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MEMORIA DESCRIPTIVA * .

En la s  operaciones de alineación de vías fórre as 

se ha observado durante mucho tiempo e l  problema ocasionado 

por e l  efeoto de recuperación e lá s tic a  del r a i l  que determi­

na una tendencia a mover l a  v ía , despuós de l a  correooión,

5. desplazándola de su posición ya corregida. Se ha intentado 

subsanar este fenómeno, corrigiendo con exceso para e llo  l a  

v i  a fórre a durante l a  alineación, es decir, moviendo l a  v ia  

desde una posición incorrecta de modo que sobrepase su posi­

ción correcta hasta un punto que oompense l a  recuperación 

10. e lá s tic a , de t a l  manera que, despuós de e sta  recuperación,

e l  r a i l  y por consiguiente l a  v ia , adopte una correota p o si-  

oión.

S i bien ta le s mótodos han proporcionado una solu­

ción s a tis fa c to r ia  al problema determinado por l a  reoupera- 

1 5 - ción e lá s tic a  del r a i l ,  en muchas aplicaciones ciertas con­

diciones del balasto han sido l a  causa de que l a  aplicación  

de los citados mótodos sea un tanto d i f í c i l  y que requiera 

mucho tiempo, oon resultados muy poco sa tisfa cto rio s.

La presente invención resuelve e l  problema de l a  

20. recuperación e lá s tic a  del r a i l ,  haciendo o scila r  oon sacu­

dimiento l a  v ia  hasta su posioiónncorreota, oon lo cual se 

reducen los esfuerzos que tienden a provocar e l  retorno del 

r a il  desdo su posición correcta, aflojando* e l  balasto c ir ­

cundante y proporcionando una nueva posición de asentamion- 

25 . to al o a rril corregido.

Do acuerdo con l a  presente invención, un mótodo 

para corregir l a  desalineación de vías fórreas comprendo la s  

etapas de: aplicar una fuerza la te r a l a l a  v ía , movióndola
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lateralmente ^esde una posición inoorreota en direcoión a 

su posioión correota, de te otar l a  posioión de v.ia con relar- 

ciÓn a un dato, reducir automáticamente dicha fuerza en res­

puesta a l a  etapa de deteoción, permitir l a  reacción de l a  

5. v ía  por efooto de l a  disminución de dicha fuerza y rápidar* 

mente y en forma automática, rep etir dichas etapas de a p li­

cación de fuerza, detección y roduoción para determinar un 

oiclo vibratorio de aplicación do fuerza hasta oonseguir 

una oondioión de v ía  deseada.

10. Cada aplicación de fuerza la te r a l,  de acuerdo con

una forma de realización  de l a  invenoión, mueve l a  v ía  sus­

tancialmente hasta su posición oorreota.

De acuerdo oon otra ca ra cte rística  de l a  invención, 

se proveen inioialmente impulsos de fuerza la te r a l de modo 

15 . que se mueve l a  v ía  desde su posición inoorreota hasta su 

posición oorroota y , despuós de deteotar que l a  v ía  ha a l -  

oanzado su posición correcta, so prosiguen las etapas de 

aplicación de fuerza, detección y- reducción hasta lograr o í  

estado do v ía  requerido.

20. La presente invención, provee, además, un sistema

de control para e l  ciclado de un gato de aliñe aoión de vía' 

de fe rro ca rril, ouyo sistema oomprende una fuente de presión 

hidráhlioa, oonexiones entre e l  gato y  l a  fuente; medios ĉ e 

válvula en dioha conexión, medios deteotoros de posición '

25 . de r a il  operativamente ooneotados a dichos medios de válvu­

l a  y accionables de modo que oierran dichos medios de válvu­

l a  para terminar una acción de gateamiento de vía , medios 

sensibles a l a  presión operativamente conectados en la s  co­

nexiones hidráulicas entre dichos medios de válvu la  y dioha
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fuente y  accionadles de modo que descargan dicho gato cuando 

se ha producido un predeterminado aumento de presión hidráu­

l i c a  en la s  oonexiones hidráulicas entre l a  fuente y  los me­

dios de válvu la, para permitir que l a  v ía  reaccione a una 

5 * acción de gateo de alineación de v ía  precedente y se mueva

desde dichos medios detectores para ahrir de nuevo los-'me dios 

de válvu la  y  reinstaurar una aooión de gateo de alineación  

de v ía  y medios para comprobar e l  námero de operaciones de 

lo s medios de válvu la  y controlar e l  námero de acciones de 

10. gateo en una operación de alineación.

