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Mechanizm pozycjonowania i blokowania rozstawu
okregow tocznych w rozsuwnym zestawie kol pojazdu
szynowego dla torow 14351 1520 mm

Przedmiotem artykutu jest prezentacja mechanizmu przestawiania i blokowania
rozstawu okregow tocznych w zestawie pojazdu szynowego przeznaczonego do
przestawczego ruchu w dwoch zarzqdach kolejowych UIC oraz OCXKJI. Oryginalne
rozwiqzanie mechanizmu biegowego ma nieobracajqcq sie os. Jednak dla sterowania
odleglosci okregow tocznych stosownie do rozstawu szyn specjalnie zostal
umozliwiony sterujqcy obrotowy ruch oscylacyjny osi. Ten mechanizm precyzyjnie
sterujqcy rozstawem kot oraz blokujqcy jego nastawiony wymiar stanowi kluczowy
element biernego bezpieczenstwa w obszarze dwoch rozstawow szyn oraz pomiedzy
nimi. W pracy omowiono dzialanie tego zloZonego mechanizmu oraz skrupulatnie

zilustrowano poszczegolne fazy jego pracy.

Uwagi wstepne

Znane sa liczne odmiany konstrukcyjne kolejowych
uktadow biegowych z rozsuwanymi okrggami tocz-
nymi zestawow kol. Zestawy rozsuwane maja zar6wno
o$ wirujaca, jak tez niewirujaca. W tym ostatnim
przypadku o$ jest sztywno przylaczona do prowadni-
kéw osi. Ze wzgledu na bezpieczenstwo ruchu w to-
rze, we wszystkich odmianach rozsuwanych zestawow
kot, podstawowym problemem technicznym jest trwa-
te zapewnienie niezmienno$ci nastawionego rozstawu
kot zestawdw (ryglowanie) na czas eksploatacji w
obszarze zarzadu kolejowego o okreslonym rozstawie
szyn. We wszystkich znanych konstrukcjach zestawow
rozsuwanych, tak z osig wirujaca, jak tez z niewiruja-
ca, stosowane sg specjalne zatrzaski ryglujace kota
wzgledem tej osi [1]:

Rozwiazania z osig wirujaca: O.G.1. (Hiszpania); TG
14 (dawny ZSRR); DR AG/RAFIL V (Niemcy); SUW
2000 (Polska),

Rozwiazania z osig niewirujaca, w ktorych niezalezne
kota, jako kinematycznie obrotowo niesprz¢zone lecz
pod wzgledem rozstawu ryglowane, obracaja si¢ luz-
no: Vevey (Szwajcaria); BDZ (Bulgaria); RTRI (Japo-
nia).

W ostatnich latach pojawit si¢ projekt rozwiazania
konstrukcyjnego z osia niewirujaca, w ktorym rozsu-
wane kota zestawu, bgdac w sztywnym kinematycz-
nym sprz¢zeniu wzajemnym, obracaja si¢ ruchem
scisle zsynchronizowanym (patent B1 202614), dzigki
czemu zapewnione jest klasyczne kolejowe prowadze-
nie zestawu w torze za pomoca sit podtuznych. Jest to
projekt chroniony patentami B1 201613 [2] oraz
202614 [3]. W projekcie tym niezmienny, zaprogra-
mowany rozstaw kot zestawu jest zapewniony dzigki
specjalnym mechanizmom ryglujacym w obrgbie pro-
wadnikow osi.
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Nowe rozwiazanie konstrukcyjne [5] charakteryzu-
je si¢ miedzy innymi tym, Ze o§ zestawu, ktora jest
roboczo niewirujaca, ma jednak mozliwos$ci okre-
Slonych, programowanych obrotowo-wahliwych
ruchow sterujacych, przez co dokonuje si¢ zmiana
rozstawu kol zestawu. W przedmiocie omawianego
rozwigzania kluczowym problemem jest konstruk-
cja rygla zapewniajacego niezmienne koncowe po-
lozenie katowe obrotowo wahliwej osi nastawczej,
dzigki czemu takze rozstaw kol zestawu zostaje
bezpiecznie zablokowany w nastawionym poloze-
niu.

Mechanizm zmiany rozstawu kot

Nowe rozwiazanie [5] zostato kolejno uwidocznione
na rysunkach, na ktorym Rysunek 1 przedstawia
szczegbly dotyczace zasad odpowiedniego skojarzenia
przesuwu (,,rozsuwu”) pojedynczego kota przy wspot-
pracy z dzwignia przestawcza 6 w zaleznos$ci od kie-
runku zwojow $ruby w potaczeniu osi 1 z piasta 3 kota
biegowego. Natomiast rysunki Nr. 2, 3, 4 i 5, przed-
stawiaja kolejne fazy pracy mechanizmu przestawcze-
go wraz z zasadami ryglowania jego zaprogramowa-
nych potozen.

