[image: image1.wmf]
Инструкция по эксплуатации
Модель  BGK – 6850A
3D устройство вывода и считывания данных со струнных датчиковс использованием принципа маятника
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Никакая часть данной инструкции не должна быть изменена или переделана без разрешения компании Geokon, Inc.

Geokon, Inc. не ответственнен за допущенные погрешности, ошибки вследствие неправильного понимания.

Предоставление гарантии 

Компания GeokonInc. гарантирует, что её продукция не будет иметь дефектов ни в части материалов, ни по исполнению при нормальном пользовании  и уходе в течение 13 месяцев со дня приобретения. Если в работе прибора отмечаются сбои, его следует возвратить на завод для оценки,  посылка заранее оплачена. При обнаружении дефектов в приборе на заводе  Компании  прибор будет бесплатно отремонтирован или заменён.  В тех случаях, когда  имеются следы самовольных изменений или повреждений, как результата  интенсивного действия  коррозии, потока, тепла, влажности или вибрации, применения  несоответствующих технических требований, неправильного использования,  или свидетельства  нарушения прочих оперативных условий вне контроля Компании GeokonInc., условия гарантии действовать не будут. Компоненты, которые подверглись износу или повреждены в результате неправильного использования, замене по гарантии не подлежат. Это относится к плавким предохранителям и батарейкам.

Компания GeokonInc. производит научные приборы,  неправильное использование которых потенциально опасно.  Приборы должны устанавливаться  и использоваться только квалифицированным персоналом. Помимо указанных,  никаких других гарантий не существует. Нет никаких других гарантий, выраженных явно или подразумеваемых, включая, но не ограничиваясь подразумеваемыми гарантиями коммерческой или функциональной пригодности для конкретной цели. Компания GeokonInc. не несёт никакой ответственности за ущерб или повреждения, нанесённые другому оборудованию прямым или  косвенным образом, в результате аварии, умышленными или  вытекающими, которые ложатся на покупателя в результате монтажа или использования продукта. Единственная компенсация  покупателя за нарушение настоящего соглашения   Компанией GeokonInc.  или  какой-либо другой гарантии Компанией GeokonInc.  не должна превышать цену покупки, оплаченную покупателем Компании GeokonInc.  за единицу или  несколько единиц продукции, или оборудование, прямо затронутых таким нарушением. Ни при каких обстоятельствах Компания GeokonInc. не произведёт возмещений заявителю за ущерб, понесённый при удалении или переустановке оборудования.

При подготовке  инструкций и/или программного обеспечения были учтены все меры предосторожности по точности, однако, Компания GeokonInc. не несёт никакой ответственности за упущения или ошибки, которые могут появиться, ни за повреждения или ущербы при  пользовании инструкциями или программным обеспечением.
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1. Принцип работы

BGK-6850A– 3D устройство вывода и считывания данных, рассчитанное на использование принципа прямого или обратного маятника. Оно автоматически измеряет горизонтальные отклонения в двух направлениях плюс изменения по вертикали между верхней точкой подвески струны и местом нахождения считывающего устройства и применяется при измерениях наклона крупных сооружений, как например, плотины, высотные здания, мосты и т.д.
BGK-6850A  3D(см. рис.1) - маятниковое  устройство вывода и считывания данныхиспользует трилинейных массиваустройствс зарядовой связью (ССD) высокого разрешения  в качестве основных датчиков. Три коллимированных световых источника, расположенных под углом 90о друг к другу, направляют свет на экраны трех фоточувствительных ССD. Когда тень струны маятника падает на ССD, датчик автоматически производит сканирование ССDрастровых карт, записей и сохраняет в цифровом виде  на встроенном компьютере координаты тени.
Рисунок 1.Система воспроизведения изображения ССD:
1-точка; 2-лампа; 3-линзы; 4-струна;  5-тень;  6-датчик  ССD; 7-параллельные световые лучи

Эта информация затем преобразуется  в аналоговый сигнал, который фиксирует положение струны маятника в горизонтальной плоскости, воспроизводимой местным порядком в десятых долях миллиметра на двух светодиодных панелях, смонтированных на пульте. Вертикальное смещение измеряется третьей парой светового источника/системой датчиков ССD, которая контролирует положение маркерного блока, скрепленного зажимом со струной. Сигнал может быть передан через выход  4-20mА или RS485 к  дистанционному пункту считывания (см. рис. 2).
Рисунок 2.  Электрическая схема:
1- питание;  2- устройство с накоплением заряда  (ССD);  3-коммуникационные устройства; 4-цифро-аналоговое  преобразование (D/А); 5- энергонезависимая память (NVRAM); 6- подключения к силовому кабелю (СРС)
2.  Технические характеристики
· ССD - устройство с зарядовой связью, фотоэлектрическое  воспроизведение, бесконтактное, диапазон горизонтальных измерений 50мм  х 100мм, вертикальных измерений – 50 мм, с разрешением 0.01 мм

· Высокая точность, отсутствие  электрического дрейфа, хорошая длительная устойчивость
· Высокая светостойкость

· Три встроенных панели визуализации с 4-х сегментным светодиодом для упрощения установки, настройки  и  визуальных наблюдений за пространственными координатами  маятниковой струны
· Интервалы селективной  выборки от 10 сек до одного раза в сутки 
· RS485  вывод, связанный с функцией адресуемой сети, делает возможным связать несколько считывающих устройств с маятником  BGK-6850A  3D и производить отдельно дистанционную адресацию

· Вывод 4-20mА обеспечивает совместимость считывающего устройства с маятником  BGK-6850A  3D со всеми стандартными системами  сбора данных и SCADA
· Возможность хранить до 1200  наборов данных
· Защита от выключения питания с сохранением информации при выключении питания обеспечивает сохранение информации  в случае  потери питания