En una forma de realización  preferida, se han pre­

v isto  medios para posioionar por lo  menos uno de dichos me­

dios de vá lvu la  y dicho detector de posición de r a il  la te r a l­

mente a l a  v ía . Preferiblemente, se controlan automátioamen- 

15 . te  lo s medios de posicionamiento para mover los medios de

válvu la  y/o e l  detactor a una situación la te r a l y compensar 

una condición de curva de v ía -

A continuación se desoriben tan sólo a titu lo  de 

ejemplo algunas formas de roalisaoión de la  presente inven- 

20. oión con referen cia al dibujo adjunto que corresponde a una 

representación esquemática de un sistema para alineación de 

v ía .

De acuerdo oon e l  dibujo, un gato de alineación  

de v ía  -1 0 -  e s tá  montado sobro e l  bastidor - 1 1 -  de una má- 

25* quina de oorreoión de v ía  montada sobre ruedas. Mediante una 

bomba hidráulioa -1 2 -  y a travós de oonexiones hidráulicas 

se suministra presión para aooionar e l  gato. Debe entender­

se que la s  oonexiones hidráulioas y  en realidad todos los  

d etalles ilustrados oon los dibujos son de carácter osque-
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mátioo. E l sistema de presión es determinado por una válvu­

l a  de seguridad -I8i^ a por ejemplo 140¡62  Kg/om  ̂ aproxima­

damente. En la s  conexiones hidráulicas entre e l  gato - 10-  

y l a  bomba - 1 2 -  esM  dispuesta una válvula -20 - que se 

5. ilu str a  on su posición cerrada (es deoir, l a  posición que 

presenta ouando l a  v ía  ha alcanzado su posición alineada).

La válvula es aooionada por bobina por mediación de un de­

tector de posición de r a i l  -2 2 - montado en - 23-  sobre un bas­

tidor do referencia - 24-  ooneotado al bastidor - 11- .  E l de- 

10. teotor -2 2 - es desplazado como se indica en l a  fig u ra  en 

e l  sentido del movimiento de la s  agujas del re lo j por me­

dio do un muelle -2 6 - contra e l  r a i l  de referencia de a l i ­

neación. Un circu ito  oontador - 27-  es accionado por un mi- 

orointorruptor -28 - que oontaota e l  brazo superior dol de- 

1 5 * te cto r -2 2 - y  cuenta o l número de operaciones de l a  válvu­

l a  - 20- .  En la s  conexiones hidráulicas entre l a  bomba - 12-  

y l a  válvu la  -20 - está  dispuesto un interruptor sensible a 

l a  presión -3 0 -. Esto interruptor e stá  conectado eló o trio q -  

mento a la  válvu la  de adenoide -3 1 -  situada qn l a  lín e a  c(o 

20 . descarga del gato - 10- .  El interruptor de presión - 30-  es­

t á  preparado para actuar a una presión de 1.195 Kg/om ,̂ es¡ 

de oir y a una presión in ferio r a l a  presión máxima del s is ­

tema.

La válvula -20 - y e l  de teotor -2 2 - pueden ser  

25 . movidos lateralmente con e l  bastidor - 24-  sobre e l  bastidor  

prinoipal - 1 1 -  por medio dé un motor -3 2 - que es acciona- 

ble de modo que mueve e l  bastidor do referencia - 24-  hacia  

e l  in terio r y  haoia e l  exterio r del bastidor - 1 1 -  de acuer­

do con señales de control reoibidas desde un dispositivo
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de control do oualquier tipo.oonooido, .por ejemplo, un d is­

positivo de le ctu ra  registrador en gráfioo, para posioionar 

e l  bastidor de referencia - 24-  en ourvas de manera que se 

extiende sobrepasando e l  bastidor en una cuantía su ficien ­

te para oorregir e l  posioionamionto. de dato de l a  válvula  

- 20-  y  e l  detector -2 2 -. Aunque se ilu s tr a  e l  bastidor-'- 24-  

en funoiones de soporte d e 'la  válvu la  -20 - y del deteotor 

-2 2 -, se oomprendo que puede u tiliz a r se  oualquier dispo­

sició n  adeouada para mover e l  detector -2 2 - o l a  válvula  

-20 -, dando para e llo  al detector -2 2 - una forma apro­

piada.

En e l  funcionamiento, l a  operación do correc­

ción de v ía  es iniciada por e l  operador de l a  máquina y  

desde l á  bomba - 1 2 -  pasa flu ido a presión a travós de l a  

válvu la - 20- ,  oon lo  cual e l  gato - 10-  mueve e l  r a il  -R - on 

e l  sentido do l a  fle ch a. A medida que se incrementa l a  pre­

sión en e l  sistema, y s i  e l  detector -2 2 - no ha deteotado - 

e l  r a i l  -R -, suponiendo l a  posición cero en l a  válvula, o l  

interruptor do presión -30- aociona, por ejemplo a una pre­

sión do 1 .195  Kg/cm2 , l a  válvula de solenoide - 31- ,  con lo  

que so pono fuera de circu ito y se descarga e l  gato -1 0 -.  

