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DESCRIPCION
Vehiculo de mantenimiento y procedimiento

La invencion se refiere a un vehiculo de mantenimiento y a un procedimiento para llevar a cabo trabajos de
mantenimiento sobre una seccién de una via de acuerdo con las caracteristicas enumeradas en el preambulo de la
reivindicacion 1 0 9.

Por el documento DE 20 2004 013 732 U1 se conoce un vehiculo de mantenimiento con un espacio de trabajo
abierto hacia la via. La zona final, superior en direccion vertical, del espacio de trabajo se forma por un bastidor de
vehiculo acodado hacia arriba, de modo que los trabajadores pueden trabajar sin obstaculos en la via entre dos
paredes laterales en una zona asegurada.

En un vehiculo de trabajo de via adicional, desvelado en el documento DE 92 06 335 U1, en la zona de una
carroceria configurada en forma de puente esta colocada una pluma configurada de manera articulada, con cuya
ayuda puede colocarse una herramienta dispuesta sobre esta en una seccion de terreno que se encuentra al lado de
la via.

El objetivo de la presente invencion se sitla ahora en la creacién de un vehiculo de mantenimiento del tipo
mencionado al principio, con el que sea posible un tratamiento de la via mejorado.

Este objetivo se consigue de acuerdo con la invencion mediante las caracteristicas de la invencion mencionadas en
la parte caracterizadora de la reivindicaciéon 1 o 9.

Un equipamiento de este tipo del espacio de trabajo posibilita una descarga completa de los trabajadores de los
esfuerzos fisicos que resultan a partir del manejo de la herramienta de tratamiento de via. Ademas, puede
aumentarse la exactitud del resultado del trabajo mediante una guia precisa por el robot. Con el suministro de
energia por los acoplamientos de medios ya no es necesario el uso de motores de combustion ruidosos que generan
gases de escape.

Con la posibilidad de alojamiento de distintas herramientas de tratamiento de via en el espacio de trabajo es posible
cubrir en gran parte todos los trabajos requeridos para un completo mantenimiento de la via. El uso de un trabajador
puede limitarse esencialmente a funciones de control. En relaciéon con un escaneo de los componentes de via que
van a tratarse esta garantizado, por una parte, un uso preciso de la herramienta de tratamiento de via y, por otro
lado, también es posible una documentacion final del resultado de trabajo.

Se desprenden ventajas adicionales de la invencion a partir de las reivindicaciones dependientes y la descripcion del
dibujo.

A continuacién se describe en mas detalle la invencién mediante un ejemplo de realizacion representado en el
dibujo. Muestran: la Figura 1, una vista lateral no simplificada de un vehiculo de mantenimiento y, la Figura 2, un
corte transversal ampliado a través del vehiculo de mantenimiento que forma un espacio de trabajo.

Un vehiculo de mantenimiento 1 representado en la Figura 1 presenta un bastidor de vehiculo 3 apoyado por el lado
final sobre bogies 2, asi como una cabina de conduccion 4. Con ayuda de un accionamiento de conduccién 5 puede
desplazarse el vehiculo 1 en una direccion longitudinal de vehiculo 6 sobre una via 7. El bastidor de vehiculo 3 esta
configurado entre los dos bogies 2 de manera acodada hacia arriba, por lo que entre dos paredes laterales 8 (véase
la Figura 2) se delimita un espacio de trabajo 9 abierto en direccién hacia la via 7, de otro modo sin embargo cerrado
en si por razones de seguridad. Se puede acceder al mismo desde una cabina de tripulaciéon 10, de modo que no es
necesario que los trabajadores ocupados en el espacio de trabajo 9 permanezcan en una zona de peligro situada
fuera del vehiculo de mantenimiento 1.

Como puede verse en la Figura 2, estan previstas dos paredes laterales 8 distanciadas entre si por un
accionamiento 12 en una direccion transversal de vehiculo 11 que discurre de manera normal con respecto a la
direccion longitudinal de vehiculo 6. En el ejemplo representado, para la creacién de un espacio de trabajo 9
ampliado, Unicamente la pared lateral izquierda 8 esta desplazada en direccién transversal de vehiculo 11, de modo
que puede tratarse sin obstaculos un carril izquierdo 13 de la via 7. En caso necesario, adicionalmente también la
pared lateral derecha 8 opuesta puede desplazarse para una ampliacion adicional del espacio de trabajo 9 con
respecto al bastidor de vehiculo 3 en direccién transversal de vehiculo 11.