· Компактный, прочный  и  защищенный от метеорологических воздействий  корпус(кожух)геометрической модульной конструкции с водонепроницаемой схемой  обеспечивает надежную работу в 95%  влажностных сред (неконденсирующихся)

· Прорезь в корпусе позволяет установить его над струной маятника без демонтажа маятниковой системы

· Встроенный источник энергии может работать по всему миру  в диапазоне напряжений от 85В до 265 В переменного тока

· Функция самодиагностики может отображать состояние неисправности на месте. Функция дистанционной диагностики  позволяет, при необходимости,  проверить световоды на чистоту
· Защитный «фартук» (щиток), скрепленный с маятниковой струной,  защищает камеру устройства с зарядовой связью  от  окружающего освещения и попадания капель воды
· Предусматривается кронштейн для облегчения установки корпуса на вертикальную стенку сзади маятниковой струны (прямой маятник). Кронштейны могут быть изготовлены по заказу клиента
· Как вариант, корпус может быть смонтирован на столе непосредственно ниже емкости с поплавковым регулятором уровня (обратный маятник)  Таблицы и емкости с поплавковым регулятором уровня могут быть изготовлены по заказу клиента

3. Компоненты системы

На рис.3 показаны компоненты  считывающего устройства с маятником BGK-6850A в составе верхнего и нижнего светозащитных щитков, корпуса с квадратным отверстием, прорези и монтажной плиты в основании  для установки на опционный универсальный монтажный кронштейн. Также показаны три панели отображения и  входной и выходной  силовой разъем на днище.
Рисунок 3.  Наружная конфигурация пространственной маятниковой системы BGK-6850A
4 Установка
4.1 Ориентация и размещение
На рисунке 4 показан корпус  с ориентацией по осям Х и У. Стрелки показывают направление движения струны (с учетом отверстия), которое проявляется при считывании положительных изменений. Для плотин обычно – фасад корпуса  ориентируется с дисплеями светодиода на низовую грань таким образом, чтобы  положительное увеличение показаний по оси Yсоответствовало  бы смещению струны с фасадной  стороны отверстия  к тыловой части отверстия: будет ли  то соответствовать смещению в сторону   верховой или низовой грани, зависит от того,  какой тип маятника используется  - прямой или обратный. Если струна смещается слева от отверстия в корпусе  в правую сторону, показания по оси Х будут возрастать, будь то смещение к левому или правому берегу, что, в свою очередь,  зависит  от того, прямой или же обратный маятник  используется.
Рисунок 4.  Габариты и ориентация (вид сверху)

4.2.  Исходные проверки
Прежде всего, проверяется корпус (кожух) на предмет наружных повреждений.  Затем подключается источник питания и закрывается верх и низ квадратного отверстия во избежание проникновения света. На дисплее отобразится «Err 4», указывающее на то, что тень от струны маятника отсутствует. Затем вставляется прямой отрезок струны  диаметром 1.2 мм для имитации струны маятника  в прямоугольном отверстии – на оси Х и Y на дисплее светодиода появится соответствующее показание. Если стрелка или струна сцентрированы, то на дисплее для оси Y появится показание 50.00мм, а на оси Х  - 25мм (показание 4-20mА должно быть около 12mА).  Двигая стрелку  туда и обратно, можно изменить показания от 0 до 100мм (Y) и от 0 до 50мм  (Х).
Для проверки оси  Z раскрепить конический блок  Z  к струне  верхней частью плоской поверхности и начать  передвигать блок вверх и вниз: показания по оси Z должны меняться в диапазоне от 0 до 50 мм.
4.3. Монтажные кронштейны

4.3.1  Прямые маятники

4.3.1.1  Закрепление прямого маятника
Струна для системы с прямым маятником обычно закрепляется  наверху скважины или покрытия галереи прямо над скважиной.
Для этого используются угловые кронштейны со специальным центратором струны.

Если струна крепится к перекрытию наверху скважины, требуется два угловых кронштейна, а если сверху скважины, то необходим  только один  кронштейн с центратором.

Рисунок 5.  Кронштейн подвеса прямого маятника

4.3.1.2  Прямые маятники и промежуточные станции –  кронштейны, изготавливаемые на месте
Кронштейн необходимо прикрепить болтами к вертикальной стенке за маятниковой струной. Зазор между задней стенкой и маятниковой струной должен  составлять не менее 250мм, чтобы обеспечить пространство для корпуса считывающего устройства  с учетом ориентировки (см. раздел 4.1) и габаритов, показанных на рисунке 6 ниже.
Рисунок  6. Установка с помощью изготовленных на месте кронштейнов:

1- верхняя пластина;  2-линия отвеса

Кронштейны лучше изготавливать на месте (но можно получить и в GeokonInc. при предоставлении информации об ориентировании и габаритах).
Типовой кронштейн может состоять из двух  треугольных деталей, 45мм х 45мм,  выполненных из уголковой стали и соединенных со стойкой на стенке, и U-образной верхней пластины (см. рис. 6).  Отверстия (скважины) необходимо пробурить в стенке с совпадением с 4 пазами (прорезями), предусмотренными в стойках кронштейнов (или это могут быть подпорки,достигающие пола). Размещение отверстий должно быть выполнено очень тщательно с тем, чтобы струна маятника находилась  бы рядом с осью отверстия в корпусе считывающего устройства, когда оно устанавливается наверху кронштейна. Для упрощения процедуры желательно предусмотреть  шаблон, имитирующий габариты  корпуса считывающего устройства. Этот шаблон, который также требует предусмотреть в нем прорезь, можно использовать для позиционирования отверстий на верхней пластине  кронштейна  для монтажа корпуса, а также для размещения  монтажных отверстий, которые требуется рассверлить в стенке с тем, чтобы струна маятника  попадала бы в центр отверстия (или же при отклонении  в одну сторону  для попадания в диапазон максимального ожидаемого смещения).  Размеры монтажных отверстий приведены на рис. 7.
Рисунок 7.  Вид снизу с указанием монтажных отверстий

Размеры монтажных отверстий: 330мм х 380мм.
Центр отверстия находится в центре корпуса.

