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1. Введение  
 1.1    Описание и функциональные возможности  

  
 
2-     ZEROMATIC 2/1  2/2     х осевые датчики наклона и предназначены для долговременного мониторинга малейших

     . угловых отклонений от плоскости истинного горизонта
         « »Высочайшая точность измерений достигается за счет регулярной компенсации малейшего дрейфа
    абсолютного ноля выполнением автоматических  реверсивных измерений. 

 
ZEROMATIC 2/1  имеет 1  датчик отклонения.  

    1      Каждое реверсивное измерение обеспечивает новый набор измеренных значений для абсолютного
   X  Y.  отклонения в направлении и 

ZEROMATIC 2/2 имеет 2  датчика отклонения.
 

  , ZEROMATIC 2/2       X  Y.     По этой причине обеспечивает непрерывное измерение в направлении и Интервал
    .  корректуры нуля задается пользователем программно

 
 ZEROMATIC 2/1  2/2   ,     В и встроен высокоточный ротор позволяющий выполнять так называемое реверсивное

измерение.  
 , Таким образом   нулевое смещение датчиков ,     так же как и   абсолютное отклонение поверхности 

  /    ,    ( .  ). вследствие температуры и или других длительных воздействий может быть вычислено см рисунок ниже
 

  Абсолютное отклонение
  вычисляется автоматически

 с помощью  реверсивного измерения 
(2    , измерения в одной точке но

  ). в противоположном направлении
.

 
 
ZEROMATIC 2/x: 

       ZEROMATIC 2/x. После установки временного интервала запускается реверсивное измерение
         BlueMETER     Вычисленные значения отклонений могут быть считаны с помощью контроллера или на ПК с
      «  ». необходимым ПО и сохранены в вид текстового файла

 
 
ZEROMATIC 2/1: 
ZEROMATIC 2/1 имеет 1     ±1°датчик отклонения с диапазоном .  

        4  270°, 180°, 90°, 0°  Во время реверсивного измерения отклонение измеряется во всех направлениях одним
.  датчиком

  ,       X-  Y-  После реверсивного измерения новые вычисленные абсолютные отклонения в направлении и можно
истолковать ,    .      1   включая текущий порядковый номер Этот порядковый номер увеличивается на после каждого

  .         нового реверсивного измерения Только после следующего реверсивного измерения можно получить новый
 
 
ZEROMATIC 2/2: 
ZEROMATIC 2/2 имеет 2     ±1°датчика отклонения с диапазоном . 

 ,  ZEROMATIC 2/2  2    ,   Вследствие того что имеет датчика с прямоугольной ориентацией для реверсивного
    2    180°  0°.  измерения достаточно проведения только измерений в положениях и

  ,       X-  Y-  После реверсивного измерения новые вычисленные абсолютные отклонения в направлении и можно
истолковать ,    .  включая текущий порядковый номер

        Новый набор измеренных значений можно истолковать после начала  непрерывных измерений   и после
  .         программируемого интервала измерения Новый набор значений можно соотнести с соответствующим

 ,    1  .  порядковым номером который увеличивается на каждый раз
 

 . набор величин
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1.2 Управление 
 
 
     УСТРОЙСТВО: 

 
КРАСНЫЙ  светодиод " " ОШИБКА
 

• ,   10  светится когда мощность В
 .     слишком мала В это же время

   "+X".  горит зеленый светодиод
 

• ,   24  светится когда мощность В
 .     слишком мала В это же время

   "+Y".  горит зеленый светодиод
 

• ,    светится если есть проблемы
 c  ZEROTRONIC связи датчиками

       В это же время горит зеленый
 "-X". светодиод

 
• ,     светится если есть проблемы с

 .    шаговым двигателем В это же время
   "-Y". горит зеленый светодиод

 
 
 

            
 
 
 
 

ЗАПУСК: 
 

   Позволяет вручную запустить
 последовательность реверсивных

 измерений

WY-BUS (2 ) разъема
 

        , Эти два разъема используются для подачи питания к устройству
    .      а также для передачи данных Оба разъема идентичны и

совместимы
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ZEROMATIC "  ", Статус светодиодов (   для прошивки FW0255)
           

 Функции
  Светодиод положения

датчика   Светодиоды мотора 
 Светодиод
 устройства  Продолжительность

          [ ] сек
ZEROMATIC 2/2 -Y -X +Y +X . .Исх п  Статус  Ошибка  

      R Зелен 

1. Питание  ВКЛ  ВКЛ  ВКЛ ВКЛ  ВКЛ ВКЛ  ВКЛ ВКЛ ВКЛ 2 
2.  Режим ожидания  ВКЛ  ВКЛ  ВКЛ ВКЛ    ВКЛ   
3. 

3.   Реверсивное измерение

   80 
  Поиск   Исходное положение > > > > << >>  ВКЛ   6 
  0° ..180° Вращение >< >< >< ><    ВКЛ   23 
 180°  измерение      ВКЛ ON    16 
  180° .. 0° Вращение >< >< >< ><    ВКЛ   19 
 0°  измерение    ВКЛ  ВКЛ    16 
4.  Непрерывное измерение  ВКЛ  ВКЛ  ВКЛ ВКЛ  ВКЛ     
5. Ошибка           
 10   В Питание ( )( )( )ВКЛ ВКЛ ВКЛ ВКЛ     ВКЛ  

 24  В  Питание ( ) ВКЛ( ) ВКЛ   ( )ВКЛ ВКЛ     ВКЛ  
  Zerotronic Подключение  ( ) ВКЛ ( )( )ВКЛ ВКЛ ВКЛ     ВКЛ  
   Шаговый двигатель ( )( )( )ВКЛ ВКЛ ВКЛ ВКЛ     ВКЛ  
 
           
           

 Функции  
          [ ] сек

ZEROMATIC 2/1 -Y -X +Y +X  . .Исх п  Статус  Ошибка   
      R 

1. Питание   ВКЛ   ВКЛ   ВКЛ  ВКЛ   ВКЛ  ВКЛ     ВКЛ  ВКЛ   ВКЛ  2 
2.  Режим ожидания   ВКЛ   ВКЛ   ВКЛ  ВКЛ   ВКЛ    ВКЛ    

   130 
  Поиск   Исходное положение > > > > << >>    ВКЛ   6 
  0° .. 270° Вращение >< >< >< ><     ВКЛ   34 
 270°  Измерение       ВКЛ ON    15 
  270° .. 180° Вращение >< >< >< ><     ВКЛ   10 
 180°  Измерение       ВКЛ ON    15 
  180° .. 90° Вращение >< >< >< ><     ВКЛ   10 

90°  Измерение       ВКЛ ON    15 
  90° .. 0° Вращение >< >< >< ><     ВКЛ   10 
 0°  Измерение     ВКЛ   ВКЛ     15 
4.  Непрерывное измерение   ВКЛ   ВКЛ   ВКЛ  ВКЛ   ВКЛ      
5. Ошибка             
 10V  Питание (  )( )( )ВКЛ ВКЛ ВКЛ   ВКЛ      ВКЛ   

