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1.  概述 

 

采用拨道系统以达到所需的轨道几何形状以及所要求的线向，均需向拨道控制器输入

相应的数据。 

 

相应的轨道数据和调整值的输入工作在“前输入台”进行（通常位于前操纵室）。 

 

输入的特性和目的（与采用的工作方式相关），以及操作顺序在“输入示意图”一节

有所说明（见第 5 页），其后各章有详细说明。 

 

注释： 

 

 本手册的说明和图示仅就拨道输入台的用途和操作给出一般的提示。 

 

 机器的类型不同，控制器的布置和外形也不同。 

 

 标准型的机器配有手动调定控制器。 

 

 本手册提及的计算机和遥控器不是标准的，而是备选设备。有关的机器根

据用户要求配置。 

 

 我们保留不经事先通知而进行技术改动的权力以求不断发展。 
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2.   术语解释 

基准轨：选择作为准直测量基础的钢轨。在曲线处，测量系统一般将预加载加在外侧

轨上。 

 

精确法：根据给定的（设计的）几何数据进行拨道以消除存在的误差，横移轨道至设

计轨向。为了获得此“设计拨道值”，额定正矢以及位置、误差的方向和大小（横移值）均

需加以确定并设定于相应的输入控制器。精确拨道主要用 3 点法进行，并且与遥控（激光

或无线—测视）和/或车载计算机“ALC”一道使用。 

 

补偿法：对不确定（未知）误差的轨道进行拨道。存在的误差将减小，相互适应，从

而总体改善轨道的线向。此误差补偿法主要采用 4 点法，如果误差较小，可采用 3 点法。 

三点误差补偿法的进一步模式是采用车载计算机“ALC”。 

 

三点法：在 3 个点测量轨道。在拨道点测得的实际正矢与理论（设计）的正矢对照比

较，两者之差确定横移量。此方法主要用于“设计拨道”（ 精确法），需要输入相应的理论

数据。 

 

四点法：在 4 个点测量轨道，以便得到两个正矢，两个正矢保持一个恒定的比率 。

测得的比率之差形成拨道处横移量。此方法主要用于误差的减小（补偿法），除曲线的修正

值外，不需要专门输入理论数据。 

 

正矢：即弦上中央点与所测数据轨内表面之间的距离。正矢由机器的电子式传感器测

量。 

当采用 3 点法时，需要输入曲线相关的理论正矢。如采取手动输入模式，使用“调整

表”可得到下列正矢数据： 

#“H”= 圆曲线正矢。 

#“HV”= 抛物线缓和曲线正矢。 

#“HW”= 正弦缓和曲线正矢。 
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#“HF”= 无缓和曲线的若干圆曲线连接处的正矢。 

如采取自动设定模式，有两个机型的车载计算机（“ALC”或“GVA”可以选用。 

 

横移值：为将线路方向调整到指定的位置，必须将轨道横移一定距离。横移值是通过

适当的测量或对测得的正矢进行计算而确定的。横移值与额定正矢一起形成设计线向所要

求的轨道横移量。在直线上，横移值可采用遥控测视器（激光或无线—测视）予以测定，

而无需进行事先测量。 

 

修正值：当采用 4点法时，测量系统测量曲率的变化调节值。如采取手动设定模式，

使用“调整表”可得到下列修正数据： 

“V”= 抛物线缓和曲线调节值。 

“W”= 正弦缓和曲线调节值。 

“F”= 无缓和曲线的若干圆曲线连接处的调节值。 

如采取自动设定模式，有两个机型的车载计算机（“ALC”或“GVA”）可以选用。 
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3.   前输入台，示意图 

 

正矢或修正数据 设计拨道横移数据 

至拨道控制器 

拨道输入

手动输入 
电位计 

 

自动输入 

计算机    
ALC或GVA 

手动输入

电位计 

自动输入 

计算机 
ALC或GVA 

遥控输入 
激光或无线电

 
 

如上图所示，拨道输入台分为两个基本数据供应通道。 

 

“正矢和修正数据”控制台用于输入对应于所采用的拨道方法（三点法或四点法）的

数据。（D09-3X 无四点法，译者加注）。 

 