Отверстия, рассверленные в стенке, имеют диаметр 12мм,  в них ввертываются  и затем  затягиваются расширительные болты (клиновые анкеры). Когда отверстия рас –сверлены и расширительные болты закреплены, следует подвинуть кронштейн  сзади маятниковой струны и разместить пазы в двух кронштейнах напротив анкерных болтов. Прикрепить пластину к кронштейну с помощью  винта с плоской головкой. При затягивании гаек на анкерных болтах воспользоваться спиртовым уровнем.
Затянуть четыре монтажных болта (в составе поставки) на корпусе  в отверстиях с нарезкой. Затянуть одну гайку на корпусе  и  удалить по одной с каждого другого болта. 
Перед тем, как разместить корпус у струны,  блок  Z необходимо скрепить болтом с маятниковой струной на определенной точно высоте  над кронштейном (см. рис. 8).  Точная высота 100мм над базой корпуса считывающего устройства.  К этой цифре следует приплюсовать высоту монтажных болтов, удерживающих корпус на кронштейне. Установить  блок  Z вверх плоской гранью.  Воспользоваться крестовой отверткой для затягивания двух винтов, скрепляющих две половины  блока  Z, захватывающих маятниковую струну.

Рисунок  8.  Позиция  блока  Z
Затем корпус размещается над маятниковой струной над блоком Z, а потом осторожно опускается,  во избежание нанесения царапин  фотоэлементу,на четыре монтажных болта, которые скрепляют его с кронштейном и удерживают  на месте с помощью гаек, предварительно удаленных.
[Установку можно производить  также  с помощью  липучек, вместо болтов, для удержания корпуса на кронштейне. Это более простой метод и имеет дополнительные преимущества в том, что позволяет легко переустановить прибор].
4.3.1.3. Светозащитные щитки и щитки от попадания капель

В условиях влажности  конический щиток от капель, который можно получить  в GeokonInc., присоединяется к маятниковой струне  для предотвращения попадания капель на блок Z и корпус считывающего устройства.

Считывающее устройство маятникового типа будет работать некачественно,  если  окружающее освещение будет слишком ярким. Если световой экран не входит в объем поставки, его можно изготовить на месте из ПХВ трубки диаметром 140-145мм с прорезью для пропуска струны внутрь. ПХВ трубка может быть длиной 80-150мм и изнутри окрашивается в черный цвет.
4.3.2  Обратные маятники – устанавливаемые на столе
    4.3.2.1.  Компоненты системы

Система с обратным  маятником  BGK-6850А  предназначена для использования ее в теле плотин. Обратный маятник устанавливается внутри вертикальной скважины, пробуренной или же устроенной в теле плотины. В основании скважины заанкеривается струна из нержавеющей стали диаметром 1.3 – 1.5мм. Эта струна устанавливается вертикально  и туго натягивается с помощью поплавка, раскрепляемого к верхнему концу струны. Этот поплавок находится внутри  емкости, частично заполненной водой таким образом, чтобы центр поплавка всегда бы находился точно вертикально над точкой анкеровки дна. Всякое смещение в сторону верхней части тела плотины относительно нижней части  - за счет сдвига или же наклона – заставляет поплавок и верх струны смещаться относительно емкости и ее опоры на столе, на которой находится емкость и электронный детектор смещения.
Рисунок 9.  Обратный маятник:

1- крышка; 2- зажим;  3- поплавок;  4 – емкость;  5 – зажимной стержень; 6 – прутковые тиски;  7- струна из нержавеющей стали;  8 -  нижний зажим струны;  9 – анкер, замоноличенный цементным раствором
4.3.2.2.  Первое требование – скважина должна быть вертикальной и достаточного диаметра и не позволять струне из нержавеющей стали  соприкасаться со стенками скважины.
4.3.2.3.  Второе - струна из нержавеющей стали  присоединяется к анкеру, замоноличенному цементным раствором, с помощью нижнего зажима. Подробно анкер, замоноличенный цементным раствором, и метод присоединения струны представлены на рисунке 10 ниже.

4.3.2.4.Определить объем цементного раствора, необходимого для заполнения пространства  в скважине, эквивалентного длине анкера  минус приблизительный объем анкера. Это не составит проблемы, если раствор распространится по анкеру, только следует убедиться, что анкер покрыт цементным раствором в достаточной степени.
Подать раствор под давлением на забой скважины.

Попридержать анкер в скважине, опуская его вниз через раствор, пока он не достигнет дна, а затем вытянуть его примерно на один дюйм   и подвесить систему в центре скважины на поверхности. Это выполняется в предположении, что скважина абсолютно вертикальна. Если же известно, что абсолютной вертикальности она не имеет, анкер подвешивается в любой точке, где обеспечивается наибольшая свобода в предполагаемом направлении смещения.
Необходимо следить, чтобы  струна никогда  не перекручивалась.

Рисунок 10.Детали  замоноличенного  цементным раствором анкера обратного маятника и нижнего зажима
4.3.2.5.   Когда раствор схватится,  можно собрать стол из нержавеющей стали, как это показано на рис.12.

Рисунок 11.  Сборка  стола для обратного маятника 
А и В.  Соединить сборочный элемент сверху с обеих сторон.  Проверить наличие панелей наверху, чтобы  установить на них емкость.
C и D.  Соединить  сборочный элемент снизу с обеих сторон.
EиF.Соединить панели полок  с распорками на сборочных элементах.
После того, как стол будет собран,  следует установить его над скважиной и развернуть таким образом, чтобы прорезь между двумя панелями, на которые устанавливается корпус электронного устройства, была бы ориентирована  в направлении «верхний бьеф – нижний бьеф». С помощью спиртового отвеса и монтажных винтов стол выравнивается.