 24V  Питание ( ) ВКЛ ( ) ВКЛ  (  )ВКЛ ВКЛ      ВКЛ   
  Zerotronic Подключение  ( )( )ВКЛ ВКЛ ВКЛ      ВКЛ   
   Шаговый двигатель  ( )( )( )ВКЛ ВКЛ ВКЛ ВКЛ      ВКЛ   
          

"<< >>" =  мигающий     
" > " =     переходящий свет слева направо     

" >< "      переходящий свет с направленной сменой    
"on" = светящийся     

           
 

 
  – " ": Статус светодиода красный "   " В процессе измерения
  – " ":Статус светодиода зеленый  
  – " : Статус светодиода синий "  ",   Положение ожидание положение не определено

 
 

. Приблиз

  Светодиод положения
датчика   Светодиоды мотора

 Светодиод
 устройства  Продолжительность

. Приблиз

( ) ВКЛ

"  " Ротор вращается

Красн Син 

 ВКЛ

  ВКЛ

  ВКЛ

  ВКЛ

Зелен Красн Син 

  Реверсивное измерение
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1.3    ZEROMATIC 2/xСхема контактов разъемов   
 

  : Два разъема идентичны
 

 Номер контакта
Название

 контакта   Тип контакта  Назначение контакта
1 +24  . В пост ток  Питание    внешний источник питания
2 0V (GND) Питание  заземл
3 - -  
4 RTA  Данные RS485-line ( ) двунаправленный
5 RTB  Данные RS485-line ( ) двунаправленный
6    
7    
8    

 
 
0V (GND)    ZEROMATIC.           подсоединяется к корпусу Следует избегать установки на одну и ту же металлическую

 ( ) 2   ZEROMATIC,    (  поверхность электропроводящую и более вследствие колебания напряжения разность
). потенциалов 

 
  "  ": Замечания относительно подачи питания

 
  ,     24V     ZEROMATIC   При подаче питания в первую очередь подсоедините разъем источника питания с и только

      .    .  после этого подключите источник питания к сети Это обеспечит мягкий запуск
 

       :     Отключение от питания нужно выполнять в обратной последовательности в первую очередь отключите
        24V  ZEROMATIC.  источник питания от сети и только после этого от
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1.4    /   / Последовательность реверсивного измерения непрерывного измерения
 измеряемые оси

 
 
1.4.1   /   Реверсивное измерение Определение смещения нуля  
 
 

  2         Интервал между реверсивными измерениями определяется числом измеряемых значений за единицу
     ZEROMATIC.  времени и хранится в

 
           .   Реверсивное измерение можно активировать через команду в ПО или нажатием кнопки старт После каждого
         .     реверсивного измерения можно считать значения абсолютного отклонения в обеих осях Эти значения будут

    . храниться до следующего реверсивного измерения
 

          Стабильность окружающей среды определяет необходимую частоту пересчета смещения нуля путем
  .      (    выполнения реверсивного измерения Интервал выбирается между несколькими минутами по крайней мере

2   ZEROMATIC 2/2)   .      минуты для до нескольких часов Интервал можно запрограммировать с использованием ПО
   BlueMETER,    ZEROMATIC.  ,    или с помощью хранится он в Кроме того реверсивное измерение можно запустить

      .    , в любой момент с помощью программируемой команды Во время реверсивного измерения непрерывное
 ZEROMATIC 2/2 . измерение прерывается 

 
     :  Качество измеренных значений отклонения реверсивного измерения

•  ,           В идеале во время реверсивного измерения должны быть спокойные статические условия
•    8       .  Учитывается набор из измерений в каждом направлении и определяется среднее Это значение

     используется для вычисления абсолютного отклонения
•    , "  nError"    8  ( .  7.1    В это же время значение вычисляется из этих значений см раздел чтение и запись

).       .   команд Это значение является показателем качества реверсивного измерения Более стабильные
    "  nError".  условия приводят к уменьшению значения

 
 

 

  При запуске реверсивного
,   измерения ротор в первую

    очередь стремится к положению
.   - ожидания Затем он поворачи

     вается к точке отражения и
   .: далее к положению замера

 
 

ZEROMATIC 2/1: 
270°/ 180° / 90°/ 0°. 

   "  Датчик остается в положении
0°"    до начала следующего

  реверсивного измерения
 
 

ZEROMATIC 2/2: 
180°/ 0°.   Датчик остается
 "  0°"   в положении и начинает

 . измерять непрерывно
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1.4.2  Непрерывное измерение 
 

•  ZEROMATIC 2/1     не оснащен опцией непрерывного измерения
•     , Как только реверсивное измерение закончено ZEROMATIC 2/2    готов для запуска непрерывного

   X-  Y-. измерения в осях и
 

          [ ].  Интервал измерения для непрерывного измерения должен быть запрограммирован в милисекундах мс
    100   8000 .    , Интервал можно запрограммировать между мс и мс После каждого интервала измерения

       -  Y-.  ,  предоставляется новый набор значений отклонения в направлении Х и Порядковый номер увеличившийся
 1,     .  на свидетельствует о новом измеренном значении 

  ,       ! В момент измерения измеренные значения интегрируются в датчик самостоятельно
 
 
 
 
 
 
1.4.3   /  Измеряемые оси Признак отклонений 
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1.5 Конфигурации 
 1.5.1  Тестовая конфигурация

 
 

  (   Состав оборудования подключение через   последовательный разъем ): 
 

 
 

  (   Состав оборудования подключение через USB разъем): 
 

 
 

 
 
1.5.2    BlueMETERКонфигурация с контроллером

 

 
 

  : Кабель ZEROTRONIC " "   065-025-878-001 Универсальный

  

 ZEROMATIC  BlueMETER. Соединение с
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1.5.3  Конфигурация "Сеть" с USB адаптером  
 

   ZEROMATIC      При удаленном местоположении необходим длинный кабель
 

 
 

   USB :                                         065-003-003-USB адаптер   

: Кабель ZEROTRONIC "Bus": 

 

065-xxxM848-02A (xxx.     [ ], . 1000 ) длина кабеля в м макс м 
 
 

1.5.4  Конфигурация "Расширенная сеть" 
 

 ZEROMATIC 2/X   Два соединены последовательно
 

 
 
   MiniTC:         065-003-000-005 

   : Источник питания
   ZEROTRONIC "Universal" 10m Кабель  065-100-878-001 
   ZEROTRONIC "Universal" 15m Кабель  065-150-878-001 
 
 

      ZEROMATIC: Замечания относительно источника Питания для нескольких
     ZEROMATIC  -    Рекомендуется соединять не более двух последовательно из за текущих ограничений

 .  количества разъемов
  " "  Предпочтителен тип радиальной конфигурации

           На больших расстояниях рекомендуется использовать отдельный источник питания для каждого датчика или
       .  обеспечить источник питания через специальный провод низкого сопротивления

065-003-001-24V 
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2.  Технические данные 
 2.1  Измеряемые значения

 
: Оси [2/1]: , X  Y (  одноосный и с 1 датчиком) 

  [2/2]: , X  Y (  двуосный и с 2 датчиками, .установл  90°   ) друг к другу
 : Диапазон измерений  ± 1  градус

 : Температура хранения  -10° ... +60°C 

 : Рабочая температура -10° ... +60°C  

 : Относительная влажность  92%,      до без конденсации
 : Значение отклонения [2/1]:        после реверсивного измерения можно считать набор

