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DVOUOSY INKLINOMER OCS 40 X Il CHARAKTERISTIKY

. OC40 A 0C408B
v MEREN] RELATIVN[HO SKLONU VE DVOU OSACH
v ROZSAH MERENI = 20° NEBO z 45°
v MALE ROZMERY _—
v TEPLOTA PRACOVNIHO PROSTORU Az 70°C Méfici rozsah £20° £45°
v ROZLISOVACI SCHOPNOST 0,01° Napajeci napéti +5VDC at+6VDC
v 8 VARIANT PROVEDENI , o o
v NAPAJENI 5V DC, SPOTREBA 0,0075 W Kalibrace 0,5 vdc pii 10' sklonu a 0.7 Vdc pri 20' sklonu a
nap. napéti5..6 v nap. napéti 5.6 vV
t
lnklinomfér OC 40X je moZno pouzit v technologickych agregatech, pfedevaim ve stavebnich t&Zebnich a Odber 1.5 mA
dopravnich strojich a manipuldtorech, pfi kontrole polohy velkych &4sti technologickych agregatd apod. PFesnost +0,06° v rozsahu = 10° : + 1% rozsahu £ 30°
Umoiﬂu!e detekci, ev. re'gulacl' relgtivmho sklonu svislé osy objektu ve dvou rovindch vzhledem ke £ 0,6° vrozsahu+ 10a220° + 5% rozsahu £ 30°az + 45°
sméru vysledného zrychleni. (Je-i objekt v kiidu, detekuje odchylku od svislice vzhledem k zemi). Reprodukovatelnost £ 0,01 ° v celém méficim rozsahu ]
Inklinomér skupiny OC 40x je umistén v plastikovém pouzdru, pfipevnéném na masivni kovové zakladné. Rozlisovaci schopnost + 0,01 ° v celém meficim rozsahu
Prostfednictvim této zdkladny se ve tfech montaZnich bodech pfipeviiuje v objektu. Pohled na inkii- Doba ustaleni udaje pfi20°
nomér v zdkladnim provedeni a rozmérové schéma jsou na ndsledujicich obrazcich. Skupina inkli- o] 500 ms 10s 500 ms 10s
nomérd OC 40 X obsahuje osm riiznych provedeni, kierd jsou popséna v tabulce. { | -
R N specifikuje se v
objednavce
Vystupni signal + 1V DC pii zatézi 100 kW + 1,5V DC pii zatezi 100 kW
nastaveni nuly vrozsahu = 0,2 VOC vrozsahu + 0,2 VDC
Teplotni koeficient v nulové poloze 20 arc sec/°C
0.1% /°C zrozsahu
Provozni teplota -20°C az 70°C
Skladovaci teplota -40°C az 80°C

J POKYNY PRO OBJEDNAVKU

V objednédvce je mozno specifikovat pofadavky podle nésledﬁj(ciho kodu nebo slovné.
Druhy zplisob vylu€uje moznost omylu. V objednavce uvedte dobu pro uklidnéni vystupni-
ho signalu. Odchylky od standardniho provedeni je nutno projednat pfedem.

\,/ N
Objednaci kéd OC40X X X X X Adresa pro objednavky:
. Méfici rozsah x 20° A ORBIT CONTROLS s. s 7. 0.
Méfici rozsah £ 45 ° B U Nikolajky 2
Obr. 1. Celkovy pohled na inklinomér OC 40 A. \‘;'Y;f‘f ,’:Zgzg;’ em ] 150 00 PRAHA 5
ystup Te./fax 02/5732 10 11,
Ochrana kabelu PVC 1
Ochrana kabelu panc. hadici 2 ————— 9000 70 09
Zakoncenl pocinovanymi konci 1
Zakonéeni konektorem 22— b

