti muista
jarjestelmista



Nosto- ja rekkauslaite
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CEO++ Track Geometry Computer ja Approval Recorder (APPREC)




CEO++

4 CEO++ Job Manager
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Inertiamittausjarjestelma (IMU), tyonjaljentallennus (hyvaksytys)
EN 13848

Mittausnopeus ! 20 Km/h




Ohjaus- ja tallennusjarjestelmat

Tyonjaljenpiirturi

(Hyvaksyntatallennus (APPREC)) EN 13848

Radan sijainnin reaaliaikainen nakyma tyoskentelyn jalkeen / mittausarvojen hyvaksynta, mukaan lukien
toleranssit.

Kanavien arvojen maarittelyt ja rataluokkien raja-arvojen standardimaarittely:
¢ Pituuskorkeus vasemmalla [mm] (ruskea, alkuarvo 25 mm - -25 mm)

¢ Pituuskorkeus oikealla [mm] (ruskea, alkuarvo 25 mm - -25 mm)

e Kierous [%o] (sininen, alkuarvo 0%o - 12%o)

e Kallistusero [mm] (vihrea, alkuarvo 25 mm - -25 mm)

e Kallistus [mm)] (vihrea, alkuarvo 25 mm - -25 mm)

e Sivusiirto[mm] (punainen, alkuarvo 25 mm - -25 mm)

e Tiivistyssyvyys [mm] (musta, alkuarvo 0 mm - 700 mm)

e Tiivistysaika [s] (musta, alkuarvo Os - 2,4s)

e Nosto [mm] (musta, alkuarvo 60 mm - -60 mm)

> Zoomaus-/skaalaustoiminto yksittaisille kanaville ja kokonaiskuvalle
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Tukikerroksen analyysi

Conclusions on track geometry

Longitudinal level

The long wave level errors in the wavelength range 10 - 100 m were improved by a factor of
2.89. The longitudinal level error reduction is "Very good".

Direction

The long-wave directional errors in the wavelength range 10 - 100 m were improved by a factor
of 2.89. The directional error reduction is "Very good".

Superelevation

The absolute superelevation errors were improved by a factor of 5.68. The superelevation error
reduction is "Very good",

Conclusions on ballast bed condition

Durability of track position
The durability coefficient for the ballast bed condition was 6,13,
The ballast bed is in a bad condition. There is a rapid deterioration of the track position under

tensile load.

Ballast bed hardness

The mean value of the ballast bed hardness was 86 Nm.

The ballast corresponds to new ballast or ballast after ballast bed cleaning. Wait for further
stabilisation!

Critical faults (crushed/rounded ballast) were found in the tamped area, These are listed on the
following pages.

Tamping cycles

Statistical analysis

Tamping cycles Compaction | Bed hardness Stiffness Number of

per sleeper force [kN] [Nm] [kN/mm] sleepers

1 33.62 72.70 0.72 598

2 30.01 60.44 0.60 351

3 32.33 77.73 0.78 59

>3 0.00 0.00 0.00 0
Mean value 34.10 86.29 0.86 1008
Standard deviation 5.33 52.90 0.53

Mean value / Standard deviation

Mean value (1)

Standard deviation (2)

Bed hardness [Nm] 86.29 52.90
Compaction force [kN] 34,10 5.33
Diving time [s] 0.47 0.07
Diving deceleration [m/s?] 50.23 5.08
Tamping time [s] 0.94 0.41
Percentiles (3)

5% 25% 50% 75% 95%
Bed hardness [Nm] 26.59 43.40 72.15 118.05 191.30
Compaction force [kN] 27.40 30.80 33.40 36.10 44.41
Diving time [s] 0.40 0.40 0.50 0.50 0.50
Diving deceleration [m/s?] 40.30 49,50 51.75 53.60 54.50
Tamping time [s] 0.60 0.60 0.70 1.30 1.90




Tukikerroksen analysointi
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