     -  Y-.    значений отклонения в направлении Х и Эти значения
     .  изменятся только после следующего реверсивного измерения

[2/2]:       после реверсивного измерения можно считать набор
    -  Y-. ,  значений отклонения в направлении Х и Впоследствии

       измеренные значения можно собирать непрерывно в соответствии
  с настроенным "  ". интервалом измерения

 : Интервал измерения       100   это значение можно запрограммировать в диапазоне мсек и
8000 .     мсек Измеренные значения интегрируются в датчик
ZEROTRONIC     . самостоятельно длительностью в этот интервал

     Для измерений последовательности реверсивного измерения это
   1 . значение установлено на секунду

  : Интервал реверсивных измерений ,   (  3  65535 ). программируемый в минутах от до минут
 :  2  "  "  "  Замечание если параметра интервал измерений и интервал

 "   0,     реверсивных измерений установлены на то ротор переходит в
 . состояние ожидания

 Продолжительность реверсивного
 измерения

[2/1]:  2  (    ) около минут колебания могут увеличить время
[2/2]:  1  (    ) около минуты колебания могут увеличить время

 
2.2  Механические данные 

 : Тип материала    алюминиевый сплав
 :  Движущий механизм     шаговый двигатель с высокоточном приводом

 : Встроенные датчики  1    "Home-Switch" высокоточный датчик позиционирования
:  Вес [2/2]: 3.8 ; кг  [2/1]: 3.68  кг

 Ø120  мм
 : Высота корпуса  193.5  (   ) мм без подключенных кабелей

   / Компоновка отверстий фиксации резьбы- a) 3 x M3-   резьба
(  )  110 . в дополнение диаметр мм
b) 3 x Ø 4,3   M4-  мм для винтов
    110   диаметр мм

 : Ориентация осей     (  60 )   X-  необрезная кромка полосы Участок мм параллельно оси
  (DIN40050): Уровень защиты IP 63,  ,     при условии что оба разъема защищены кабельным

    разъемом или заглушкой
3  : несущие поверхности 3        несущие поверхности специально обработаны и соединены для

  .   ,  обеспечения высокоточных измерений По этой причине прибор
          должен быть размещен очень аккуратно на плоскую и чистую

  . поверхность для измерений
 

2.3  Электротехнические данные 
 : Напряжение питания 24  ±10% ( ) Вольт постоянное
 : Потребление тока     [2/1] & [2/2] Во время движения ротора 225  мА @ 24  Вольт

    Ротор в режиме ожидания [2/1]   20  мА @ 24  Вольт
    [2/2] Во время непрерывного измерения  25  мА @ 24Вольт

:                                RISC-  Микропроцессор Процессор
 : Формат связи RS485 / . / 7   / 2   / 9600 /  асинхр Биты Данных Стоповые Биты бит с

, : Четность Квитирование  нет
 : Протокол данных     "WYBUS" (WYLER AG). В соответствии со спецификацией

      Дополнительная информация по последовательному обмену
    7.1 "   данными приводится в главе Последовательный порт связи     

<<< -- >>> ZEROMATIC 2/2.
  

 :  Диаметр корпуса

. ПК
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2.4 Размеры  

 
 
2.5  Технические характеристики 
 

 Диапазон измерения  ±1 градус  

  /   Стабильность нуля Пределы погрешности
( , , . ) Повторяемость Смещение Коэф загрузки

    за период несколько месяцев  
±1 сек  

 ( ) /   Линейность Усиление Пределы погрешности 0.5%  вы вода результата 

  /   Ошибка перебора датчик в
   горизонтальном положении

  ±1°    в пределах поперечного отклонения
1  + 0,2%   сек поперечного отклонения

   Стабильность нулевой точки 0.08%   / °Cвывода результата 

 
 

   
   
П
ер
ев
од

 о
су
щ
ес
тв
ле
н 

 ко
м
па
ни
ей

 О
О
О

 "
Ф
ир
м
а 
Г.
Ф

.К
."



 14  39страница из

3.  Техническое обслуживание 
 

  :         Мы рекомендуем следующее если прибор запрограммирован на выполнение реверсивного измерения каждый
,          5  (  ,  час то прибор следует послать производителю для заводской проверки через лет это соответствует

 45 000  ).         примерно реверсивных измерений В зависимости от частоты реверсивного измерения для Ваших
     .      задач этот интервал уменьшается или увеличивается Вывести данные о количестве выполненных

    "ReadRMN",     90° реверсивных измерениях можно командой полученное значение соответствует количеству
.    ,    200 000.  оборотов Рекомендуется выполнить заводскую проверку если значение превышает

=>    Мы рекомендуем заключить   контракт на обслуживание 
 
 
4.  ZEROMATICУправление   
 
4.1   BlueMETERУправление контроллером   
 

 BlueMETER        ZEROMATIC     Контроллер позволяет считывать и отображать значения с датчика а также
   . ZEROMATIC    BlueMETER         устанавливать параметры в датчик можно считать на так же как и все остальные

    WYLER.   ZEROMATIC    A BlueMETER,   приборы и датчики фирмы Как только соединиться с Порт функция
REV.MEAS (  )  .         реверсивное измерение будет доступна Эта специальная функция позволяет считать и настроить

 "   "  "  ". параметры интервал реверсивного измерения и интервал измерения
  BlueMETER     "BlueSYSTEM".  Общее описание можно найти в инструкции

 
 
4.1.1      BlueMETERСчитывание значений отклонений на контроллере  
 

  ZEROMATIC   BlueMETER,      BlueMETER.Если датчики соединены с значения отклонений можно считать на
  [REFRESH] ( )       BlueMETER. Выберите функцию ОБНОВИТЬ для обновления списка встроенных датчиков в

   ZEROMATIC,      [SENSOR] ( ).    Далее отобразятся оси который можно выбрать функцией ДАТЧИК В порядке
    ,    "x"      X   правильного опознавания датчика и осей список датчиков отображает после серийного номера для оси и

"y"   Y. для оси Например,  X ZEROMATIC    E4711   : E4711x ,  Y ось с серийным номером отображается так ось
 : E4711y.        :  отображается так Такая же идентификация используется при отображении измеренных значений

 

 
 

 ZEROMATIC 2/2     (  ,   Для измеренные значения непрерывно обновляются с частотой установленной в параметре
"  "),  ZEROMATIC 2/1     . интервал измерения для показаны значения последнего реверсивного измерения
 

   ,    .    BlueMETER  Во время реверсивного измерения данные измерений не доступны Это отображается на нулями
      : и символом реверсивного измерения в строке состояния

 

 
 

    ,    .  Как только реверсивное измерение завершится отобразятся новые измеренные значения
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4.1.2  ZEROMATIC  BlueMETERКонфигурация с   
 
2   "     "  "  "    параметра интервал между двумя реверсивными измерениями и интервал измерения можно считать и

,  ZEROMATIC    A  BlueMETER.      запрограммировать если соединен с Порт Эта функциональность не доступна с
Port B..   BlueMETER,  [REV.MEAS] (  )  . При подключенном функция РЕВЕРСИВНОЕ ИЗМЕРЕНИЕ будет доступна