Roboczo niewirujaca (lecz przestawczo wahliwa) 0§
zestawu | zostata osadzona w korpusach 2 prowadni-
kéw osi w taki sposob, ze ma mozliwos¢ dokonywania
jedynie wahliwych sterujacych przemieszczen obro-
towych. Na osi 1, pomigdzy korpusami prowadnikow
osi, znajduja si¢ sSrubowo osadzone piasty 3 kot bie-
gowych 4 zestawu. Piasty 3 wzgledem prowadnikoéw
osi 2 moga si¢ przemieszczac jedynie poosiowo, bez
mozliwosci obrotu.
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Rysunek 1. Schemat i zasada pracy mechanizmu zmiany rozstawu kot zestawu z roboczo niewirujaca osia 1.

Zmiana rozstawu piast 3 wraz z kotami 4 dokonuje sig
za pomocg wahliwych sterujacych przemieszczen
obrotowych osi 1, wymuszonych przez korbowa prace
dzwigni 6 podczas ruchu pojazdu w obrgbie stanowi-
ska przestawczego wyposazonego w torowy zaczep
13.

Kota biegowe 4 zostaly ulozyskowane obrotowo na
piastach 3 za pomoca tozysk 5. Podczas ruchu zestawu
w obregbie przestawczego stanowiska torowego o$ 1
doznaje wymuszonego wahliwego sterujacego prze-
mieszczenia obrotowego dzigki obrotowi osadzonej na
jej koncu dzwigni przestawczej 6, wyposazonej obu-
stronnie w czopy 7, ktére to czopy, zaczepiajac o od-
powiednio usytuowane torowe zaczepy przestawcze
13, wymuszajg obrot dzwigni 6 o $cisle okreslony kat,
dzigki czemu rozstaw kot biegowych 4 zmienia sig w
zaprogramowanym kierunku. Obydwie piasty 3 kot
biegowych 4 s3 na osi 1 osadzone najkorzystniej w
dwoch skojarzeniach $rubowych 15, o przeciwnych
kierunkach zwojow. Technicznie mozliwe jest jednak
zaledwie pojedyncze skojarzenie Srubowe.

Podczas powrotnego ruchu zestawu w obrebie stano-
wiska przestawczego dzwignia przestawcza 6 zaczepia
o ,,powrotny” zaczep torowy 13 i rozstaw kot biego-
wych zostaje odpowiednio zmieniony w kierunku
odwrotnym, wedlug planowego programu pracy ukta-
du.

Sterowanie rozstawu kot zestawu z osig roboczo nie-
wirujaca za pomoca S$ci§le narzuconych, wymuszo-
nych wahliwych przemieszczen obrotowych tej osi w

2

obrgbie stanowiska przestawczego dokonuje si¢ samo-
czynnie podczas przejazdu zestawu przy torowym
zaczepie 13 dzwigni 6. Jak wyzej wspomniano, dzwi-
gnia 6 jest wyposazona w dwa czopy 7ktére zostaty
osadzone po obydwodch jej stronach. Kazdy z tych
czopow odpowiednio pracuje tylko przy Scisle okre-
slonym kierunku ruchu zestawu ,,tam” lub ,,z powro-

2

tem”.

Nieosiggalna samohamownos$¢ polaczenia Srubowe-
go w ukladzie

Omowiony w opracowaniu [5] nowy mechanizm
zmiany rozstawu kot w praktycznym wykonaniu moze
realizowaé laczny nastawny obrot (roboczo nierucho-
mej) osi zestawu o wartosci <172. Poniewaz w syste-
mie przestawczym UIC — OCX]] na przesunigcie jed-
nego kota zestawu przypada A=42,5mm, przeto tan-
gens kata y pochylenia linii Srubowej moze wynosié co
najmnie;j:

1gy 2
gy ——

gdzie d.,- $rednica srubowego czopa osi.
Poniewaz nie nalezy liczy¢ si¢ z wartosciami d wigk-
szymi od 180 mm, to mozemy napisac:

gy > 41425

&= 180m
W praktyce wigc tgy=0,3; co odpowiada wartosci
y=217°. Zatem widzimy, ze w zadnym technicznym
przypadku nie nalezy liczy¢ na pelng samohamowno$¢
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smarowanego zlacza Srubowego. Nastawiona kran-
cowa pozycja polozenia wahliwej osi musi by¢ ryglo-
wana za pomoca specjalnego mechanizmu ryglu-
jacego.