Esta reduoción do l a  fuerza do alineación por e l  gato - 10-  

permite l a  reacción de l a  v ía  y s i  l a  misma tiene e la s t ic i ­

dad, existo una tendencia de l a  /vía al retorno en direooión. 

a su posioión correcta. Sin embargo, on cuanto actúa l a  

válvu la do solenoide -3 1 -,  l a  presión en l a  lin e a  prooe- ' 

dente de l a  bomba oae, oon lo  oual o l interruptor de pre­

sión -3 0 - oierra l a  válvu la - 3 l -  y restablece l a  aplicaoión  

de presión a l gato -1 0 -, con lo  que se repite inmediata-
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ícente l a  o arre ya de gateo. Dado que e l  tiempo de funciona­

miento del interruptor de presida y  de l a  vá lvu la  -3 0 - se 

mide en milisogundos, puedo apreciarse que l a  fuerza de 

alineación determinada por e l gato -1 0 -  es vib rato ria  o a 

5. impulsos . La producción de impulsos oontinda o y s i  no hay

resisten cia  de v ía  que determine un inoremento de presión 

en e l  aistoma lo  bastante elevado para desooneotar e l  in­

terruptor -3 0 -, con l a  primera aplioaoión de presión a l  

gato -1 0 -, l a  v ía  es movida hasta su posioión correota. La 

10. llegada do l a  v ía  a su posición correcta es detectada por 

e l  deteotor -2 2 - que siempre se h a lla  situado en una posi­

oión do dato. E l movimiento del deteotor - 22-  contra e l  des­

plazamiento do su muelle -2 6 - haoo que l a  vá lvu la  -2 0 - c ie ­

rre l a  lin c a  de presión procedente do l a  bomba - 1 2 -  y  la '

15. lin e a  do retorno a l depósito, ilustrándose en e l  dibujo l a  

posioión oorrada de la  válvu la. Como sea que l a  bomba - 12-  

todavía funciona, se produce un inoromento de presión en 

l a  lín e a  de prosiÓn y e l  interruptor -de presión -30- deter­

mina l a  apertura de l a  válvula y so descarga e l  gato. La 

20. nueva reduooión de aplioaoión do fuerza de aliñeaoión pro­

voca l a  reaooión de la  v ía  y su movimiento da desplazamien­

to rospooto al deteotor -2 2 -, despuós de lo  cual l a  válvu­

l a  -20 - es inmediatamente abierta de,nuevo y se restablece  

l a  presión, oon lo  oual e l  ga*t?o -2 0 - determina otra aplioa- 

25 . oión de una fuerza de alineación. Por otra parte, dado que 

e l  funcionamiento del detector -2 2 -  y  de l a  válvu la  -20 -, 

se mide en milisogundos, toda l a  oporaoión de alineaoión se 

produce, aotuando oomo un cic lo  vibratorio que determina 

e l  sacudimiento de l a  v ía , disponiéndola en su oorreota po-

4
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sició n . Cuando l a  v ía  se h a lla  on su posioión oorrecta os 

conveniente sacudirla de nuevo, en un mayor o menor grado 

quo doponde del estado del balasto y se prosigue e l  sacudi­

miento hasta conseguir e l  estado do v ía  deseado. E l oiclado 

5. vibratorio_en l a  posición oorreota so oontrola, ajustando

a t a l  f in  o l oirouito contador - 27-  accionado por e l  mioro- 

interruptor -2 8 - al número de o íd o s  necesario adecuado a 

l a  condición de v ía .

Do este modo, se provoe a l a  v ía  del número ade- 

10 . ouado de vibraciones para dejarla, no sólo en l a  posición  

oorreota, sino tambiún en las oondioiones necesarias.

Ocasionalmente, se enouentra una oondioión no 

freouente de v ía  cuando se tiene que mover a travós de l a  

posición requerida y se ha de sobrepasar l a  misma, como os 

15- conocido en l a  tócnica, para asegurar que e l  asiento do v ía  

que sobrepasa l a  posición deseada, ha recibido suficien tes  

vibraciones do manera que el,mismo llegue a alcanzar tambiÓn 

la s  condiciones requeridas. Con esto f in ,  se puede obtener 

una compensación, desplazando para o lio  deliberadamente o l  

20. bastidor - 24-  con e l  detector -2 2 - para producir una posi­

ción cero oorregida on exceso. Esto permite sacudir l a  v ia  

a travós de su posición de reposo deseada y sobrepasarla 

antes do vo lv erla  a l a  posioión requerida.

e s  ,

25 . REIVINDICACIONES

Dosorito o l objeto del presente invento, se de­

claran nuevas y do propia invonoión la s  siguientes reivin d i­

caciones, oon prioridad de l a  so lio itu d  de patente U.S.A. 

nR 562.923  de focha 28 de Marzo do 1975.