        2 . Эта функция позволяет начать реверсивное измерение и ввести параметра
 
 

 

REV.MEAS 
 

(   эта функция
  доступна только

 ZEROMATIC если
  подключен к

BlueMETER через
 ) Порт А

 

 

   Запуск реверсивного измерения
•   <ON/MODE>,   [REV.MEAS]     Нажмите выберите функцию и подтвердите кнопкой

<ENTER>
•   "  " Появится символ реверсивное измерение

 

   
 

•  <ENTER>  ,    Нажмите еще раз начнется реверсивное измерение
 

   
 

•     130    Продолжительность реверсивного измерения около секунд на
 ZEROMATIC 2/1   80   ZEROMATIC 2/2  и около секунд на

РЕВЕРСИВНОЕ
ИЗМЕРЕНИЕ
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   2  "     Считывание и программирование параметров интервал между двумя реверсивными
"  "  "  измерениями и интервал измерения

 
•  <ON/MODE>,   [REV.MEAS]    Нажмите выберите функцию и подтвердите кнопкой

<ENTER> 
 

   
 

•  <ON/MODE>      "Нажатие отобразит текущее значение параметра интервал
   "  .  между двумя реверсивными измерениями в минутах

 <ZERO/SELECT +  ->   .  Кнопками и интервал можно изменить
 <ON/MODE>     Нажатие еще раз выключит автоматическое реверсивное

.    "     измерение Таким образом значение интервал между двумя реверсивными
измерениями"  сбросится к 15 .  минутам

     <SEND/ESC>       Для выхода из меню нажмите или не нажимайте кнопок в течение
10 .          с Любые внесенные изменения не сохранятся и отобразятся актуальные

 . измеренные значения
 

   
 

•  <ENTER>      .  Нажмите для подтверждения и сохранения внесенных изменений
•  ZEROMATIC 2/1        На начнется реверсивное измерение и позже отобразится

  . новый набор значений
•  ZEROMATIC 2/2     "  На отобразится текущее значение параметра интервал

"   ( ).  измерения в милисекундах мс
 <ZERO/SELECT +  - >   .  Кнопками и интервал можно изменить

 <ON/MODE>   .   Нажатие выключит непрерывное измерение Время измерения
    1000 .  сбросится на стандартное значение мс

     <SEND/ESC>       Для выхода из меню нажмите или не нажимайте кнопок в течение
10 .          с Любые внесенные изменения не сохранятся и отобразятся актуальные

 . измеряемые значения
•   "  "     ,  Если параметр интервал измерения установлен на ноль или выключен то

ZEROMATIC 2/2    ZEROMATIC 2/1:    станет как после каждого реверсивного
,     . измерения ротор будет занимать положение ожидания

 
•  <ENTER>      . Нажмите для подтверждения и сохранения внесенных изменений

          Это начнет реверсивное измерение и позже отобразится новый набор значений
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4.1.3   Схема последовательности операций 
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4.1.4   Программное обеспечение "  ZEROMATIC"Конфигуратор
 
 

   ZEROMATIC         Программное обеспечение Конфигуратор позволяет легко сконфигурировать и ввести в
  ZEROMATIC 2/X. 2  "     "   эксплуатацию датчики параметра интервал между двумя реверсивными измерениями и

"интервал измерения", так же как и индивидуальный адрес устройства RS 485,  . можно запрограммировать
 ,           Кроме того ПО позволяет фиксировать отклонение температуры в датчиках вручную или автоматически

(  ).  временной критерий 
 
4.1.5   Установка программного обеспечения 

   ZEROMATIC   WYLER AG   .  Программное обеспечение Конфигуратор поставляется фирмой вместе с прибором
   Windows- ,   .NET Framework 3.5.   ПО представляет собой приложение основанное на Требуется установка

.NET Framework 3.5.    Visual Studio 2008  C#.     CD  Приложение программируется в в Исходный код доступен на и
        . может быть использован для программирования приложения под нужды пользователя

 
 
 CD содержит: 
 

   ZEROMATIC     Программное обеспечение Конфигуратор в виде исполняемого и
    инсталлируемого файла
      ZEROMATIC  C#   Visual Studio 2008 Исходный код Конфигуратора в как проект
 
 
4.1.6   Управление программным обеспечением 
 

    : Программное обеспечение обеспечивает следующие функции
 

•   2  ZEROMATIC   COM-   Соединение до датчиков через доступные порты
•    RS485 ,   2  "    Отображение и конфигурирование устройства а также параметров интервал между двумя

 "  "  "  реверсивными измерениями и интервал измерения
•        ,       Отображение отклонения по обеим осям в различных форматах а также температуры и другой

 информации датчиков
•    Изменение единиц измерения

,  ;          Измерения производимые вручную возможны запуск измерений по пусковой схеме и регулируемые
  по времени

•       .CSV кольцевая схема данных измерений в формате
  
 

Readme-     файл с дополнительной информацией

•

•   /     Автоматическая загрузка хранение настроек в файле "zeromatic.ini" 
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 Запуск  программного обеспечения: 
 

: Выберите " " => " " => "WYLER" => "ZEROMATICCONFIGURATOR" Пуск Программы
 

  : Отобразится следующее окно
 
 

 Меню
 
 
 
 
 
Показания

 первого
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Показания

 второго
ZEROMATIC 
 
 
 
 
 
 
 

 /  Старт Стоп
 измерения

 
 
 

 Статус
 
 

    , ( ) ZEROMATIC   .  ,При первом запуске программного обеспечения датчик и нужно сконфигурировать После этого
   . будет загружаться последняя конфигурация

 
   "Inclination (raw values)" (  (Галочкой на пункте Отклонение "сырые значения"))  /  можно включить выключить

   ,    Variance ( ).     отображение сырых значений отклонения а также их Расхождение Во время реверсивного
   8    .  Variance ( ) измерения будут выполнены измерений в каждом направлении Значение Расхождение  

 
 

ZEROMATIC 

  8       7.1 (  соответствует сумме квадратов отклонения как определение в главе смотрите "nError") 
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  ZEROMATIC: Конфигурация датчиков
 

: Выберите "Settings ( )"Параметры     "Device Settings (  )" Параметры Устройства
  : Появится следующее окно

 
 
 
 

 COM  Определите Порт для
 ZEROMATIC первого

 
 
 
 

 RS485 Текущий адрес
 устройства

 
 
 

 RS485  Смена адреса
устройства
 
 
 

 COM   Определите Порт для
 ZEROMATIC второго

 
 
 

 RS485 Текущий адрес
 устройства

 
 
 
C  RS485 - мена адреса
устройства
 

 
 - ОКОНЧАНИЕ конфигуриро

.    вания Подтвердите или

 
     .    ,     Пользователь настраивает конфигурацию шаг за шагом Доступны только те кнопки в которые можно внести

.        данные В любой момент конфигурирование можно прервать нажатием "Cancel ( )"Отмена :  Все внесенные
      .  изменения отменятся и будут использоваться старые параметры

 
 COM ,   ,    .   Все Порты доступные для выбора автоматически отображаются в списке Во время конфигурации