Para el tratamiento de una seccion, colocada dentro del espacio de trabajo 9, de la via 7 esta dispuesto en el
vehiculo 1 un robot industrial 18 que presenta al menos tres ejes de movimiento 14, acoplamientos de medios 15
para un suministro de energia, asi como un acoplamiento de herramienta 16 para la unién opcional con una
herramienta de tratamiento de via 17 (en la Figura 2 a modo de ejemplo una unidad amoladora de carriles). El
mismo esta montado de manera desplazable por un accionamiento 19 sobre una guia de robot 20 que discurre en la
direccion longitudinal de vehiculo 6 y esta fijada en el bastidor de vehiculo 3.
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Para un escaneo sin contacto de componentes de via 23 accesibles dentro del espacio de trabajo 9 y compuestos
por los carriles 13, traviesas 21 y pequefios materiales de via 22 esta equipado el robot industrial 18 en un extremo
del lado de acoplamiento 24 con un sistema de sensores 25. Un equipo de control 26 asociado al robot industrial 18
esta configurado adicionalmente para el control del robot para un almacenamiento de parametros captados por el
sistema de sensores 25 y que caracterizan la calidad del trabajo de los componentes de via 23 tratados por el robot
18.

El robot industrial 18 esta configurado para un acoplamiento automatico con la herramienta de tratamiento de via 17
almacenada para la seleccion sobre un soporte de herramientas 27 dentro del espacio de trabajo 9, asi como su
suministro de energia automatico mediante los acoplamientos de medios 15 y para una operacion de trabajo
subsiguiente que discurre automaticamente en un modo de programa. En caso necesario, puede controlarse
automaticamente mediante el equipo de control 26 también una operacion de trabajo combinada del robot industrial
18 con un equilibrador de tension de resorte 28 que puede desplazarse en el bastidor de vehiculo 3 en direccidon
longitudinal de vehiculo 6 (véase la Figura 1), en particular para el montaje o desmontaje de los carriles 13. Con ello
se facilita un manejo de piezas de carril pesadas por el robot industrial 18.

Para llevar a cabo trabajos de mantenimiento se detiene el vehiculo 1 sobre una seccién de via que va a tratarse y
mediante el desplazamiento de las dos paredes laterales 8 se crea el espacio de trabajo 9 requerido para el
tratamiento sin obstaculos de los componentes de via 23. Para una operacion de trabajo planificada del robot
industrial 18, tras la introduccion de un cddigo correspondiente en el equipo de control 26, se selecciona la
herramienta de tratamiento de via 17 adecuada de un grupo de herramientas prealmacenadas en el espacio de
trabajo 9 sobre el soporte de herramientas 27 y se acoplan tanto mecanicamente como con respecto a un suministro
de energia completo automaticamente al robot industrial 18.

El componente de via 23 que va a tratarse por la herramienta de tratamiento de via 17 se escanea sin contacto a
continuacion con ayuda del sistema de sensores 25 dispuesto en el robot industrial 18 para obtener para la
operacion de trabajo automatica subsiguiente una base de referencia adecuada para un resultado de trabajo exacto.
Este escaneo podria llevarse a cabo naturalmente por el robot industrial 18 también inmediatamente antes del
acoplamiento con la herramienta de tratamiento de via 17.

Opcionalmente puede efectuarse también durante la operacion de trabajo por el sistema de sensores 25 un escaneo
sin contacto del componente de via 23, con preferencia de un carril 13 que va a someterse a amolado para comparar
los datos de medicién obtenidos de este modo con un estado tedrico almacenado en el equipo de control 26. En
caso de que la operacion de trabajo, tal como por ejemplo en el amolado de carriles, esté compuesta por varias
pasadas de trabajo, estas se repiten automaticamente hasta que por el sistema de sensores 25 se registra una
consecucion del estado tedrico. Con ello se modifica automaticamente el desarrollo del programa para el robot
industrial 18 para conseguir un resultado de trabajo 6ptimo. Debido a la capacidad de desplazamiento a lo largo de
la guia de robot 20 puede usarse sin obstaculos el robot industrial 18 de manera optativa en todo el espacio de
trabajo 9.

Para una operacion de trabajo explicada en este caso a modo de ejemplo para perforar carriles, se mide a través del
sistema de sensores 25 la cabeza de carril y se mueve un taladro de carril acoplado por el robot industrial 18 de
manera precisa a la posicion correcta. Tras efectuar el taladrado puede llevarse a cabo con ayuda del sistema de
sensores 25 una comprobacion de calidad final y en caso necesario también una documentacion del resultado de
trabajo mediante el almacenamiento de los datos en relacion con una asignacion espacial a la via 7.

Este desarrollo de trabajo es posible de manera analoga naturalmente también para otros trabajos de
mantenimiento, tal como por ejemplo la perforacion de traviesas, el corte de carriles, el corte de un cordon de
soldadura, el apisonamiento de la via, etc.

Para aflojar tornillos puede usarse un destornillador de impacto. Este estda montado en el robot industrial 18 en un
sexto eje de movimiento. A través del sistema de sensores 25 configurado como reconocimiento de imagen se
encuentran y aflojan las cabezas de tornillo. En caso necesario pueden alojarse y transportarse de salida los tornillos
aflojados por ejemplo con una pinza magnética fijada en el robot industrial 18. Pueden colocarse y apretarse
rapidamente nuevos tornillos.