“三点法 ”要求对拟调整曲线而设定的“额定正矢”。实际正矢（由电子式传感器于

拨道处测得）与输入的理论正矢进行比较。测量值与输入的理论正矢之差自动确定拨道的

方向和大小。 

3 点法主要与“设计拨道 ”的“精确法”联合使用，并且要求输入相应的“横移值”。 

 

“四点法 ”用于直线或恒定半径圆曲线时不需要设定。对于缓和曲线则需要输入相

应的在曲率变化范围内的“修正值”。（D09-3X 无四点法，译者加注）。 

四点法主要用作减小拨道误差的“补偿法”。（D09-3X 无四点法，译者加注）。 
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此“横移数据”台用于输入采用“精确法”并根据设计的轨向确定的“横移值”。此

数据是通过适当的事先测量或对测得的正矢进行计算并在工作时采用遥控装置（激光或无

线电-测视）而获得的。 

 

在“自动模式”下进行数据设定，可选择采用车载计算机（“ALC”或“GVA”）和遥控

装置（激光或无线—测视）。 
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4.   拨道输入控制器的布置 

4.1 正矢或修正数据手动设定的输入控制器  

 

 
设定值指示器 
 

设定旋钮 

单/双值开关 

设定锁定器 

数值方向开关 

 

4.2 横移数据手动设定的输入控制器 

 
基准轨指示灯 

全/半值开关 

拨道数据数字显示器 

数字显示选择器 
显示相应输入数据的数字显示器。 

拨道值手动设定旋钮 

“远程”指示灯 
遥控操作指示 
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5.   理论正矢的输入 

采用“3 点法”拨道时需要设定理论 “正矢”。相应数据可采用“数字电位计”

手动输入，亦可采用“车载计算机”（备选设备有“GVA”或“ALC”）自动输入。

如果采用“4 点法”，使用相同的输入控制器以输入“修正值”。 

 

5.1 手动设定输入控制器 

5.1.1   设定理论正矢的数字电位计 

数字指示器指示设定值 
前 3 位数字=mm 
第 4 位数字=0/10mm 

设定旋钮 
向 右 旋 转 = 从  “000.0” 增 加 至 

“199.9”mm 
向左旋转=减少至 “000.0” mm 
设定锁定器 
向左=打开以便设定 
向右=锁定以保持设定值。 

5.1.2   方向开关 

数值方向转换开关 
用于相应曲线方向的数值设定 
（正矢总是朝向曲线外侧）。 

5.1.3   单/双值开关 
单/双值转换开关 
数字电位计的输入最大值为“199.9”mm。 
位置“x1”=从 “000.0”至 “199.9”mm 的设定。
位置“x2”=“200.0” mm 以上的设定。对于 200 
mm 以上的值，取其半数设定到数字电位计。
设定值将自动加倍。 

5.1.4   显示器开关  1:1 / 1:2 

全/半值指示转换开关 
数字显示器的指示最大仅限于“199. 9”mm。 
对于 200 mm 及以上以上值的输入，开关必
须从 1:1 位置转换至 1: 2 位置。显示出的数
值则为实际设定值的一半。 
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5.1.5   数据显示 
 

可选择数据显示 

选择开关位于“5”时，显示设定于数

字电位计的数据（“正矢”或“修正

值”）。 

选择开关位于“1”时，显示所有输入

之和。 

 

5.2 正矢的手动输入 

在作业前，将理论“正矢”清楚地标于轨道的相应位置，以便操作人员在作业中能

够将各拨道点相应的准确数据输入到拨道电路中。 

 

当拨道测量系统的前“张紧小车”抵达标记位置之时 ，相应的正矢值必须经由数字

电位计设定。从相应的“调节表”可以获得“3 点法”的正矢及其设定顺序。 

 

必须考虑正矢设定的方向。当对曲线轨道进行作业时，方向开关必须扳至测量系统预

加载的铁轨一侧，即总是在曲线外轨。 

 

5.3 采用车载计算机“ALC”或“GVA”对正矢的自动输入 

在作业前，曲率的有关参数（缓和曲线的位置和几何形状、圆曲线的半径）应载入计

算机。 

在作业中，车载计算机全自动控制每一个拨道操作的拨道数据测量以及数据传输。 

 