 можно подключить   только один датчик ZEROMATIC    COM . ,    на конкретный Порт Позже во время фактического
,    2  ZEROMATIC   COM . измерения можно подключить до датчиков на один Порт Важно:    1если подключено более

   COM ,      RS485  .  датчика к одному Порту то датчики должны иметь разный адрес устройства
 

: Последовательность
 
Step 1 (  1): Шаг Определите COM ,      ZEROMATIC.   Порт к которому подключен первый датчик Нажмите
"Next ( )" Далее  для  .    ,     подключения датчика Если датчик успешно подключиться то программное обеспечение

   автоматически перейдет к Step 2 (  2)Шаг .         В противном случае появится сообщение об ошибке и потребуется 
 
Step 2 (  2): Шаг   Отображается текущий RS485  .      адрес устройства Если требуется изменить адрес нажмите
"Next ( )"Далее .     В другом случае нажмите "Skip ( )"Пропустить     для перехода к Step 4 (  4). Шаг
 
Step 3 (  3)Шаг :    /  RS485     1...254.  Используйте стрелки для смены выбора адреса устройства в пределах

  Подтвердите нажатием "Next ( )"Далее .      Для отмены и возврата к Step 2 (  2) Шаг нажмите "Back ( )".Назад  
 
Step 4 (  4): Шаг   Первый датчик сконфигурирован.     ,   Если используется только один датчик то нажмите "Skip 
( )"Пропустить . Нажмите "OK",    чтобы сохранить новую конфигурацию 

  -отмените внесенные изме
 нения

   новое заполнение в Step 1 (  1)Шаг . 

   
   
П
ер
ев
од

 о
су
щ
ес
тв
ле
н 

 ко
м
па
ни
ей

 О
О
О

 "
Ф
ир
м
а 
Г.
Ф

.К
."



 21  39страница из

    ZEROMATIC,     Если подключен второй датчик то повторяем действия с "Step 1 (  1)" Шаг по "Step 4 (  4)"Шаг .  
 

  ,  COM ,      ZEROMATIC.   В первую очередь определите Порт к которому подключен второй датчик После нажмите  
"Next ( )", Далее      программное обеспечение попытается подключиться к датчику.  
 

   ZEROMATIC    COM ,     ,    Если оба датчика подключены к одному Порту то появится сообщение о том что первый
   .   ,   RS485  датчик должен быть отключен После подтверждения сообщения будет определен адрес устройства
 ZEROMATIC.   ,  RS485      .  второго В противном случае адрес устройства не может быть определен

 
Step 5 (  5): Шаг   Отображается текущий RS485  .      адрес устройства Если требуется изменить адрес нажмите
"Next ( )". Далее     В противном случае нажмите "Skip ( )"Пропустить . 
 
Step 6 (  6): Шаг    /  RS485     1...254Используйте стрелки для смены выбора адреса устройства в пределах . 

  Подтвердите нажатием "Next ( )"Далее .      Для отмены и возврата к Step 5 (  5) Шаг нажмите "Back ( )"Назад .  
RS485  ,   адрес устройства выбранный в Step 5 / 6 (  5 / 6), Шаг    должен отличаться от RS485  адреса устройства

  выбранного в Step 2 / 3 (  2 / 3)Шаг 
: Окончание Нажмите "OK" для     подтверждения и сохранения новой конфигурации.   ZEROMATIC  Если два

    ,      ZEROMATIC  COM .  были сконфигурированы на один порт то нужно снова подключить первый к Порту
 
 

  "  "  "     ": Установка параметров интервал измерения и интервал между двумя реверсивны ми измерениями
 

: "Settings ( )"  Выберите Параметры   "Interval Settings (  )" Параметры интервала
  : Отобразится следующее окно

 
 
 

  Вы берите датчик
 
 
 
 

 Установите параметры
 
 
 
 

  ОКОНЧАНИЕ конфигурирования
  

 
 

      "  "  "     В этом окне можно установить параметры интервал измерения и интервал между двумя реверсивными
измерениями"    для каждого подключенного датчика ZEROMATIC.      После открытия окна отобразятся последние

 ,    .ini ,   .      настройки или в случае отсутствия файла настройки по умолчанию Если подключен один датчик
ZEROMATIC,     ZEROMATIC  . то кнопка выбора датчика будет неактивна
"  "     100...8000   "   2 Интервал измерения можно установить в пределах мс и интервал между реверсивными
измерениями" между 2... 65535 .         .  мин В случае введения неправильных значений появится сообщение об ошибке

     Для подтверждения и сохранения нажмите "Apply ( )".  Применить
 
 

  "  ": Замечания относительно интервала измерения
   "  "  (ZEROTRONIC)  ZEROMATIC    Во время периода интервала измерения датчик прибора интегрирует значения

  !  отклонений внутри датчика
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  : Установка единиц измерения
 
 

: "Settings ( )" Выберите Параметры   "General Settings (  )" Общие настройки
 : Отобразится окно

 
 
 
 

      Установка единиц измерения для отклонений
 
 
 
 
 
 
 

,   Log  Путь где хранится Файл
 
 
 
 

  ОКОНЧАНИЕ конфигурирования
    Подтвердите и сохраните изменения

  
 

  ,           В этом окне единицы измерения значений отклонения можно выбрать индивидуально для каждого датчика
ZEROMATIC.    .       Измеренные значения сконвертируются автоматически После открытия окна отобразятся

  ,    .ini ,   .     последние настройки или в случае отсутствия файла настройки по умолчанию Единицы измерения можно
    .   Log       "изменить только при подключенном датчике Путь для Файла можно выбрать с помощью кнопки Browse

( )Просмотр " При необходимости можно создать новую папку.    ,  Перед началом автоматических измерений будет
  .     предложено выбрать путь Ввод подтверждается нажатием "Apply ( )"Применить . 

 
 
 

 : Запуск измерения
 

  После нажатия "Start ( )" Старт     все подсоединенные и сконфигурированные датчики ZEROMATIC  немедленно
  ,    2 .   ,    начнут реверсивное измерение которое продолжается около минут В этот момент значения измерений

. ,      2  "   2 недоступны Позже основываясь на сконфигурированных значениях для параметров интервал между
 реверсивными измерениями"  и "интервал измерения", датчик ZEROMATIC    будет периодически обеспечивать

       . новыми измеренными значениями и выполнять регулярные реверсивные измерения Сконфигурированные
       .   интервалы оказывают прямое влияние на изменение измеренных значений 

 
,  : Измерения производимые вручную

 
  После нажатия "Start ( )" Запуск     , ,  начнут выполняться реверсивные измерения и позже отобразятся измеренные 

.   значения Нажатие кнопки "Stop ( )" Стоп        закончит измерение и измеренные значения исчезнут с дисплея.  
 