4.3.2.6.  Установить емкость на верху стола и пропустить струну  через прорезь между двумя панелями и центральное отверстие в емкости. Прижать зажимной стержень к верху поплавка с помощью двух крупных  накатных  гаек и пропустить струну  через зажимной стержень до верха. Опустить поплавок в емкости. Протолкнуть конец  струны из нержавеющей стали сквозь отверстие  в верхнем зажиме  и вывести ее через отверстие в сторону. Давить на зажим до тех пор, пока он не окажется примерно в 50мм от верха стержня зажима. Затянуть верхний зажим на струне. Отрезать  излишки струны.
4.3.2.7. Залить немного воды  (или раствора антифриза) в емкость и добавлять ее до тех пор, пока поплавок не поднимется достаточно высоко, чтобы верхний зажим  достиг верха зажимного стержня  и в определенной степени  натянул бы струну из нержавеющей стали. Проверить, находится ли поплавок  в центральной части емкости. Подвинуть емкость на верху стола таким образом, чтобы поплавок размещался  в центре  (при необходимости, сдвинуть стол). Добавлять воду до таких пор, пока натяжение струны из нержавеющей стали не достигнет  примерно 60 кг (это примерно соответствует моменту, когда поплавок погружен примерно на 200мм). Затянуть прутковые тиски (в нижней части зажимного стержня) на струне из нержавеющей стали.
4.3.3.  Универсальный монтажный кронштейн

Универсальный кронштейн является  альтернативой  стационарного кронштейна; компоненты кронштейна показаны на рис. 12 ниже. 

Рисунок 12. Универсальный кронштейн  и его компоненты

Эти компоненты прибалчиваются  к монтажному кронштейну  так же, как это описано в разделе  4.3.1.2.   

Рисунок 13.  Универсальный монтажный кронштейн

Расстояние между болтовыми отверстиями  на сторонах кронштейна должно быть 260мм, а зазор между двумя сторонами монтажного кронштейна – не менее 220мм  для соответствующей посадки  поперечины.

Максимальный размер универсального кронштейна  в полном сборе – 620мм.
Общая  высота  сборного узла – 357мм.

Рисунок 14.  Установка универсального кронштейна на боковой стенке

5. Сбор данных и дистанционный мониторинг

Помимо обеспечения мониторинга на площадке,  считывающее устройство BGK6850A, работающее по принципу маятника, имеет также цифровой интерфейс RS 485 и аналоговый вывод  4-20mA.
5.1.  Коммуникации  RS 485 

Каждое считывающее устройство BGK6850A, работающее по принципу маятника, имеет отдельный сетевой адрес. До 32-х считывающих  устройств   BGK6850A  может быть подключено одновременно через интерфейс  RS 485, как это показано на рис. 15.

Рисунок 15.  Адресуемая сеть RS 485:
1- персональный компьютер;  2- переменный ток (85-265 В);  3-преобразователь

Во избежание нанесения повреждения  коммуникационному порту  подключение RS 485 должно выполняться  трехпроводным, а все устройства, как например, кабельные щитки и 4-20mASignalGND в сети должны подключаться к общей сети заземления (GROUND).
Рисунок 16.  Сигнальное соединение 4-20mA:

1- кабельный экран;  2- сопротивление;  3- подсоединить  кабельный экран и отрицательный конец  4-20mA к системе GROUND
При использовании сети RS 485 максимальное расстояние до самого удаленного маятника  не должно превышать 1200м.  Сопротивление 120 ом  должно быть подсоединено  через параллельное подключение  к  соединительному разъему  на наиболее удаленном маятнике  для уменьшения отражающей способности сигнала. Если расстояние передачи сигнала превышает  1200м, должен применяться опто-волоконный кабель. При применении опто-волоконных кабелей нет ограничений по расстоянию передачи сигнала, в сеть может быть включено до 99 маятников.
5.2. Аналоговый вывод  4-20mA
Считывающее устройство BGK6850A, работающее по принципу маятника, предоставляет вывод 4-20mA, который может быть замерен  с помощью высокоточного (0.1%) цифрового амперметра, как например, 20mAlevel цифрового мультиметра на 45 бит или какой-либо другой регистратор данных.  При использовании амперметров  требуется 2 амперметра на маятник - по одному на оси Х и Y.
 С вывода 4-20mA можно считывать с помощью устройства считывания BGK-Micro-40 (или какой-либо другой регистратор данных), как это показано на рис. 17.
Рисунок 17.  Использование  измерительного блока BGK-Micro-40 для  измерения  аналоговогосигнала
5.3. Монтажная схема электрических  соединений
Соединитель питания размещается на базе корпуса

	3-х проводной  силовой шнур
	Маркировка
	Описание

	Красный
	L
	Линия

	Синий
	N
	Нейтраль

	Зеленый
	GND
	Заземление


Таблица 1.   Подсоединения силового шнура
Каждое считывающее устройство с RS 485 и 4-20mA кабелем оборудовано 10-штыревыми соединителями питания типа Bendix.
	10-штыревой силовой разъем (RS 485/аналоговый вывод)
	Определение
	Описание

	A
	Ix
	Ось Х, аналоговый вывод

	B
	GND
	Ось Х, заземление

	C
	Iy
	Ось Y, аналоговый вывод

	D
	GND
	Ось Y, заземление

	E
	NC
	Нуль

	F
	А
	RS485-T/R-

	G
	В
	RS485-T/R+

	H
	
	Нуль

	K
	
	Ось Z, аналоговый вывод

	J
	
	Ось Z,, заземление




Таблица  2.  Соединитель питания RS 485А
Если пользователь получает уже готовые коммуникационные кабели, то они определяются следующим образом:




	10-штыревой силовой разъем (RS232/аналоговый вывод)
	Цвет повода
	Определение
	Описание