Délka kabelu v cm




MONTAZ V TECHNOLOGICKEM AGREGATU

Monta? v technologickém agregatu se provadi tfemi &rouby , které nejsou pfedmétem dodavky. Otvory,
(iejichz rozmérové schéma je na obr. 2) pro Srouby jsou opatfeny vliozkami s vnitfnim zavitem M4, které
definuji rovinu zdkladny pfistroje. Tato rovina je seflzena pfi vyrob& s pfesnosti 0,5 stupné vzhledem k
horizontalni roving. V tomto ptipadé se pfedpokladd, Ze zakaznik si zajisti vhodnou mechanickou Gpravu
plo3iny pro montaZ inklinomé&ru tak, aby jej bylo moZno v technologickému agregétu nastavit pki nivelaci
celého stroje jinymi prostfedky. Cilem je, aby bylo dosaZeno shody nulovych udajd digitéinich dispiejl s
horizontdini polohou sledované &ésti stroje. . Pokud z&kaznik poZ?aduje pfesnéjsi sefizeni horizontdin{
roviny, je tfeba tento poZadavek uvést v objedndvce. Na nésledujicim obréazku je naznateno doporuteng
feSeni zastavby, ktreré umoZiuje sefizeni inklinoméru. V levé &4sti je pfipad, kdy je pfistup pro setizeni
zdola. Sefizovaci 3roub 4 (M4) prochdzi voiné pevnou pomocnou zakladnou a zasahuje do zavitové vioZ-
ky 2 z&kladny 1 inklinomeéru. PruZina 7 mezi ob&ma zékladnami eliminuje vili stavécho droubu 4 a &ini
systém samosvornym. Pfesto, Ze vioZky 2 jsou v zékiadn& 1 pevné zalisovény, je nutné zajisténi pojistnou
matici 5 s podlozkou 6.
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Doporu€ena montaZ inklinoméru na pomocnou zékladnu

rozmé&rové schema inklinomé&ru

V pravé Casti obrazku je popsan pfipad, ktery pfedpokladd sefizeni z horni strany. Sefizovaci $roub 11
ma v tomto pfipadé rozmér M3 a prochdzi viozkou 2 voln& (protoir jeji vnitini zavit je M4). Vnitini zévit
M3 je v pomocné zakiadné 3. Sroub 11 se zajistuje matici 10 (M3) na podioZce 8. | v tomto ptipads je
mezi zakladnami pruzina 7. Potfebné soulastky pro popsané zplsoby sefizeni a nastaveni se zatim
nedodavaji a zaji$tuje si je zakaznik sam.
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Qbr, :5 2akonteni kabelu s mechanickau ochranou , volnymi kunci nebo konektorem

PRINCIP CINNOSTI
Inklinomé&r OC 40 vyuziva princip libely, ve které je gravitatnim elementem elektrolyt. Do elektrolytu
zasahuje Jedna centrdinf a &tyfi postranni elektrody. PFi ndkionu t&lesa libely se zménl délka smoceni
jednotlivych postrannich elektrod, a tim se zméni vodivost mezi nimi a centrdini elektrodou. Elektronika
inklinom&ru zaji$fuje napajenl elektrod stfidavym proudem. To proto, aby nedo$lo k destrukci elektrod v
disledku elektroiyzy. Dale poskytuje referentni napéti 2,5 Vdc, vO¢i kterému se definuje napétovy
vystupni signal pro kazdou ze dvou os sklonu samostatné. Toto vystupni napéti je pfimo umérné odkio-
nu od vertikaini osy. Konstanta émé&rnosti je uvedena v tabulce s charakteristikami (kalibrace}. Ponévadi
tento inklinomé&r vyuZivd gravitatni princip, neni mozné
méfit skiony v podminkéch, p kterych mohou plsobit
déletrvajici  zrychlenl, nebo jeho slotky v horizontaini
roviné. Takovy pfipad ilustruje vedlejsi schema. Jestlite
vozidlo {vagon) proji¢di zatadtkou o daném poloméru po
priéné sklonéném kolejisti konstantni rychlosti vétsi, nez je
pro dany sklon stanovena, nenf svisld osa vagonu totozna
i se smérem vysledného zrychleni, poné&vadZ gravitatni
vysiadnd sia orgdn inklinoméru (elektrolyt) zaujme vidy poiohu
vysiedného zrychleni. Predpokadame-li, Ze zékladna
vektor gravitatnd sty inklinom&ru je ve vozidle instalovana kolmo na svislou osu,
bude vystupni signal inklinoméru Umérny thlu mezi svisiou
osou vagonu a smérem vektorového soultu gravitatni a
odstfedivé sity. Kratkodobé horizontainl vykyvy se uplatni
na okamitém vystupnim signdlu v zavislosti na Casové
konstanté libely ( dané viskozitou elektrolytu). budou-li tyto
vykyvy periodické, a bude-li pohyb vagonu ptimodary,
bude se Intregral horizontalnich zrychlenl, zplsobenych
témito vykyvy ptiblizovat nule.