 

 : Одиночное измерение
 

   После нажатия кнопки "Trigger" выполнится   , ,    реверсивное измерение и позже отобразится одиночное
 .      ,      . измеренное значение В это же время измерение остановится но измеренное значение останется на дисплее

 
 

 Сброс
 

     ,   , 2  (Функция сброса похожа на одиночное измерение но в дополнении параметра "интервал между 2  
 "  "  ")     . RS485  реверсивными измерениями и интервал измерения сбросятся к значениям по умолчанию адрес

  .  устройства не изменяется   
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Time controlled measurement ( ,   ): Измерения регулируемые по времени
 

  После нажатия "Start ( )" Старт   в поле  "Time controlled measurement ( ,   Измерения регулируемые по
 
 
 

   Установка времени
   начала и окончания

 
 Отображение

  текущего времени
 

/  Старт Стоп
 измерения

 
 
 
 
 
 
 
 

  Отображение
измеренны х
  значений

 
 

  ,        .     В первую очередь нужно определить время начала и окончания периода измерения Их можно установить либо
      ,        .  изменяя значения нажатием мыши на кнопки стрелок либо вводом чисел в поля с помощью клавиатуры

 
,  : "Start time (  )"   ,  "End time (    Пожалуйста обратите внимание Время старта должно быть меньше чем Время

)"      2  ,   ;      .  окончания и должно быть на минуты больше чем текущее время в противном случае появится сообщение
 .        ZEROMATIC об ошибке Измеренные значения всех подключенных и сконфигурированных датчиков будут

  .  зарегистрированы и отображены 
  "Start ( )"     "Start time (  )".    После нажатия Старт программа будет ждать наступления Время старта Если название и

  Log   ,    .     путь Файла правильно определятся то начнется реверсивное измерение Во время этого реверсивного
  измерения отобразится статус "reversal measurement (  )"реверсивное измерение .  ,   После этого отклонение и

          температура будут периодически отображаться для всех подключенных и сконфигурированных датчиков
ZEROMATIC.  Нажатие "Stop ( )" Стоп  .прекратит измерение   Нажатие "Close ( )" Закрыть  закроет окно.  
 

      .CSV,      Microsoft EXCELИзмеренные значения можно сохранить в формате который можно легко импортировать в
  .  последующей обработки данных

 

)"времени     откроется новое окно
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5.   Ремонт измерительны х приборов 
 

,  ,  ,     WYLER (Обычно любые приборы требующие ремонта можно отправить локальному партнеру локальному
),           дистрибьютору который сделает необходимые шаги и предпримет меры по ремонту

 
 
Express Repair Service, ERS (   , )   (   ) Сервис экспресс ремонта СЭР Организация бы строго ремонта
 

       , Большое количество клиентов не могут терять приборы которые
  ,   .    используются каждый день на длительное время Для таких

 WYLER       случаев ШВЕЙЦАРИЯ создал новый сервис под названием
"   , ".   ,   Сервис Экспресс Ремонта СЭР Используя этот сервис можно

         значительно сократить время ремонта и время транспортировки от
  WYLER   . пользователя до ШВЕЙЦАРИЯ и назад

 
  :  Упрощенное описание сервиса

 
•        WYLER   . Клиент делает запрос на ремонт локальному партнеру в своей стране
•  WYLER      ,     Партнер сообщает клиенту о возможностях сервис СЭР описывает важность и преимущества

,  : сервиса такие как
o     уменьшается время общего ремонта
o        65 %     требуется одобрение ремонта без назначения цены до стоимости за новый инструмент
o     подходящая упаковка для воздушной транспортировки
o   расходы СЭР

•       ,        В случае если клиент решил воспользоваться СЭР то ему необходимо оповестить локального партнера
WYLER  WYLER        либо ШВЕЙЦАРИЯ напрямую при условии предоставления необходимых данных

•       ,     Клиент получит всю информацию и необходимые инструкции клиент должен только упаковать продукт
      соответствующим образом и заполнить форму для   TNTкурьерского сервиса ,     а также сообщить о

     TNT.  готовности отправки в местный офис
•

   .  возвращен этим же перевозчиком
• -      WYLER   . Счет фактура будет передана через партнера в Вашей стране

 
,          WYLER   Пожалуйста не стесняйтесь использовать данный сервис для получения Вашего инструмента как

.         WYLER     быстрее В случае возникновения любых вопросов пожалуйста свяжитесь с ШВЕЙЦАРИЯ или с Вашим
 ,        .  локальным дистрибьютором мы будем рады помочь Вам успешно использовать СЭР

 
 
WYLER AG 
Im Hölderli 
CH-8405 WINTERTHUR 

 Швейцария

. Тел 0041 (0) 52 233 66 66
. Факс 0041 (0) 52 233 20 53

 :  http://www.wylerag.comДомашняя страница
E-Mail:         wyler@wylerag.com

 
 
6.   ZEROMATIC 2/1  2/2Аксессуары для и   
 

o      Источник питания для использования в помещении  065-003-001-24V 
o       (IP 67)  Источник питания для использования на улице  065-003-002-24V ( ) Опция

 
o   Для коротких соединений:(RS232  USB ) или порт

o RS-232     RS-485 кабель со встроенным интерфейсом  015-025-829-232 
o USB-    (USB <> RS232) адаптер со светодиодами  024-232-USB ( ) Опция

(      RS-232) если ПК не имеет порта
o USB-  (USB <> RS485), . 1.8кабель макс м  015-018-468-USB ( ) Опция

 
o   Для длинных соединений: 

o MiniTC (   RS232/485) с драйвером  065-003-000-005 
o USB-  (   RS232/485) адаптер с драйвером

  / 3x WYLER-Bus  со светодиодами статуса соединение 065-003-003-USB 
o ZEROTRONIC   5  универсальный кабель м  065-050-878-001 
o ZEROTRONIC   10  универсальный кабель м  065-100-878-001 
o ZEROTRONIC   100  (   ZM 24 ) кабель шины м питание на Вольт  065-100M848-02A  
o ZEROTRONIC   300  (   ZM 24 ) кабель шины м питание на Вольт  065-300M848-02A 

    WYLER   Продукция будет доставлена до ШВЕЙЦАРИЯ с  ,  максимальным приоритетом и  прибор будет  
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7.        Информация по интеграции программного обеспечения   
 
7.1        Последовательный порт связи ПК       
 
 

 Последовательный интерфейс 
 

•    Биты данных: 7 
•    Стоповые биты: 2 
•  /  : Четность Квитирование  нет
•  : Скорость 9600 /c бит

 
 

 Используемые символы 
 

• ASCII   '0' ... '9' числа
• ASCII  'A' ... 'F' буквы
• ASCII   '~'  специальные символы
• ASCII   <CR> контрольные символы

 
 

  Используемый тип запроса 
 

•      Прибор не поддерживает самопроизвольные сообщения
•         Прибор только реагирует на команду вызова откликом
•          Используется одинаковый формат данных для команд и откликов

 
 

 Последовательность соединения 
 

•             Команды можно передать в измерительный инструмент на максимальной скорости или с более
       длительными временными интервалами между отдельными символами

•           Инструмент начнет отсылать ответ сразу после окончания команды
 

 
   Вы числение контрольной суммы (WYLER AG) 

 
 :  Примеры команд

 

~~~~~~~~011D000000000F<CR> (         1)  команда для чтения значения отклонения датчика с адресом
 

~~~~~~~~021D0000000010<CR> (         2) команда для чтения значения отклонения датчика с адресом
 

:  Примечание  2    Последние символа содержат контрольную сумму
 
 

     12     '~'. Контрольная сумма это величина из символов следом за символом
 Важное замечание:    ASCII .не добавляйте значения самостоятельно