	A
	Красный
	Ix
	Ось Х, аналоговый вывод

	B
	Красный с черным
	GND
	Ось Х, заземление

	C
	Белый
	Iy
	Ось Y, аналоговый вывод

	D
	Белый с черным
	GND
	Ось Y, заземление

	E
	Экран
	GND
	Нуль

	F
	Зеленый
	
	

	G
	Зеленый с белым
	
	

	H
	
	Nc
	Нуль

	K
	Желтый
	Iz
	Ось Z, аналоговый вывод

	J
	Желтый с черным
	GND
	Ось Z,, заземление


Таблица  3.  4-20mA и сигнальная монтажная схема соединенийRS 485А
5.4. Обработка данных
После установки получены исходные величины  Х,  Yи Z -  это   Х о,  Yо и Zо.  Смещения маятниковой струны  воспроизводятся  на считывающем устройстве  в мм, ΔХ,  ΔY и   ΔZ получают из уравнений:

ΔХ =  Х1  - Хо
ΔY =  Y1 -  Yо
                                              ΔZ =   Z1 – Zо
где: Х1, Y1 и Z1 – последовательные показания по осям Х,  Y и Z. 
При использовании  вывода 4-20mA фактические смещения струны в мм получают умножением каждого измеренного значения ΔХ и ΔZ на коэффициент 3.125 мм/мА, а замеренную величину ΔY -  на коэффициент 6.25мм/мА.
6. Использование входящего в поставку программного обеспечения
Каждое считывающее устройство маятникового типа имеет свободно тестируемое программное обеспечение. Подробная информация о пользовании программным обеспечением приведена в соответствующих инструкциях. Подробная информация о пользовании Multiloggerприведена в разделе 10.
7. Поиск неисправностей

 Прибор BGK6850 не требует  регулярного техосмотра, за исключением периодических проверок  оптики (светодиодов) на чистоту. Пользуясь компьютером и программным обеспечением в составе поставки, можно проводить «полутоновое сканирование» при всех пикселях на выводах  устройств с зарядовой связью 
и определять необходимость  чистки оптики.
При принятии решения о  необходимости чистки, ее следует выполнять мягкой, слегка смоченной в воде тряпкой.  При чистке нельзя пользоваться органическими растворами. 
Прибор BGK6850 имеет также функцию самодиагностики: при неисправности  на дисплее обнаружится соответствующий код неисправности (Errorcode), согласно которого  неисправность будет  отслежена и скорректирована. В таблице ниже представлены  коды неисправностей (ошибок).

	Отображенный код - Errorcode или симптом неисправности
	Проблема
	Решение

	Еrr. 2
	Слишком яркая  окружающая  освещенность 
	Усовершенствовать методику экранирования от освещенности или использовать дополнительные экраны

	Еrr. 3
	Слишком слабая освещенность
	Вернуть изготовителю для ремонта

	Еrr. 4
	Отсутствует тень, указывающая на то, что струна маятника  вышла за пределы шкалы
	Переустановить считывающий прибор

	Еrr. 5
	Неисправность в датчике отображения устройства с зарядовой связью
	Вернуть изготовителю для ремонта

	Еrr. 6
	Присутствует слишком много теней, указывающих  на то, что в световоды  попал сор или капли воды
	Очистить световоды

	Дисплей пуст
	Потеря питания
	Восстановить питание

	Дисплей в нормальном состоянии, но коммуникации не работают
	Адрес считывания может быть некорректен
Повреждение в коммуникационной линии
	Выполнить переуставку  адреса
Проверить коммуникационный кабель

	Отсутствует аналоговый вывод
	Неисправность имеет место в аналоговой цепи прибора
	Вернуть изготовителю для ремонта



Коды неисправностей (ошибок)  и поиск неисправностей. Информация

Если после выполнения предлагаемых мероприятий  неисправность остается, прибор следует возвратить  изготовителю. Временами  Еrr. 2,  Еrr. 4 и Еrr. 6 попеременно появляются на дисплее, это означает, что  окружающая освещенность слишком яркая. 
8. Технические  условия   
	Диапазон измерений
	50мм х 100мм х 50 мм

	Разрешение
	0.01мм

	Точность
	0.1мм

	Электрический дрейф
	Ноль

	Диапазон рабочих температур
	-15оС до +60о

	Относительная влажность
	95% RH

	Датчик
	CCD

	Выводы
	Светодиодный индикатор на месте,  порт RS485 и 4-20mA

	Частота дискретизации
	От одного раза/10 сек  до одного раза /сутки, программируемая

	Объем памяти
	1200 показаний в энергонезависимом ОЗУ. Каждое показание дает значение  X, Y, Z, с указанием  даты и времени

	Питание
	85-265В переменного тока, 50-60 Гц, 10Вт

	Кожух
	Защищен от метеорологических воздействий, сталь окрашенная (красный цвет)

	Габариты
	480 х 430 х 220мм (высота)

	Вес
	16 кг

	
	


  9.  Перечень частей, поставляемых со считывающим устройством  BGK6850 3D
	Название
	Кол-во
	Примечания

	Система с маятником BGK6850А
	1 комплект
	

	Блок, ориентированный по Z
	1 комплект
	Каждый комплект: 2 полуконусных, М4х20, винта с округленной головкой из нержавеющей стали

	Установочные болты для стационарного кронштейна
	4 комплекта
	Каждый комплект: один винт из нержавеющей стали, М 12х80; 3 гайки из нержавеющей стали, М12

	Кабель RS485- 20mA
	1
	

	Универсальный кронштейн
	1 комплект
	По выбору

	Светозащитные  устройства (щитки, экраны)
	2
	По выбору

	Щиток от капежа
	1
	По выбору


9. Модель считывающего устройства  GeokonBGK-6850A. Записка по эксплуатации

Данная записка составлена  для двухосных маятников, но может быть экстраполирована на трехосные.

