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PATENTKRAV

1. System (S) for overvåking og prediktivt vedlikehold av slitasjetilstanden til 

mekaniske komponenter i en jernbanevogn (R), ansvarlig for kjøredynamikk, av 5

typen som omfatter et chassis (C), to hjulaksler (A), en boggi ramme (T) og 

demping (D1, D2), innbefattende:

en logisk kontrollenhet (U) som innbefatter et signalbehandlingsprogram,

minst et mangfold sensorer (1), som kan plasseres på nevnte chassis (C), 

hjulaksler (A), boggiramme (T) og demping (D1, D2), som er i stand til å 10

detektere driftsdata for nevnte jernbanevogn (R) og sende tilsvarende signaler 

til nevnte logiske styreenhet (U), hvorved nevnte signalbehandlingsprogram er i 

stand til å

behandle nevnte signaler for å trekke ut reelle karakteristiske data for nevnte 

mekaniske komponenter i nevnte jernbanevogn (R),15

sammenligne nevnte reelle karakteristiske data med nominelle teoretiske 

verdier i sanntid,

sende ut et alarmsignal hvis resultatet av sammenligningen er utenfor et 

forhåndsbestemt verdiområde, og

hvorved det omfatter et energigjenvinningssystem som er i stand til å ta 20

vibrasjons- og/eller akustisk og/eller elektromagnetisk og/eller solenergi og/eller 

fotovoltaisk og/eller vind- og/eller mikrovindenergi og konvertere den til elektrisk 

energi.

2. System (S) i henhold til det foregående krav, karakterisert ved at 25

signalbehandlingsprogrammet omfatter et system av differensialligninger som 

er i stand til å

beregne en forventet modell for drift av nevnte mekaniske komponenter, med 

utgangspunkt i nevnte nominelle verdier,

beregne en reell modell for operasjon av nevnte mekaniske komponenter, med 30

utgangspunkt i nevnte reelle karakteristiske data,

sammenligne den virkelige modellen med den forventede modellen,

beregne avviket mellom den virkelige modellen og den forventede modellen,

sammenligne avviket med et forhåndsbestemt verdiområde.
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3. System (S) i henhold til hvilket som helst av de foregående 

krav, karakterisert ved at nevnte mangfold sensorer (1) omfatter 

akselerometre, inklinometre, gyroskoper og omkodere.5

4. System (S) i henhold til hvilket som helst av de foregående 

krav, karakterisert ved at nevnte operasjonsdata som detekteres er 

vibrasjoner, triaksial akselerometri, triaksial gyroskopi, triaksial inklinometri, 

hastighet og distanse tilbakelagt av nevnte jernbanevogn (R).10

5. System (S) i henhold til hvilket som helst av de foregående 

krav, karakterisert av at det innbefatter en datainnsamlingsanordning (2) som 

er i stand til å motta nevnte signaler detektert av nevnte mangfold sensorer (1) 

og digitalisere og konvertere nevnte signaler.15

6. System (S) i henhold til hvilket som helst av de foregående 

kravene, karakterisert av at det innbefatter en prediktiv 

vedlikeholdsstyringsanordning (3) for nevnte jernbanevogn (R), som er i stand 

til å motta nevnte alarmsignal og aktivere vedlikeholdsoperasjoner.20

7. Fremgangsmåte for drift av et system (S) i henhold til ett av kravene 1 til 6, 

av typen omfattende et chassis (C), to hjulaksler (A), en boggiramme (T) og 

demping (D1, D2), innbefattende følgende trinn:

a. detektere operasjonsdata for nevnte jernbanevogn (R) og sende tilsvarende 25

signaler til nevnte logiske kontrollenhet (U);

b. utføre en forbehandling på nevnte signaler, slik som digitalisering og 

konvertering;

c. behandle nevnte signaler for å trekke ut reelle karakteristiske data for nevnte 

mekaniske komponenter i nevnte jernbanevogn (R);30

d. sammenligne nevnte reelle karakteristiske data med nominelle verdier av 

nevnte mekaniske komponenter, i sanntid;

e. kontrollere om resultatet av nevnte sammenligning faller innenfor et 

forhåndsbestemt verdiområde;
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f. sende ut et alarmsignal hvis resultatet av sammenligningen er utenfor det 

forhåndsbestemte verdiområdet;

g. lagre de forhåndsbehandlede signalene og de sammenlignede dataene i trinn 

d;

i: konvertere vibrasjons- og/eller akustisk og/eller elektromagnetisk og/eller 5

solenergi og/eller fotovoltaisk og/eller vind- og/eller mikrovindenergi til elektrisk 

energi

8. Fremgangsmåte i henhold til det foregående krav, karakterisert ved at den 

innbefatter følgende trinn:10

h. estimere tidsintervallet der den overvåkede mekaniske komponenten kan 

passere gjennom en anomalitilstand, for å håndtere de prediktive 

vedlikeholdsaktivitetene knyttet til denne.

15
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