svisid ose vozidia

vektor odst/edivd siy

+
uas inklinoméry

vekiorovk stuace ph niklonu objekiu




1. Vystupni signél je definovan vzhledem K
referenénimu napét/ 2,5 V, které je k
dispozici na vodi¢i nebo kontaktu konekloru
oznateném REF. V naprosto vodorovné
poloze inklinoméru je napéti na obou
vystupech vuéi referenénimu napétl nulove.
Pfi obecném ndklonu se napétl na
vystupech méni v souladu se smyslem
naklonu v obou polaritdch. Inklinomér je pfi
vyrobé sefizen na hodnotu, uvedenou v
tabuice charakteristik v fddku KALIBRACE.
Tento reim preferujeme v pfipadd, Ze
vystupni napét/ je pouZito k pfimé vizudini
prezentaci sklonu  pomocl  digitdiniho
voltmetru za pfedpokladu, Ze udaj je
ndsoben prisiu§nou  konstantou.  Udaj
voltmetru potom odpovidd pfimo stupridm
ndklonu .

2. U druhého zpusobu ignorujeme signdl
REFERENCE. Vystupnl napéti, odpovidajici
sklonu inklinoméru posuzujeme vzhledem k
OV napédjectho napétl. V tomto pripadé
odpovidd nulovému naklonu hodnota 2,5 V.
PFi 28porném skionu se toto napétl sniZuje a
pfi kladném sklonu se toto napéti zvysuje.
Tento re2im je vhodny v pfipadech, kdy je
signdl pfes A/D pfevodnlk zpracovdvén
procesorem (pracuje se pouze v kladné
oblasti na vstupu pfevodniku) .

Pozndmka

Pondvad? tento typ inklinoméru vyuZivd
gravitaén/ princip, nenl moZné méfit skiony v
podminkéch trvale pdsoblfcich horizontéinich
sloZek zrychleni. Tento problém ilustruje
ndsledujic/ schema. Inklinomér je instalovén
na pl. ve vozidle, které projf¢df zatdckou o
daném poloméru po pficné sklonéné drdze
konstantnf rychlostl. Svisld osa inklinoméru
je totoZnd se svislou osou vozidla. Na
elektrolyt pusobf soucasné vektor odstiedivé
a gravitaénf sfly. Elektrolyt zaujme polohu
vektorového souétu téchto sil.  Udaj
inklinoméru bude odpovidat uhlu mezi touto
vyslednici a svisiou osou vozidla. MiZe se
tedy stat, Ze pri urcitém pficném sklonu
drahy nebo pii urcité rychlosti bude (daj
inklinoméru nulovy. Pokud majl kratkodobé
horizontdini  sloZky zrychlen/ periodicky
charakter (otfesy), bude se integrdl téchto
viiva blizit nule.