 
:   Пример ~~~~~~051D0000000013<CR>  12   ‚~’  19 ( ) сумма символов после равна десятичное

19   16,  1,  3  делим на получается остается
   ‘13’ ( ) поэтому контрольная сумма шестнадцатеричный

 
ASCII  'D'    символ представляет десятичное значение 13.  ,  Это значит что 13      добавляется к контрольной сумме
 

    Таблица перехода для двоичны х чисел 
 

ASCII  
Шестнадцате
ричный  

‚2’ 0010 
‚3’ 0011 
‚4’ 0100 
‚5’ 0101 
‚6’  0110 
‚7’  0111 

<<< -- >>> ZEROMATIC 2/x  

‚1’
‚0’

2
3 
4 
5 
6  
7  

1
0

0001 
0000 

Двоичный

2 
3 
4 
5 
6 
7 

1 
0 

Десятичный ASCII  
Шестнадцате
ричный

‚A’ 1010 
‚B’ 1011 
‚C’ 1100 
‚D’ 1101 
‚E’  1110 
‚F’  1111 

‚9’
‚8’

B 
C 
D 
E  
F  

9
8

1001 
1000 

Двоичный

10 
11 
12 
13 
14 
15 

9
8 

Десятичный

A    
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7.2    Используемый формат передачи данных 
 

     : Структура сообщений описана в следующей таблице
 

 Заголовок
ASCII ‚~‘ 
ASCII ‚~‘ 
ASCII ‚~‘ 
 

    . Начало каждой команды и ответа
   Используется для синхронизации

. приемника
  ,   , 4Должны быть посланы по крайней мере

 . этих символа
 Адрес ASCII ‚0‘  ..  ‚9‘  ‚A‘  ..  ‚F‘       Bit[7..4]    ⇒ + 

ASCII ‚0‘  ..  ‚9‘  ‚A‘  ..  ‚F‘       Bit[3..0]   ⇒ + 
 

    [1..255].  Адрес датчика в диапазоне
   Одиночный инструмент можно всегда
,   255подключить используя адрес
     независимо от фактического адреса

.    0  датчика При использовании адреса не
    будет ответа от всех подключенных

  приборов
. Доп адрес ASCII ‚1‘  ..  ‚9‘  ‚A‘  ..  ‚F‘       Bit[3..0]    ⇒ + 

 
.   Доп адрес датчика

  Код операции ASCII ‚0‘  ..  ‚9‘  ‚A‘  ..  ‚F‘        Bit[3..0]      ⇒ + 
 

     Номер команды или статус ответа
 

 Данные ASCII ‚0‘  ..  ‚9‘  ‚A‘  ..  ‚F‘        Bit[31..28]  ⇒ + 
ASCII ‚0‘  ..  ‚9‘  ‚A‘  ..  ‚F‘        Bit[27..24]  ⇒ + 
ASCII ‚0‘  ..  ‚9‘  ‚A‘  ..  ‚F‘        Bit[23..20]  ⇒ + 
ASCII ‚0‘  ..  ‚9‘  ‚A‘  ..  ‚F‘        Bit[19..16]  ⇒ + 
ASCII ‚0‘  ..  ‚9‘  ‚A‘  ..  ‚F‘        Bit[15..12]  ⇒ + 
ASCII ‚0‘  ..  ‚9‘  ‚A‘  ..  ‚F‘        Bit[11..8]    ⇒ + 
ASCII ‚0‘  ..  ‚9‘  ‚A‘  ..  ‚F‘        Bit[7..4]      ⇒ + 
ASCII ‚0‘  ..  ‚9‘  ‚A‘  ..  ‚F‘        Bit[3..0]      ⇒ + 
 

     -Команда или данные ответа или расши
  .  ренная структура команды

ASCII-    символы или шестнадцатеричное
число

Контрольная
 сумма

ASCII ‚0‘  ..  ‚9‘  ‚A‘  ..  ‚F‘        Bit[7..4]       ⇐ 
ASCII ‚0‘  ..  ‚9‘  ‚A‘  ..  ‚F‘        Bit[3..0]   
 

    Контрольная сумма для сохранности
данных

  Трейлер ASCII <CR> 
 

    Окончание команды или ответа

 
 

ASCII ‚~‘ 
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7.3  Набор команд  
 

           .      Набор команд делится на команды с простой и с расширенной структурой В расширенной структуре поле
"    ,     .  Данные поделено на дополнительные блоки которые содержат многочисленный набор команд

 
7.3.1    Команды с простой структурой  
 

  

1 .. 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 21 

~ ~ ~ ~ ~ ~ ASCII-Символы ‘0’ ... ‘9’   от   ‘A’ до ‘F’   ⇔   Значения полубайта  0...15 <CR> 

ЗАГОЛОВОК Адрес RS485 Доп. Адрес 

Код 

Данные Конт. сумма Трейлер опер 

 3210 3210  

   dddd dddd dddd dddd  dddd  dddd  dddd dddd  dddd  dddd  dddd  dddd  cccc cccc d=Данные    c [7...0] = Контрольная сумма

    aaaa aaaa ssss   a[7...0] = RS485-Адрес=[3...0] = Доп. Адрес 
ЧтениеID ХОСТ к ZEROMATIC    

  ZEROMATIC к ХОСТУ 0000  uuuu  uuuu  uuuu  uuuu  0000 iiii iiii iiii i[11..0] = Тип(15h=21=Z’MATIC2/1 ; 22= Z’MATIC2/2) 

u[15..0] = Z’MATIC-Прошивка (zB:0FFh=255=FW0255) 
ЧтениеУгол ХОСТ к ZEROMATIC    

  ZEROMATIC к ХОСТУ 0000 ssss ffff ffff ffff ffff ffff fff(f) 
s[3..0] = Последовательность;  f[27..0] = целое число Угла [радиан]; 
Единица измерения [( 2^24) –1 Рад] . 
“(f)”[0] : если LSB = 0, то "идет реверсивное измерение"

ЧтениеEEPROM ХОСТ к ZEROMATIC a[10..0] = EEPROM-Адрес 

  ZEROMATIC к ХОСТУ d[7..0] = EEPROM-Данные 
ЗаписьEEPROM * ХОСТ к ZEROMATIC a[10..0] = EEPROM-Адрес     d[7..0] = EEPROM-Данные 

  ZEROMATIC к ХОСТУ 0000  ####  ####  #### ####  ####  ####  ####  ####  
 
 
7.3.2     Описание команд с простой структурой  
 
7.3.2.1  ID Чтение
 

: Параметр
RS485-  Адрес [1..255], 255   "  " закреплен за все инструменты

. Доп адрес           1 
 Код операции           0x1 

 
 : Значение ответа

ID ( -  11..0) Чип Бит данных 21 (0x15)  ZEROMATIC 2/1,  соответствует
22 (0x16)  ZEROMATIC 2/2 соответствует

  Версия прошивки
( -  31..16) Бит данных

 
 
 
7.3.2.2   Чтение Угол
 

: Параметр
RS485-  Адрес [1..255], 255   "  " закреплен за все инструменты

.  Доп адрес [1..14],    описание смотрите ниже
 Код операции           0xD 

 
 : Значение ответа

  Порядковый номер
( -  31..28) Бит данных

[0..15]     1   Порядковый номер увеличивается на с каждым
.       измерением Во время реверсивного измерения порядковый номер