В Указаниях  по применению датчиков  №16 содержится информация, помогающая  интегрировать  модель  Geokon 6850 в систему мониторинга CampbellCR800 илиCR1000 при конфигурировании с использованием Multilogger.
Сюда входят детали схемы электромонтажа, а также  подробности по программированию применительно к монтажу оборудования.

Модель 6850  включает  полудуплексный интерфейс RS-485, а также двойные выводы 4-20mA.

Электромонтажниже -  штырек соединителя для Geopendulum (геомаятникa). Штырек расположен снизу прибора рядом с уплотнением силового шнура.

	Штырек
	Описание
	Окраска (предварительно смонтирован)

	A
	Ось Х, 4-20mA,  вывод
	Красный

	B
	Заземление
	Красный с черным

	C
	4-20mA
	Белый

	D
	Заземление
	Белый с черным

	E
	Отсутствует соединение
	

	F
	RS-485-
	Зеленый

	G
	RS-485+
	Зеленый с черным

	H,J, K
	Отсутствует соединение
	


Соединение 4-20mA:

1-красный;  2-красный с черным; 3- белый; 4 – белый с черным;  5 – маятник;  6 – примечание: можно использовать другие дифференциальные каналы ввода
Соединение RS-485: 

1 – штырек:  2 – блок преобразования данных;  3 –преобразователь;  4 – зеленый;  5 – зеленый с черным;  6 – маятник;  7 - белый с черным (необязательное подключение для шумных установок); 8 – примечание: Com2 может быть также использован (С3 & С4);  9 - заземление
11. Конфигурация маятника

Маятник оборудован программным обеспечением CCDTest, которая используется для настройки параметров маятника и контроля за его работой. Используйте прилагаемую программу установки, чтобы установить программное обеспечение. При запуске программного обеспечения вы увидите интерфейс, как показано ниже.

Настройте CommPort, который имеет приложенный адаптер RS-485, затем нажмите OpenComm.

Если вы не уверены в адресе маятников, нажмите кнопку SearchSensors (Поиск датчиков), чтобы испытать программное обеспечение и расположить их.

Найденные датчики будут отображены в SensorsList (Список датчиков). Введите адрес датчика, с которым вы хотите связаться в поле SensorsAddress, пример ниже показывает обнаруженный адрес 15 и отображенный в поле SensorsAddress.

Нажмите ImmediateReading (Непосредственное считывание), чтобы снимать показания каждые 10 секунд с прикрепленного маятника.

Показания будут отображаться в поле Value (Значение) с отметкой времени и значениями осей X и Y. Если необходимо записываются отображенные ошибки и неполадки. Для объяснения значения кода ошибки смотрите следующий раздел.

Программное обеспечение CCDTest выполняет несколько функций, касающихся конфигурации маятника, в частности, настройка адреса, конфигурацию струны, уставку контрольного значения, настройку часов и направление выводов. Эти опции представлены в меню Settings (Настройки) в верхней левой части окна.

Настройка адреса датчика

Используйте опцию ChangeSensor'sAddress (Изменить адрес датчика) в меню – отобразиться окно SetSensor’sAddress (Настройка адреса датчика).

Введите OriginalAddress (Исходный адрес) в поле, за которым следует NewAddress (Новый адрес). Нажмите Ok, когда закончите.

Программное обеспечение попробует установить адрес и отобразит сообщение о состоянии. Если не получится, попробуйте снова.

После успешной установки нажмите OK, а затем Cancel (Отмена) в окне SetSensor’sAddress (Установка адреса датчика), чтобы вернуться в основное окно.

Обратите внимание, если адрес изменен, вам необходимо обновить поле SensorsAddress с новым адресом. CommError будет отображаться, пока вы не обновите адрес, пример показан ниже.

Когда SensorAddressобновлен, показания должны снова отображаться правильно.

Примечание: дисплей Значение очиститься после остановки и повторного запуска функции непосредственного считывания (ImmediateReading).

Настройка параметров струны и калибровки

Используйте пункт меню ParameterSettings (Настройка параметров), чтобы настроить диаметр струны и область ошибок.

Настройте адрес датчика, затем введите диаметр струны в миллиметрах и погрешность (PermittedError) в миллиметрах. Погрешность обычно равна 0,5 мм, как показано выше. Нажмите Установка (Set) для установки внутренних настроек маятника, вы также можете использовать кнопку Inquiry (Запрос) , чтобы проверить текущие настройки маятника. Нажмите Выход, когда закончите, чтобы вернуться в основное окно.

Настройка стандартнойуставки

Эталонное значение позволяет корректировать вывод устройства для данного значения. Это обычно применяется для поддержания непрерывных данных при замене устройства или регулярной чистке или во время обслуживания. Без контрольного значения показания должны корректироваться во время пост-обработки для подсчета различий в измерениях после смещения или замены устройства.

Примечание: вы должны ввести адрес маятника в поле SensorsAddress (Адрес датчика) в основном окне, чтобы эти опции работали правильно!

Используйте пункт меню ReferenceSetting (Стандартнаяуставка) для отображения окна ReferenceSetting.

В показанном примере маятник будет настроен, чтобы показывать изменения в показаниях после установки. Введите 0.00 для X-direction (осm X) и нажмите Установить, чтобы установить значение как эталонное значение оси X. Программное обеспечение пришлет сообщение об успешной установке, вместе с внутренним отклонением регулирования (текущее абсолютное измерение), чтобы наладить выход для получения желаемого стандартного выхода.

Введите 0.00 для Y-direction (осm Y) и нажмите Установить. После нажатия настройте True (Истина) (по умолчанию) в качестве ReferenceFeature (Эталонное значение) и нажмите Установить. Это настроит устройство на использование новых значений оси X и Y в качестве начальных значений для отображения и выхода 4-20 мА.