También es posible medir durante el trayecto del vehiculo de mantenimiento 1 la geometria de vias, el ancho de via
0 juegos de dilatacion con ayuda de un sistema de sensores 25 colocado en el robot industrial 18 y documentar
correspondientemente los resultados.
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REIVINDICACIONES

1. Vehiculo de mantenimiento (1), compuesto por un bastidor de vehiculo (3) apoyado por el lado de extremo sobre
bogies (2) y con paredes laterales (8) dispuestas sobre el mismo para crear un espacio de trabajo (9) limitado por
estas para trabajadores que se encuentran sobre una via (7),

caracterizado por que

para el tratamiento de una seccion de via situada dentro del espacio de trabajo (9) esta dispuesto en el vehiculo (1)
un robot industrial (18), que presenta al menos tres ejes de movimiento (14), acoplamientos de medios (15) para un
suministro de energia, asi como un acoplamiento de herramienta (16) para la unién opcional a una herramienta de
tratamiento de via (17).

2. Vehiculo segun la reivindicacion 1, caracterizado por que
las paredes laterales (8) pueden distanciarse entre si mediante accionamientos (12) en una direccion transversal de
vehiculo (11) que discurre de manera normal con respecto a una direccion longitudinal de vehiculo (6).

3. Vehiculo segun las reivindicaciones 1 o 2, caracterizado por que
el robot industrial (18), de manera desplazable mediante un accionamiento (19), estda montado sobre una guia de
robot (20) que discurre en una direccion longitudinal de vehiculo (6).

4. Vehiculo segun la reivindicacion 3, caracterizado por que
la guia de robot (20) esta dispuesta en el bastidor de vehiculo (3), que forma con respecto a una vertical una
delimitacion superior del espacio de trabajo (9).

5. Vehiculo segun una de las reivindicaciones 1 a 4, caracterizado por que

el robot industrial (18) presenta un sistema de sensores (25) dispuesto en particular en un extremo del lado de
acoplamiento (24) para un escaneo sin contacto de componentes de via (23) accesibles dentro del espacio de
trabajo (9) y compuestos por los carriles (13), traviesas (21) y pequefios materiales de via (22).

6. Vehiculo segun una de las reivindicaciones 1 a 5, caracterizado por que

esta configurado un equipo de control (26) asociado al robot industrial (18) para un almacenamiento de parametros
captados por el sistema de sensores (25) y que caracterizan la calidad del trabajo de los componentes de via (23)
tratados por el robot industrial (18).

7. Vehiculo segun una de las reivindicaciones 1 a 6, caracterizado por que

el robot industrial (18) esta configurado para un acoplamiento automatico con la herramienta de tratamiento de via
(17) almacenada para la seleccion sobre un soporte de herramientas (27) dentro del espacio de trabajo (9), asi como
su suministro de energia automatico mediante los acoplamientos de medios (15) y para una operacion de trabajo
subsiguiente que discurre automaticamente en un modo de programa.

8. Vehiculo segun la reivindicacion 6, caracterizado por que

el equipo de control (26) esta configurado para una operacion de trabajo combinada del robot industrial (18) con un
equilibrador de tension de resorte (28) que puede desplazarse en el bastidor de vehiculo (3) en direccion longitudinal
de vehiculo (6) en particular para el montaje o el desmontaje de carriles (13).

9. Procedimiento para llevar a cabo trabajos de mantenimiento sobre una seccién de una via (7), que para crear un
espacio de trabajo (9) seguro se delimita mediante un vehiculo de mantenimiento (1), caracterizado por las
siguientes caracteristicas:

a) una herramienta de tratamiento de via (17) adecuada para una operacion de trabajo planificada se selecciona
de un grupo de herramientas (17) prealmacenadas en el espacio de trabajo (9) y se acopla, tanto
mecanicamente como con respecto a un suministro de energia completo, automaticamente a un robot industrial
(18),

b) con ayuda de un sistema de sensores (25) dispuesto en el robot industrial (18) se escanea sin contacto, para
la creacion de una base de referencia para una subsiguiente operacion de trabajo automatica de la herramienta
(17), un componente de via (23) que va a tratarse.

10. Procedimiento segun la reivindicacion 9, caracterizado por que

durante la operaciéon de trabajo, mediante el sistema de sensores (25) se efectua un escaneo sin contacto del
componente de via (23), con preferencia de un carril (13) que va a someterse a amolado, y los datos de medicion
obtenidos se comparan con un estado tedrico almacenado.

11. Procedimiento segun la reivindicacion 10, caracterizado por que
la operacion de trabajo se compone de varias pasadas de trabajo que se repiten automaticamente hasta que el
sistema de sensores (25) registra una consecucion del estado teérico.
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