注释： 

标准的机器配备为手动设定控制器。车载计算机不是标准件而是备选件。 
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6.   修正值的输入 

当采用“4 点法”在“补偿模式”中作业时，所有几何形状不同的轨道区段，例如缓

和曲线，均需要输入“修正值”。有关的数据可手动输入，亦可用车载计算机“ALC”或“GVA”

自动产生。（D09-3X 无四点法，译者加注）。 

6.1 修正值的手动输入 

修正值设定于“数字电位计”，该数字电位计也可用于设定正矢（参阅前面章节）。从

调节表上，可获得修正值及其设定顺序。 

 

在作业前，将修正值清楚地标于轨道的相应位置，以便操作人员在作业中能够

将各拨道点相应的准确数据输入到拨道电路中 

 

当测量弦的前端（前张紧小车）抵达标记位置点时 ，相应的修正值必须用数字

电位计设定好。设定方向根据下列说明通过“方向开关”确定： 

a) 从一直线开往一曲线 = 朝向曲线内侧。 

b)从一曲线开往一直线 = 朝向曲线外侧。 

c) 从一大半径圆曲线开往一较小半径圆曲线 = 朝向曲线内侧。 

d)从一小半径圆曲线开往一较大半径圆曲线 = 朝向曲线外侧。 

6.2 采用车载计算机“ALC”或“GVA”对修正值的自动输入 

在作业前，曲线的有关参数（如缓和曲线类型、位置、长度以及圆曲线的半径）应载

入计算机。在作业中，车载计算机全自动控制每一个拨道操作的修正值的测量以及向拨道

系统的传输。 

 

注释：标准机器配备手动设定控制器。车载计算机不是标准件而是备选件。 
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7.   横移值的输入 

对于采用“精确法”的“设计拨道”，相应于特定的轨道线向（如定位点和/或定曲率）

的数据输入是必要的。 

 

通过适当的测量方法或对测得的正矢进行计算而确定的横移量应清楚地标于轨道的

有关位置并在作业中相应地传输至设定控制器。 

 

由于输入这些“横移值”，拨道系统 0 点（拨道动作截止）将作相应位移（这与测量

弦前端沿准直方向移动所产生的位移效果一样）。 

 

这个作业模式通常采用“3 点法”。与设定的理论正矢一起使用便可按照设计线向进行

精确的修正。 

 

可采用下列输入模式：   

a) 手动，通过“横移值设定电位计”（标准版）。 

b) 半自动，通过“无线遥控光学测视 ”*）。 

c) 全自动，通过“激光遥控”*）。 

d) 全自动，通过“车载计算机，ALC 型 ”，与提供的数据相对应*）。 

e) 结合的操作模式，自动加手动叠加*）。 

 

注释：标准的机器配备为手动设定控制器。标有*的项目不是标准件而是备选件。 
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7.1 横移值的手动输入 

7.1.1 操作模式选择开关 

 

 

 

 

手动或遥控数据输入选择开关 

用于手动输入横移值时，选择器开 

关必须位于“0”位 

 

7.1.2 设定控制器 

 

 

 

横移值设定电位计 

 

旋转方向与横移方向相对应。 

 

数字显示器指示设定的横移值。 
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7.1.3 数据显示器 

 

 

选择器开关在位置“4”时，显示

设定的横移值。 

“－”号 = 向左横移 

“＋”号 = 向右横移。 

 

如果没有更多的输入（由计算机

或遥控生成），选择开关在位置“1”，“2”

或“3”时，也显示设定的横移值。 

 

7.1.4 横移值输入顺序 

 

当拨道弦“前张紧小车”的前端抵达标记位置之时 ，相应的横移值必须予以设定。 

 

顺时针旋转“横移值设定电位计”即产生向右的横移动作，此时显示“+”号。逆时

针旋转即产生向左的横移动作，此时显示“–”号。 

 

为了避免设定中的突变，最后一个标出的横移值与其下一个之间的差将作线性插补

补偿。举例说明：最后一个标出的横移值 =  +10 mm,  下一个, 前方 5m = –10 mm, 差 = 

20 mm. 补偿 = 4 mm/m = 设定顺序依次为 +10 > +6 > +2> –2> –6> –10 mm。 
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8.   拨道数据的遥控输入（“远程”模式） 