Нажмите Завершить, когда изменения в настройке ReferenceSetting (Стандартная уставка) завершены. Когда эталонные значения установлены, вы посмотрите на дисплей обновленного маятника, закройте окно, нажав на верхний правый угол.

Обратите внимание, при возврате в основное меню значения X и Y необходимо обновить в соответствии с дисплеем, чтобы показывать их в качестве эталонных в соответствии с введенными значениями.

Рассмотрите эту последовательность в качестве примера того, как эталонные значения помогают поддерживать непрерывные данные.

1.
Значения с недавно установленного маятника составляют 27,986 и 38,835 мм для осей X и Y соответственно. Эталонные значения не используются, поэтому эти значения абсолютные.

2.
Устройство удаляется, чистится и снова устанавливается. Новые показания составляют 25,456 и 31,894 для осей X и Y соответственно.

3.
Используйте пункт меню ReferenceSetting (Стандартнаяуставка), чтобы отобразить окно ReferenceSetting. Введите 27,986 и 38,835 в качестве эталонов для осей X и Y соответственно. Установите ReferenceFeature (Эталонная характеристика) на True (Истина). Дисплей обновится, чтобы отобразить измерения, снятые перед удалением устройства. Это предусматривает непрерывное получение данных без необходимости применения коррекцию по замеренным отклонениям после обработки.

Настройка времени

Используйте пункт меню ClockSetting (Настройка часов) дляотображение окна. Настройте адрес маятника и нажмите Установить, чтобы согласовать внутренние часы маятника с часами на компьютере.

Это целесообразно, когда маятник записывает показания на внутреннюю память.

Нажмите Exit (Выход) для возвращения в основное окно.

Перед выходом из программы CCDTest убедитесь, что автоматическое считывание остановлено, а затем с помощью CloseCommзакрjqntCommport.

Параметры настройки струны и калибровки

Используйте пункт меню Initialization (Инициализация) для осуществления свопинга осей X и Y, это включает изменение цифрового дисплея и выходов 4-20 мА устройства. Это меню предусматривает изменение каждой оси, например, если ось X в настоящий момент показывает 35,78 мм, после свопига она будет показывать 14,22 мм. Эти функции полезны, когда установленное направление устройства должно совпадать с направлением ожидаемого смещения.

При выборе пункта меню Swap (Свопинг) отобразиться окно. По умолчанию стоит False (Ложь), однако ее можно изменить на Истину (True), выбрав в выпадающем меню и нажав Установить. Нажмите Query (Поиск), чтобы посмотреть текущие настройки маятника.

Нажмите Next (Далее), чтобы вернуться в инвертированное окно. Для каждой оси вы можете изменить направление смещения. По умолчанию установлена False (Ложь), если необходимо используйте выпадающее меню, чтобы выбрать True (Истину). Нажмите Set (Установить) для обновления маятника, нажмите Query (Поиск) для просмотра текущих настроек.

Примечание: инвертированные опции настроят ось, как она отображается в данный момент. Другими словами, если свопинг True (Истина), тогда настройка направления X на True (Истина) изменит направление первоначальной оси Y.

После нажатия кнопки Next (Далее) появится окно ReferenceSetting (СтандартнаякАтавка), для подробностей по конфигурации этих опций смотрите предыдущий раздел. Нажмите Previous (Назад), чтобы вернуться в окно Swap (Свопинг).

Конфигурация Multilogger

Маятник может быть объединен с мультиконтроллеромCampbell используяывход 4-20 мА или RS-485. RS-485 рекомендуется, т.к. он устраняет любые погрешности аналогового измерения.

Конфигурация 4-20 мА

Прямые каналы связи (DirectConnectChannels) используются для конфигурации измерений геомаятника. Каждый канал соответствует измерениям осей X и Y – это также предусматривает преобразование мА в мм или другие единицы.

Обратите внимание, что LinearCoefficients (Линейные коэффициенты) используются для преобразования текущих единиц в миллиметры.

Ось Y будет настроена, как показано ниже:

Конфигурация RS-485

Примечание: крепь геомаятника RS-485 предусмотрена только для управляющих модулей CR800 и CR1000. Манометры, упоминаемые далее, находятся в Multilogger версии 4.2 или выше. Свяжитесь с поставщиком программного обеспечения или с CanarySystems напрямую для получения текущей версии программного обеспечения.

В целом DirectConnectChannels (Прямые каналы связи) используются для конфигурации измерений геомаятника. Существует два способа для их конфигурации, в зависимости от того, должны ли полученные значения быть переведены в другие единицы или на каждое измерение должно быть настроено сигнальное оповещение.

Выходные единицы геомаятника измеряются в миллиметрах.

Ниже показан типичный канал конфигурации для считывания выходов осей  X и Y маятника, связанного с Com1 на управляющем модуле. (Порты управления C1 и C2, используемые для связи) по адресу 01. Поддерживаются адреса 1-16 – свяжитесь с CanarySystems, если вы используете более 16 маятников в сети.

Обратите внимание на наличие манометров для COM1 (Порты управления C1 и C2) и COM2 (Порты управления C3 и C4). CR800 имеет 2 COM порта, CR1000 – 4. Свяжитесь с CanarySystems, если вам необходимо использовать COM3 (Порты управления C5 и C6) или COM4 (Порты управления C7 и C8) на CR1000.

Обратите внимание, что эта конфигурация позволяет конвертировать значения оси X, используя ConversionMethod (Метод преобразования) и/или UnitsConversion (Единицы преобразования), а также конфигурацию сигнальных оповещений, используя опции CheckAlarms. Вы не сможете делать аналогичные поправки и использовать CheckAlarms для согласования значения оси Y.

Если вам необходимо выполнить преобразования и/или настроить CheckAlarms, настройте ось Y как отдельный канал. Например, Канал 1 будет настроен следующим образом:

Канал 2 для обеспечения измерений оси Y будет настроен следующим образом:

Этот метод конфигурации ограничивает число маятников для конфигурации до 8.