2Zvyseni pfesnosti

Uvedeny princip  inklinoméru  vyluduje
linedrnf zdvislost vystupniho napétl na sklonu
v uhlovych stupnich. Zavislost smoclenf
elektrod na néklonu je funkce
trigonometrickd. Bylo by ji moZno [isté
exakiné definovat a programové fedit, aviak
individuain! odchylky pfi vyrobé libely by
toto fe§en/ znehodnotily. Byl proto
realizovdn zplsob, pfi kterém je pro kaXdy
individudinf inklfinomér na automatickém
zarfizen/ zji§téna zdvislost vystupntho napétf
na skionu (pro kaZdou osu samostatné).
Tato zavislost *je podie pidnl zdkaznika
interpretovdna (a dodédvdna) ve formé
tabulky na disketé nebo paméti EPROM.
DosaZené vysledky zarulujl ve spoluprdci s
procesorem a. specidinim  programem
uhlovou pfesnost 0,1° v celém méficim
rozsahu.  Schema zafizenl/ pro pfesné
Zjistovan! zdvislosti vystupntho signdiu na
nédklonu je uvedeno na vedlej§im obrdzi:.
Skldd4 se z vodorovné tyle 1, svislé tyde,

tyde 5, kterd je oto&nd v kloubu na levém
konci tyée 1. V misté kloubu je na tyéi &
platforma 4, na kterou se upeviuje
testovany inklinomér 3 .Pohyblivd ty¢ &
spoéivd volnym koncem na kladce 6, kterd
je soucdsti servomechanizmu, pojizdéjiciho
po tyéi 2. Servomechanizmus reaguje
optickym senzorem na méiftko 7. Méfici
cyklus zacing nastavenim tyle 5 a tim i
platformy 4 do vodorovné polohy. Po startu
se zacne servomechanizmus pohybovat

Obr. 4 - schema zafizeni pro automatické
vytvofeni koreké&ni tabulky

o

vzhiru, Na kaidé znace mérfitka 7 se
zastavi a do poditate se nacte hodnota
vystupnitho napéti. Pohyb pokrauje do
maximalni polohy tyée 45°. Poditaé vytvoil
tabulku  naméfenych  hodnot,  kterou
interpretuje ve formé diskety nebo paméti
EPROM. Tabulka je adresnd pro inklinomér
konkretntho vyrobniho ¢&fsla. Tato sluiba je
nestandardnl a mus/ se specifikovat v
objedndvce.

Pripojeni

Inklinomér OC 40x se pfipojuje k
libovolnému voltmetru s odpovidajicim
rozsahem. Doporucuje se digitainl voitmetr
firmy ORBIT CONTROLS typ OC 350 ve
dvojitém proveden/ s pomocnym zdrojem.
Tato dvojice se doddvd na pfani zékaznika
ve specidinl skiince. RovnéZ je moZno
inklinomér OCS 40 pfipojit piimo k
velkoplo$nym zobrazovadum ORBIT
"ONTROLS. V tabuice je uvedeno barevné
«alenf vodidt a na obrdzku je schema
autinek konektoru pfi pohledu zepredu.

0 Obr. 5
0O -, 0 zapojeni
4 5 konektoru
Or 30
1

1 2 3 4 5

+.6\/_ch GND osayY ref2.5V' “os-ax

hnéda | stinéni bild zelend diuta
nebo nebo
rudd modrd

Montaz

Pro montdZ v technologickém agregdtu se
doporuduje fedeni, uvedené na obr. 6.

Ochrana kabelu a jeho zakoncéeni

Pokud je senzor doddvdn s integrdinim
kabelem, je nutno v objedndvce uvést jeho
délku v cm. Mechanickd ochrana
standardnfho kabelu je provedena buZirkou
PVC. Na prdnf se doddvd kabel s
mechanickou ochranou pomocl ocelové
spirdlové hadice o proméru 7 mm.
Povrchovd ochrana hadice je niklovdnim do
délky 120 cm. Hadice vétsl délky je
povrchové chrdnéna pozinkovénim.

Zakonceni kabelu je provedeno:

1. pétidutinkovym konektorem typu DIN v
pramyslovém provedent.

2. Volnymi konci jednotlivych zil
pocinovanymi, nebo s nalisovanymi
dutinkami.

Poznamka

Vzhledem  k ndrodnosti aplikace tohoto
senzoru doporucéujeme pred objedndnim
konzultovat jeho pouZiti Ponévad? se u
firmy ORBIT  CONTROLS  kumuluji
Zkuéenosti s pouzitim senzoru OC 40, je
moZno vyuZit tyto zkuSenosti jako aktudini
reference.