Mechanizm katowego pozycjonowania wahliwej osi
i jego dzialanie

Przedmiotem niniejszego opracowania szczegdlowego
jest mechanizm ryglowania rozstawu kot zestawu
przez katowe unieruchomienie dzwigni przestawczej 6
za pomocg zaczepu (wystgpu) klamerki 9 wprowadza-
nego w odpowiednie zaglebienie gwiazdki 8 begdacej
integralng cze$cia dzwigni 6. Zaczep klamerki 9 po-
winien mie¢ zarys zbiezny, najkorzystniej ewolwen-
towy, lub trapezowy.

Rysunek 2. Mechanizm ryglujacy rozstaw kot w poczatkowej fazie
A wejscia w obreb torowego stanowiska przestawczego (kierunek
ruchu ,,w lewo”). Czop 11 klamerki 9 wtasnie wszedt w stykowy
kontakt z torowym zaczepem 12.

Dzwignia 6, zgodnie z rysunkiem 2, dzigki wprowa-
dzeniu zbieznego zgba klamerki 9 do wycigcia w
wiencu 8, pozostaje w zaryglowanym potozeniu az do
chwili, gdy czop roboczy 11 klamerki 9, zaczepiajac
podczas ruchu zestawu o torowy zaczep 12, wywota
obrot klamerki 9 wokot czopa 10 (osadzonego - po-
dobnie jak 0§ 1 zestawu - w korpusie prowadnika osi
2). Linig przerywana pokazano nowe potozenie kla-
merki 9, gdy zab klamerki juz zostal wyczepiony, w
nastgpstwie czego blokada dzwigni 6 zostala uwolnio-
na i dzwignia ta moze dozna¢ obrotu. Obrét dzwigni 6
rozpoczyna sig, gdy czop 7 tej dzwigi, wchodzac w
kontakt z torowym zaczepem 13, odpowiednio wymu-
si jej obrot wraz z osig zestawu 1.

Ryglujaca klamerka 9, pod wzgledem strukturalnym
jest w istocie dwuramienna, wygigta dzwignia ze
zdwojonym punktem obrotu. Co najmniej jedno amig
klamerki 9 z niezbywalnym luzem musi obejmowac 0§
1 od gory az ku dotowi. Dzigki takiej konstrukeji kla-
merka 9 spelnia swa rolg¢ w obydwoch kierunkach
ruchu przestawczego. Klamerka 9, dla spelnienia swe-
go zadania ryglujacego, musi by¢ dociskana ku dotowi
co najmniej grawitacyjnie lub (na przyktad) za pomo-
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ca specjalnej dodatkowej sprezyny umieszczonej po-
migdzy korpusem 2 prowadnika osi a jej gornym
grzbietem. Rysunek 2 ilustruje wzajemne potozenie
elementow 2, 9 i 6 ,,w planie”, rozmieszczonych w
roznych ptaszczyznach. Najglebiej wedlug rysunku
jest osadzona plaszczyzna prowadnika 2 osi; ptaszczy-
zna klamerki 9 jest juz blizsza wobec obserwatora, zas
dzwignia 6 jest wzgledem obserwatora usytuowana
,»ha samym wierzchu”,

Rysunek 3. Faza pelnego odryglowania mechanizmu.

Odryglowanie mechanizmu zachodzi w poczatkowej
fazie B wahliwego obrotu dzwigni 6, gdy podczas
ruchu zestawu w torze (,,kierunek w lewo”) czop ro-
boczy 11 klamerki 9 rygla, po zaczepieniu o torowy
zaczep 12, obracajac i unoszac klamerke spowodowat
wyzgbienie rygla klamerki 9 z rowkowego wycigcia
»gwiazdki” 8 strukturalnie przylaczonej do dzwigni
przestawczej 6, przy czym czop 7 dzwigni 6 w tej
fazie nawiazal juz stykowy kontakt z torowym zacze-
pem 13. W rzeczywistym wykonaniu mechanizmu nie
ma praktycznego znaczenia, czy ,,gwiazdka” 8 stanowi
integralny fragment dzwigni przestawczej 6, czy tez
jest elementem umieszczonym na drugim koncu wah-
liwej osi. Ten ostatni przypadek zilustrowano dodat-
kowo na fotografii 1, ktéra przedstawia faz¢ odryglo-
wania mechanizmu wedtug rysunku 3 w modelu re-
dukcyjnym (~1:12) wykonanym w metalu.

Fot. 1. Faza odryglowania mechanizmu: Czop 11 klamerki 9, po
najechaniu na torowy zaczep 12, zostat uniesiony tak, ze klamerka
9 obrocita sig wokodt czopa 10 (osadzonego w prowadniku osi), zas
zab klamerki 9 zostal uniesiony ponad widoczny zaostrzony
zaczep ,gwiazdki” 8, umozliwiajac rozpoczgcie procesu
jednostronnie wahliwego obrotu osi a tym samym rozsuwanie kot
zestawu.



