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BrakeMaster

Bezobstugowe sterowanie hamulcem szynowym
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Automatyczna regulacja predkosci odprzegow

Sterowanie hydraulicznymi i pneumatycznymi hamulcami torowymi

Wybor pracy pétautomatycznej lub automatycznej

System autonomiczny lub komponent systemu MODEST-MARSHAL

Podniesienie jako$ci procesu rozrzadowego i ograniczenie szkéd zwigzanych z rozrzadem
Ograniczenie liczby ptozowych

Wysoka niezawodnos¢

Niskie koszty budowy i utrzymania
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PODSTAWOWY
OPIS
TECHNICZNY

Sterowanie hamulcem
pneumatycznym

Sterowanie hamulcem
hydraulicznym

Zakres predkosci wyjsciowych
Maks. odlegtos¢

regulatora predkosci
od stanowiska sterowania

Maks. odlegtos¢ hamulca
od regulatora predkosci

Doktadnos¢ regulacji

Baza systemu jest regulator predkosci, ktory jest potaczony ze sterowaniem
hamulca torowego.

Przy pomocy radarowego miernika predkosci ,bedacego sprzezeniem zwrotnym regulacji,
kontroluje sie predkos¢ wyjsciowa z hamulca torowego.

Dla ustalenia stopnia hamowania do systemu mozna wigczy¢ tensometryczny
czujnik masy.

Urzadzenie mozna wyposazy¢ w komputer obstugi i/albo pulpit sterujacy przy torach.
Z jednego stanowiska mozna sterowac kilkoma hamulcami.

Obstuga moze z pulpitu lub komputera korygowac predkosci wyjsciowe wagondw.
Gdy przez hamulec przejezdzaja podobne wagony i predkos¢ wyjsciowa jest stata.
BrakeMaster moze pracowac catkowicie autonomicznie bez ingerencji obstugi.

W systemach ztozonych BrakeMaster jest sterowany z centralnego komputera, ktéry oblicza
dla kazdego odprzegu optymalng predkos¢ wyjsciowa z hamulcéw na bazie informacji
o zapetnieniu toréw relacyjnych, oporach jezdnych itd.

Praca jest rejestrowana i archiwizowana dla celéw wyjasniania przyczyn wypadkéw.
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