I;.*- Un mótodo con su d ispositivo correspondiente 

para corregir l a  desalineación do una v ía  fórre a* oaraoto- 

rizado porque comprende la s  etapas de: aplicar una fuerza  

la te r a l a l a  v ía  para moverla desde una posición inoorroo- 

ta  en dirooción a su posición oorreota* detectar l a  posi­

ción do v ía  con relación a un dato, reduoir automáticamente 

dicha fuerza on respuesta a l a  etapa de detección, permitir 

l a  roaooión de l a  v ía  a l a  reduoción de dioha fuerza* y  re­

p e tir  on forma automática rápidamente dichas etapas de a p li­

cación do fuerza* deteoción y  reduoción para establecer un 

oiolado vibratorio de aplicación do fuerza hasta oonseguir 

una ooñdición de v ía  deseada.

2 .  -  Un mótodo* según l a  reivindicación 1 , oarao-

terizado porque oada aplioaoión de fuerza la te r a l mueve l a
! '

v ía  sustanoialmonte hasta su posioión corre ota.

3 .  -  Un mótodo* según l a  reivindicación 1 , oarnor­

te rizado porque inioialmente, Impulsos do fuerza la te r a l  

mueven progresivamente l a  v ía  más próximamente a su posición  

oorreota y* despuós de detectar que l a  v ía  ha alcanzado su 

posición oorreota* se prosiguen la s  etapas de aplicación

do fuerza* deteoción y reducción hasta lograr dicha condi­

ción requerida de v ía .

4 .  -  Un mótodo, según l a  reivindicación 1 , carac­

terizado porque e l  movimiento la te r a l de l a  v ía  desdo su 

posioión inoorreota en dirooción a su posición oorreota 

puedo sobrepasar dioha posición oorreota durante e l  oiolo  

de vibración, s i  os necesario para oonseguir dioha condi­

ción deseada de v ía .

5 - -  Un mótodo, de oonformidad oon la s  r e iv in d i-

.  ES 9  t=
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o aciones precedentes, caracterizado porque e l  dispositivo  

para o l control del ciclado del gato de alineación de v íá  

fórroa, oomprondo una fuente de presión hidráulica, oono- 

xiones hidráulicas entre o l gato y l a  fuente, y medios do

5. válvu la  en dichas conexiones, medios detectores do posición  

de r a il  operativamente conectados a diohos medios de válvu­

l a  y aooionahles de manera' que oiorran diohos medios do v á l ­

vula para terminar una acción do gatoo do alineación de v ía ,  

medios sensibles a l a  presión operativamente conectados on 

10. la s  oonexionos hidráulioas entre diohos medios de válvula  

y dicha fuente y accionables'de modo que descargan dicho 

gato cuando se produce un incremento predeterminado de l a  

presión hidráulica en las conexiones hidráulioas entre l a  

fuente y los modios de válvu la, para permitir l a  reaooión - 

1 5 * de l a  v ía  preoedente y moverla desde.los medios deteotoros 

para abrir nuevamente los medios de válvu la y renovar una 

acción do gatoo de alineación do v ía , y  modios para l a  ob­

servación del número de operaciones do los medios de válvu­

l a  para controlar e l  nómero de aocic-nes do gateo en una opo- 

20. ración do alineación.

6 .-  Un mótodo, según l a  reivindicación 5, oaraor 

torizado porque se han previsto medios para posioionar por 

lo  menos uno do dichos modios do válvula y dioho detcotor 

de posición do r a il  lateralmente rospeoto a l a  v ía .

25. 7:*- Un mótodo, según l a  reivindicación 6, carac­

terizado porque los medios do posioionamionto son controla­

dos automáticamente para mover por lo  menos uno de lo s mo­

dios de vá lvu la  y  dioho detector do posición de r a il  a una 

situación la to r a l para compensar una oondioión de curva de
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v ía .

6 . -  un mótodo, ,segán l a  reivindicación 5,' carao-* ' 

terizado porque dichos medios sensibles a l á  presión dosoar-* 

gan dioho gato ouando se incrementa una presión in fe rio r a 

5 . l a  presión máxima del sistema*

9 . -  Un mótodo con su dispositivo correspondiente, 

para corregir l a  desalineación de una v ía  fórre a.

Sogáa so dos cribo y  reivindioa en l a  presento me-* 

moria d escriptiva que oonsta de 1 1  páginas foliadas y escrib­

ió .  tas a máquina por una so la  do sus oaras y  acompasadas de los

mpc.

\
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