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Relativ vaganygeometria

Vasuti vagany fekvésgeometria
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Relativ vaganygeometria

Vasuti vagany fekvésgeometria- siktorzulas
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Relativ vaganygeometria

Vasuti vagany fekvésgeometria- siktorzulas
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A siktorzulas alkalmazott kiértékelési bazishosszai:
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Relativ vaganygeometria

Egyszeresenegymasba kapcsoldédo kéziivmagassagmeéres
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Relativ vaganygeometria

Egyszeresenegymasba kapcsolddo kézi ivmagassagmeres
Mk v M| 2 u k & résaletporggak k6zo6tti optimalis tavolsag
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Relativ vaganygeometria
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Relativ vaganygeometria

Vgt ) gnv. onmeteseknyegvaldsikasa

Mechanikus mérési Erintkezés nélkilli, optikai és
rendszerek inercialis rendszerek
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Helyazonositas -

Relativ vaganygeometriai mérési adatok
kvazi abszolutta tétele




Helyazonositas

MAv"m nepdci] N" o1t 2uKk
szarmazo6 adatok osszehasonlitasa

0

Két hibatipus: abszolut helymeghatarozasi

hiba (APET Absolute Position Error) és

relativ helymeghatarozasi hiba RPET

Relative Position Erro+ O M v " gi { o2 uv
meresi pont (A és B) kdzo6tti tavolsagnak meg
kell egyeznie a mintavételi Iépéssel (L), amely
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adatok kozott relativ helymeghatarozasi
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Helyazonositas

MAv"m nopdoi] N"oatAuk"ogpgvd\Nn"
szarmazo adatok 6sszehasonlitasa
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Tavolsag [m]

A relativ helymeghatarozasi hibak (RPE)akkor fordulnak g n aimikor a mért adatok pontjai és a korabbi (felmérési) adatok
pontjai kozott eltérés tapasztalhatd, ami a mért adatok eltolédasat eredményezi.
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V< Palya avulas (Ayg ~ 4 mm, 2 m hely meghat. hiba 1 kmen)
Helyazonositas sen zsom

A helyazonositas pontossagat :
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A vaganygeometriai merések pontossagat
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: , , L g Kerek S és Mintavételezés: 0,25 m
bizonytalansagok egyarant befolyasoljak kupossag
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Kopott

C" mgt a m" g kdnigitasa & kergékpet " rl
oldaliranyu mozgasi hajlamat jellemzi. Ez azt fejezi
ki, hogy egy adott kerékprofil milyen mértékben
viselkedik ugy, mintha idedlis kup alakdenne.Az e
értéke a kupszog tangensével aranyos, és >
kdzvetlenll meghatarozza a kerékpar kigy6zo
(hunting) mozgasanak hullamhosszat és

stabilithsat a sinen.
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Helyazonositas 2

A helyazonositas pontossagat
befolyasolov A p{ g| ' m

A kerék megcsuszasaesetén a ténylegesen

megtett tavolsag nagyobb, mint ami a kerek
fordulatszamabdl kiszamithato, =
mig kerékcsuszas (slipping) esetén a megtett
tavolsag kisebb, mint a kerék forgasa alapjan 1

elméletileg meghatarozhato ertek.

A kerékmegcsulszasa az adathalmaz
dsszenyomodasat, mig acsuszasa annak
megnyulasat eredményezi.
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Abszolut vaganygeometria
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Abszolut vaganygeometria
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Abszolut vaganygeometria

DB BahnBau- 360° Multisensorplattform
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Abszolut vaganygeometria

DB BahnBau- 360° Multisensorplattform

gleisnaher Referenzpunkt
mit tempordrer Station
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Abszolut vaganygeometria

DB BahnBau- 360° Multisensorplattform
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Abszolut vaganygeometria

DB BahnBau- 360° Multisensorplattform (abszolut helymeghatarozas)

Plasser EMSAT 120

Altes Gleis

Absolute Positioning System Relative Positioning System (3-punkt)




Kivitelezes, vasutépités




Vasuti
palyafenntartas

Vaganyszabalyozas vasuti nagygepekkel
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Palyafenntartas b vaganyszabalyozas
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R=970m
V =120 km/h
C =105 000 m?
¢ =11-47-10
L, ,=108,247 m
lh =91,310 mm
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Hurmagassagok 6sszehasonlitasa

Hurmagassag, h [mm]
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az eltolasok minimalizalasa
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V =120 km/h kapcsolodo ivmagassagmérés
R=970m
= (h =51.55 mm)
L, ,=108 m
o m =110 mm
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Pont szama (Két szomszédos mérési pont kozotti tavolsaguwl = 10 m)



Fixpontos -
hosszuhuros modszer

Helyszin: 40es sz. vasutvonal:
Sasd 1 Kodisa (1735-1740)
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Fixpontos -
hosszuhuros modszer

Helyszin: 40es sz. vasutvonal: Sasdr Kodisa (1735 - 1740)

10#_‘*

95

|
30 10 V%Ls

140