假设有关的机器已作相应配备,  在相应测视距离之内无需事先确定横移值, 遥控模

式可用于直线段线向的半自动、全自动生成。有两个系统可用。 

8.1 采用“无线—测视”控制器的半自动方式 

无线电-测视系统可用于半自动确定非特定修正误差以及将相应的横移值传输至拨道

系统。 

拨道弦( 位于前张紧小车)的前端配有电机驱动的目标板。装于小车上的一光学测视机

构被置于机器前端选定的参照点的轨道之上，并被相应调节好。测视机构的光束开始时指

向目标板，相当于将拨道测量弦理论延伸至这一位置，并且作为其后面作业的拨道参照。

在作业期间，机器朝固定的测视机构运动，测出最终的接收板偏移值，通过手动控制无线

遥控器使接收板重新设定为光束方向。同时一相应的横移值设定信号自动生成并传送至拨

道控制电路。 

8.2 采用“激光”控制器的全自动方式 

激光系统可用于全自动检测存在的线向误差以及将相应的横移设定值传输至拨道控

制系统。 

 

拨道弦( 位于前张紧小车)的前端配有电机驱动激光接收器。装于小车上的一激光发射

器被置于机器前选定的参照点，并被相应调节好。激光束被指向激光接收器，相当于将拨

道测量弦理论延伸到此位置，并且作为其后面作业的拨道基准。在作业期间，机器朝激光

发射器移动，激光接收器自动控制以跟随激光束移动。与此自动横向重新设定控制同时，

相应的横移值被自动生成并传至拨道控制电路。 

 

注释：标准的机器配备为手动设定控制器。本文提及的遥控器（“无线—测视”和“激

光”）不是标准件而是备选件。遥控器的使用另有说明。 
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8.3 “远程”模式操作控制器 

作业模式选择器开关 
当开关位于“ADJ”时，在前张紧

小车处的参照目标（目标板或激光-接
收器）在“无线—测视”或“激光”的

调节过程时被固定在此位置。目标通过

按钮(<-- -->)预先设定于所要求的线

向。调整好之后，选择器开关设定于

“ON”处。从现在开始，参照目标的

横向运动便在遥控之下。 
注意！ 
调节之后，测视机构的设定一定不能变

动！ 
激光控制信号灯 

指示激光接收器偏离激光束中心的

方向及其随后的处理。 

L.h.灯 = 接收器向左偏离。 
中间灯 = 接收器精确地位于激光

束的中心。 
R.h. 灯 = 接收器向右偏离。 

 

 
可选择数据显示器 
当选择开关位于“2”时，显示横移值

的输入(–= 左， += 右)。 
 

如果另有手动设定， 则显示两值之和。 
 

注意！ 
如果手动设定不得与自动输入叠加输

入，则确保手动数据输入设定于零。 
将选择器开关拧至位置“4”，读出显示

并将手动输入控制重新设定于“000.0” 
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9.  采用车载计算机“ALC”对横移数据的自动输入 

采用“ALC”型车载计算机, 经处理过的和装载的数据在作业过程中自动被传输至拨

道系统的设定控制电路. 

 

假设有关的机器被相应配备，不论有或没有自动计算出的横移值，现存的轨道线向(正

矢)能被记录下并可计算出误差的补偿(消除)。 

 

从其他来源获得的拨道数据亦可载入计算机。 

 

“ALC”的使用在另一手册中予以说明。 
可选择数据显示器 
当选择开关位于“3”时，显示计

算机数据。如果另有手动设定， 则
显示两值之和。在位置“1”，将显

示所有设定之和。 
 
注意！ 
如果手动设定不得和计算机控制

的数据叠加输入，则确保手动数据

输入设定于零。 
选择器相应的显示，将输入控制重

新设定于“000.0”。 

 

 

注释：标准的机器配备为手动设定控制器。车载计算机“ALC”以及用于记录和数据

计算的程序不是标准件而是备选件。 

 

车载计算机“GVA”不具备此处所述的自动模式。 
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