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驼峰电空转辙机电路的缺陷及改进

蒋　勇
（中国铁路成都局集团有限公司，　成都 ６１００５１）

摘　要：驼峰电空转辙机广泛应用于大、中、小型自动化编组站驼峰场，是实现自动控制的执行单元，其性能

好坏与稳定决定着编组效率。文章针对驼峰电空转辙机控制电路在特定条件下因迂回条件的构成形成迂回

电路，并造成控制设备表示继电器的高频颤动及驼峰电空转辙机电磁阀非常规供电的问题，结合驼峰电空转

辙设备与控制电路的特点，提出了改进措施，为同类项目提供参考。
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１　驼峰电空转辙机控制动作原理［１］

驼峰室外电空转辙机分 ＺＫ３和 ＺＫ４两种电空转
辙机型号，但电空转辙机的控制原理及电路相同，电空

转辙机的内部机械原理相同。动作原理及电空转辙机

受室内控制电路控制［２－３］如图１所示。
当室外转辙机在定位侧时，室内控制电路 ＤＢＪ继

电器通过 ＤＣＪ１１１１１２节点、ＤＢＪ（继电器１，４线包）、
ＲＤ３、电空转辙机定位节点、ＨＫＦ２４电源励磁并通过
ＤＢＪ５１５２节点自保。即 ＨＫＺ２４→ＤＣＪ１１１１１２→ＤＢＪ
（继电器１，４线包）→ＲＤ３→电空转辙机定位节点→
ＨＫＦ２４（ＤＢＪ↑励磁并通过ＤＢＪ５１５２节点自保）。

当转辙机执行操作命令定位转反位时，室内控制

电路接受反位命令 ＤＣＪ继电器转极，ＤＣＪ继电器由
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图１　动作原理示意图

ＤＣＪ１１１１１２节点闭合变为 ＤＣＪ１１１１１３节点闭合。此
时ＦＢＪ失磁，ＦＢＪ５１５３节点闭合，沟通了电空转辙机
ＦＫ反位电磁阀励磁电路。反位电磁阀动作导通了电
空转辙机机械动作条件，通过电空转辙设备动作带动

道岔转向反位，完成整个转换过程。即 ＨＫＺ２４→
ＤＣＪ１１１１１３→ＦＢＪ５１５３→ＲＤ２→ＦＫ（反位电磁阀）→
电空转辙机内的遮断器（ＢＪＤ）→ＦＢＪ６１６３→ＤＣＪ１２１
１２３→ＨＫＦ２４。

反位表示电路的励磁同定位原理相同。即

ＨＫＺ２４→ＤＣＪ１１１１１３→ＦＢＪ（继电器１，４线包）→ＲＤ４

→电空转辙机定位节点→ＨＫＦ２４（ＦＢＪ↑励磁并通过
ＦＢＪ５１５２节点自保）。

２　存在问题分析

驼峰电空转辙机（ＺＫ３或 ＺＫ４）电路在正常运用
中满足各项技术要求，运用良好［４］。但在转辙机轮休

更换、故障更换中，该电路的缺点就显现出来［５］，其将

对定、反表继电器及定、反位电磁阀使用寿命造成影

响。迂回电路［６］如图２所示。
道岔更换施工或维修作业中，当电空转辙机的表

示接点位置与室内ＤＣＪ继电器相反时，室内 ＤＢＪ继电
器或ＦＢＪ继电器接点会发生高频颤动 ＤＣＪ继电器是
有极继电器，继电器励磁对应道岔的定位，失磁对应道

岔的反位。

造成道岔继电器颤动的原因是：更换道岔或维护

道岔前，电空转辙机内的遮断器（ＢＪＤ）首先要断开，以
确保作业时切断室内对该道岔的控制，保证室外施工

人员的安全。作业中，当电空转辙机内的表示接点组

位置与ＤＣＪ继电器的位置相反或室外手操试验致使
电空转辙机内的表示接点组位置与 ＤＣＪ继电器的位

图２　迂回电路示意图

置相反。由于遮断器的断开，直接切断了图１中遮断
器［７］（ＢＪＤ）致ＨＫＦ２４正常电路。此时通过 ＤＫ（定位
电磁阀）与ＦＫ（反位电磁阀）ＲＤ２→ＦＢＪ５１５３节点、继
电器线包、电空转辙机节点，就勾通了致使室内道岔表

示继电器颤动的迂回电路条件。例如：某一道岔施工

前原位置为定位，对应的 ＤＣＪ继电器励磁（有极继电
器），接点１１１—１１２导通。更换道岔施工时，室内道岔
表示继电器ＤＢＪ↓，ＦＢＪ↓。而电空转辙机内的表示接
点组接点导通反位位置。迂回电路为（红线部分）：

ＨＫＺ２４→ＤＣＪ１１１１１２→ＤＢＪ５１５３→ＲＤ１→ＤＫ（定
位电磁阀）→ＦＫ（反位电磁阀）→ＲＤ２→ＦＢＪ５１５３→
ＦＢＪ（继电器１，４线包）→ＲＤ４→电空转辙机内的反位
表示接点组→ＨＫＦ２４。ＦＢＪ继电器接点高频颤动。

如果ＤＣＪ继电器失磁，接点１１１—１１３导通。试验
道岔时，室外人为操纵定位电磁阀，电空转辙机内的表

示接点组接点导通定位位置。ＤＢＪ的现象与ＦＢＪ的现
象相同，都是表示继电器接点高频颤动。

由于迂回电路通过定、反位电磁阀，使定、反位表

示继电器接点发生颤动。这将影响定、反位电磁阀及

定、反位表示继电器的使用寿命，增加设备故障率。

３　改进措施

切断电流通过定、反位电磁阀线圈，切断定、反位

表示继电器励磁迂回回路是解决该电路问题的关键。

在定反位电磁阀动作电路中，增设２个正向二极
管（反向电压不小于５００Ｖ，正向电流不小于１Ａ）［８］，
通过二极管切断定位或反位迂回电路（如图２所示）
就能彻底解决该电路长期存在的问题。改进电路如

图３所示。
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图３　改进电路示意图

４　结束语

编组站在铁路路网中是大量车流集散地，发挥着

巨大的车流组织、调节作用。驼峰执行设备的缺陷将

造成故障的发生，影响编组站编组效率，缩短设备的使

用寿命，小问题将造成大故障。驼峰电空转辙机电路

的缺陷及改进是在运用维护中发现问题并分析解决问

题，本文通过增设两个二极管解决了驼峰电空转辙机

电路的缺陷，提高了继电器，电磁阀使用寿命，通过现

场实物安装试验，效果良好，彻底解决继电器颤动和电

磁阀非正常供电问题。希望对编组站驼峰自动集中设

备的维护有所帮助。
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