Rysunek 4. Mechanizm zmiany rozstawu kot w srodkowej fazie C
wahliwego obrotu dzwigni 6 wraz z osia 1, gdy podczas ruchu
zestawu w torze zaczep torowy 13 pracuje w §lizgowym kontakcie
z czopem 7 dzwigni 6.

W fazie ruchu zilustrowanej rysunkiem 4, wpadnigcie
zbieznego zgba klamerki 9 w gwiazdkowe wycigcie 8
jest niemozliwe. Nie ma wigc funkcjonalnego znacze-
nia, czy klamerka 9 pozostaje w tej fazie uniesiona
przez wydhizony grzbiet torowego zaczepu 12, jak
pokazano na fotografii Nr.1, czy tez przez grzbiet
ksztaltu gwiazdkowego 8 nieruchomo skojarzonego z
dzwignia 6. Umowny zarys prowadnika osi pokazano
pogrubionag linig przerywana.

Rysunek 5. Mechanizm zmiany rozstawu kot w koncowej fazie D
wahadlowego przestawczego ruchu dzwigni 6 w obrebie torowego
stanowiska przestawczego (przy kontynuowanym kierunku ruchu
W lewo”).

W koncowej fazie D ruchu przestawczego, zilustro-
wanej rysunkiem 5, aktywny czop 7 dzwigi 6, w ru-
chowym kontakcie z krzywkowym grzbietem torowe-
go zaczepu 13, wywotlal na tyle znaczny wahliwy ob-
rot tej dzwigni, ze klamerka 9 rygla juz opadta (z po-
lozenia zaznaczonego na rysunku 2 ling przerywana)
tak, ze jej zab zostal wprowadzony nastgpne wycigcie
wykonane na gwiazdkowym grzbiecie pierScienia
Scisle sprzgzonego z dzwignia 8, ryglujac t¢ dzwignig
W nowym przestawczym polozeniu, odpowiednio za-
programowanym dla toru, w obrgb ktorego pojazd

szynowy jest aktualnie wprowadzany. Torowy zaczep
12 pozostat juz daleko w tyle za zaczepem 13 i

znajduje si¢ poza rysunkiem. Umowny zarys
prowadnika 2 osi pokazano pogrubiona linia

przerywana.

Iy

Rysunek 6. Mechanizm ryglowania rozstawu kot w poczatkowej
fazie P powrotu pojazdu w obrgb toru uprzednio przezen opusz-
czonego (kierunek jazdy ,,w prawo”), w chwili powrotnego wej-
Scia w obregb stanowiska przestawczego.

Podczas powrotnego przejazdu w obrebie stanowiska
przestawczego, wedlug rysunku 6 jest realizowany
proces roboczy odwrotny w stosunku do zilustrowa-
nego rysunkami 1 + 5. Jednak w tym przypadku toro-
wy zaczep 13 zostal uprzednio przestawiony w poto-
zenie kierunkowe odwrdcone o 180° a takze po-
przecznie odpowiednio odsunigty (lub dosunigty) w
stosunku do osi toru, wedlug zaplanowanej odlegtosci
ptaszczyzny ruchu ramienia dzwigni 6, w odpowied-
nim podtuznym skojarzeniu z torowym zaczepem 12.
Do aktywnej wspotpracy z torowym zaczepem 13
wszedt teraz drugi z czopow 7 osadzonych w ramieniu
dzwigni 6, po drugiej stronie jej roboczej otaszczyzny.
Podobnie jak na poprzednich rysunkach, umowny
zarys prowadnika 2 osi zestawu pokazano pogrubiong

linig przerywana.
Podsumowanie

Z powyzszego przegladu przestawczych faz mechani-
zmu wynikaja dwie fundamentalne zasady opera-
cyjne:

I - Kazdy pojazd, wyposazony w zestawy rozsuwane,
operujacy w obregbie zarzadu kolejowego o okreslone;j
szerokosci toru, moze wej$¢ w obreb stanowiska prze-
stawczego tylko od $cisle okreslonej strony, co orga-
nizacyjnie oznacza, ze wszystkie pojazdy szynowe,
wyposazone w zestawy rozsuwane i przeznaczone do
przestawienia na zmieniony rozstaw szyn, musza by¢
zorientowane w jednym, wspdlnym, $ci$le okreslonym
kierunku.
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II - Stanowisko przestawcze powinno by¢ tak zbudo- Literatura

wane, ze:

- albo zespot zaczepow 13 1 12 znajduje si¢ w jed-
nej nitce torowej i jest kazdorazowo przestawiany
odpowiednio dla kierunku przestawczego ,,tam” i
»Z powrotem”,

- albo powrdt pojazdu odbywa si¢ (najbezpieczniej)
po drugiej nitce torowej, specjalnie zbudowanej dla
ruchu dwukierunkowego.
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