Коды ошибок

Геомаятник имеет несколько кодов ошибок, которые указывают на проблемы с установкой или устройством. Эти коды будут отображаться на дисплее маятника и будут иметь эквивалентные значения при автоматизации систем с помощью Multilogger.

Код
КодMultilogger
Описание 

Err2
-99992
Рассеянный свет слишком яркий

Err3
-99993
Проецируемый свет слишком слабый

Err4
-99994
Струна вне диапазона

Err5
-99995
Ошибка произошла в устройстве с зарядовой связью

Err6
-99996
Тени мешают измерениям – обычно вследствие влажности или строительного мусора на световом пути

Нет отображения
-99999
Потеря мощности или нарушение работы связи

Команды маятника

Программы терминальной эмуляции могут быть запрограммированы с помощью команд маятника, чтобы помочь с устранением неисправностей и конфигурацией устройства. Ниже представлены типичные команды и ответы. Параметры связи – 9600бит/с, 8 бит данных, 1 стоп-бит, без бит четности. Скорость передачи данных в бодах маятника составляет 9600 бит/с.

Всем командам предшествует двоеточие «:», за которым следует адрес устройства в шестнадцатеричной системе, команда и любые параметры и заканчиваются с “FF” <CR><LF>. Ответы содержат двухбитовую сигнатуру (“gg”).

Команда
Команда
Ответ

Настройка адреса, где:

aa = текущий адрес (01-FF)

bb = новый адрес (01-FF)
: aa02bbFF
: aa02bbFB

Получить показания осей X и Y, где:

aa = адрес

s = знак (+/-)

xxx.xxx = ось x

yyy.yyy = ось y

gg = сигнатура
: aa2101FF
: aa2101sxxx.xxxsyyy.yyy gg

Настроить параметры оси X, где:

aa = адрес

ww = диаметр струны в мм (2 цифры без десятых, пр. 1,0 мм = 10)

ee = погрешность в мм (2 цифры без десятых, пр. 0,5 мм = 05)
: aa67wwee010000FF
: aa67wwee010000gg

Настроить параметры оси Y (см. выше) 
: aa69wwee010000FF
: aa69wwee010000gg

Поиск стандартнойуставки, где:

aa = адрес
: aa76FF
: aa76rrgg

Настроить эталонное значение на False (Ложь)
: aa7500FF
: aa7500gg

Настроить эталонное значение на True (Истина)
: aa7501FF
: aa7501gg

Установить эталонное значение оси X, где:

aa = адрес

s = знак (+/-)

xxx.xxx = эталонное значение оси X (введенное как отклонение)
: aa71Sxxx.xxxFF
: aa71Sxxx.xxxgg

Установить эталонное значение оси Y, где:

aa = адрес

s = знак (+/-)

yyy.yyy = эталонное значение оси Y (введенное как отклонение)
: aa73Syyy.yyyFF
: aa73Syyy.yyygg

Считывание/настройка часов, где:

aa = адрес

yy = год

mm = месяц

dd = день

hh = час

mm = минуты

ss = секунды
: aa04FF

: aa03yymmddhhmmssFF
: aa04yymmddhhmmssgg

: aa03yymmddhhmmssgg

Пример программирования CR800/CR1000

(gt_6850_com1_01x.cr1командный файл)

Считайте выводы X и Y геомаятникаGeokon, подсоединенного к COM1 (C1 и C2) по адресу 01

Откройте порт

SerialOpen (Com1, 9600, 0, 1000, 255)

Очистите счетчик

ScratchLoc (1) = 0

Повторите 5 раз, чтобы получить измерения

Выполните 

Убедитесь, что буфер чист

SerialFlush (Com1)

Пошлите команды считывания

SerialOut (Com1, “: 012101FF” +CHR (10), “”, 0, 0

Получите ответ через 25 секунд

SerialIn (sInBuf, Com1, 25, “ “, 30)

Проверьте, достаточно ли знаков

Если Len (sInBuf) >= 23, тогда

Разделите значения ответа

Splitstr (ScratchLoc (2), sInBuf, “”, 3, 0)

Проверьте коды ошибок

Если ScratchLoc (3) = 2000000 или ScratchLoc (4) = 2000000, тогда

ScratchLoc (3) = -99992

ScratchLoc (4) = -99992

Закончите, если

Проверьте код ошибки

Если ScratchLoc (3) = 3000000 или ScratchLoc (4) = 3000000, тогда

ScratchLoc (3) = -99993

ScratchLoc (4) = -99993

Закончите, если

Проверьте код ошибки

Если ScratchLoc (3) = 4000000 или ScratchLoc (4) = 4000000, тогда

ScratchLoc (3) = -99994

ScratchLoc (4) = -99994

Закончите, если

Проверьте код ошибки

Если ScratchLoc (3) = 5000000 или ScratchLoc (4) = 5000000, тогда

ScratchLoc (3) = -99995

ScratchLoc (4) = -99995

Закончите, если

Проверьте код ошибки

Если ScratchLoc (3) = 6000000 или ScratchLoc (4) = 6000000, тогда

ScratchLoc (3) = -99996

ScratchLoc (4) = -99996

Закончите, если

Нет ответа

Иначе

ScratchLoc (3) = -99999

ScratchLoc (4) = -99999

Закончите, если

Небольшая задержка перед новой попыткой или выходом

Задержка (0,250, мСек)

Увеличьте счетчик

ScratchLoc (1) = ScratchLoc (1) + 1

Повторите до тех пор, пока (ScratchLoc (1) >= 5) или (ScratchLoc (3) > -99990)

Скопируйте показания, какие бы они были (ScratchLoc (4) содержит значения оси Y)

mlReading = ScratchLoc (3)

Закройте порт с последовательным выводом данных

SerialClose (Com1)