 !  не меняется
   (27..0) Угол или температура  : [1/(2^24) ] Единица угла рад

  [1/100 °C] Единица температуры
 

17 21 

3210 3210 3210 3210 3210 3210 3210 3210 3210 3210 3210 3210 

<CR> 

0001  0000  0000  0000  0000 0000  0000  0000  0000 

1101  0000  0000  0000  0000 0000  0000  0000  0000 

ffff 

0010  0000  0000 0000  0aaa  aaaa  aaaa  0000  0000 

0000  0000  0000  0000 0000  0000  0000  dddd  dddd 

1100  0000  0000 0000  0aaa  aaaa  aaaa  dddd  dddd 
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 . : Назначение доп адреса
.  Доп адрес 1 -   X 'nAngle_ConPosAmRevApBd2' Чтение оси

 2 -   Y 'nAngle_ConPosAmRevApBd2' Чтение оси
 3 -   X 'nAngle_ConPosA' Чтение оси
 4 -   Y 'nAngle_ConPosA' Чтение оси
 5 -   X 'nAngle_RevPosA' Чтение оси
 6 -   X 'nAngle_RevPosB' Чтение оси
 7 -   Y 'nAngle_RevPosA' Чтение оси
 8 -   Y 'nAngle_RevPosB' Чтение оси
 9 -   X 'nError_RevPosA' Чтение оси
 10 -   X 'nError_RevPosB' Чтение оси
 11 -   Y 'nError_RevPosA' Чтение оси
 12 -   Y 'nError_RevPosB' Чтение оси
 13 -   X 'nTemperature' Чтение оси
 14 -  Y 'nTemperature' Чтение оси

: Сокращения
 

Con    непрерывное измерение
Rev      значение последнего реверсивного измерения
PosA    +Axis  направление измерения
PosB    –Axis  направление измерения
mRevApBd2      минус смещение нуля последнего реверсивного измерения

     4) смотрите детальное описание на странице
nError        сумма последних восьми квадратов отклонения от среднего

  значения 
 

      .  1  2         Самый младший разряд значений отклонения с доп адресом и служит в то же время как информация о
.    "0",       ,  "1"    состоянии Если этот бит то реверсивное измерение исполняется в текущий момент если это не тот

.         случай Это обеспечивает обратную совместимость и рекомендуется использовать соответствующие команды
  .расширенной структуры 
 
7.3.2.3   EEPROMЧтение памяти
Electrically [Electrical] Erasable Programmable Read-Only Memory)      электрически стираемое программируемое постоянное запоминающее устройство 

    .Эта команда обеспечивает обратную совместимость
 

: Параметр
RS485-  Адрес [1..255], 255   "  " закреплен за все инструменты

.   Доп Адрес
  Код операции

EEPROM-  (  18..8) Адрес Бит данных  
 

 : Значение ответа
EEPROM-  (   7..0) Данные Бит данных  

 
 
 
 
 

1
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7.3.3    Команды с расширенной структурой 
 

      ZEROMATIC      Расширенная структура обеспечивает простой контроль за и позволяет сделать запрос статуса в
 .     .  любой ситуации В дополнении содержится обработка ошибок

  0xA    . " "    " / ", Код операции означает расширенный набор команд Поле Данные делится на блоки Данные Режим
"  "  " ".  Номер ответа и Данные

• /  Данные Режим     содержит коды для расширенных команд   
•   Номер ответа     это любое число между 0  16,     .   и которое можно добавить к командам В соответствующем

   .  ,         .  ответе оно вернется прежним Таким образом ответ и команда могут быть отнесены друг к другу
•  Данные   содержат соответствующие данные. 

 

 

1 .. 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 21 

~ ~ ~ ~ ~ ~ ASCII-символы ‘0’ ... ‘9’   и   ‘A’ до ‘F’   ⇔   Значения полубайта  0...15 <CR> 

ЗАГОЛОВОК RS485 Адрес 
Доп. 

Адрес 
Код Данные/

Режим 
Номер 

Данные Конт. сумма Trailer опер. отв.. 

 3210 3210 3210       3210 3210 3210 3210  3210 3210 3210  3210 3210 3210 3210  

  dddd dddd dddd dddd  dddd dddd  dddd dddd dddd  dddd dddd  dddd  cccc cccc d=Данные    c[7..0] = Контрольная сумма 

 aaaa aaaa ssss oooo  eeee eeee  nnnn  

a[7..0] = RS485-Адрес; s=[3..0] = Доп. Адрес, здесь всегда = 1 
o[3..0] = Код операции; e[7..0] = Данные / Режим 
n[3..0] = Номер ответа 

ReadGT ХОСТ к ZEROMATIC 1010  0000 1100  nnnn  0000 0000 0000  0000 0000  
 ZEROMATIC к ХОСТ 0000  0100 1100  nnnn  0000 0000 dddd dddd  dddd d[11..0] = Время срабатывания 

ReadRMI ХОСТ к ZEROMATIC 1010  0000 1101  nnnn  0000 0000 0000  0000 0000  

 ZEROMATIC к ХОСТ 0000  0100 1101  nnnn  0000 dddd dddd dddd  dddd d[15..0] = Интервал реверсивного измерения 

ReadTRMC ХОСТ к ZEROMATIC 1010  0000 1110  nnnn  0000 0000 0000  0000 0000  

 ZEROMATIC к ХОСТ 0000  0100 1110  nnnn  dddd dddd dddd dddd dddd d[11..0] = Обратный отсчет реверсивного измерения 

ReadState ХОСТ к ZEROMATIC 1010  0000 1111  nnnn  0000 0000 0000 0000  0000  

 ZEROMATIC к ХОСТ 0000 ssss ssss nnnn dddd  0000 pppp  pppp pppp 

s[7..0] = Состояние ZEROMATIC; смотри главу 7.3.5 
if s[7..4] = 'E' => HW Errors: 
               s[3] = Stepper timeout,  
               s[2] = Датчик отклонения не обнаружен 
               s[1] = 24В Питание;  
               s[0] = 10В Питание;  
d[0] = Непрерывное измерение: 1= включено; 0= отключено
d[0] = Синхронное непрерывное измерение: 1= включено; 0= отключено
d[1] = Тип датчика: 1= ZM2/2; 0= ZM 2/1 
d[0] = Значения реверсивного измерения 1 = верно; 0 = не верно 
p[11..0] = Положение ротора [LSB = 0.18°] 

ReadSerialNr ХОСТ к ZEROMATIC  1010  0001 0000  nnnn  0000 0000 0000 0000  0000  

 ZEROMATIC к ХОСТ 0000  0101 0000  nnnn dddd dddd  dddd dddd  dddd 
d[19…0] = Число, Серийный номер = Буква года + 4 цифры 
Буква года = Число / 10000, т.е. A=1, B=2 … 
4 цифры = Number mod 10000 

ReadFw ХОСТ к ZEROMATIC  1010  0001 0001  nnnn  0000 0000 0000 0000 0000  

 ZEROMATIC к ХОСТ 0000  0101 0001  nnnn  0000 0000 dddd dddd dddd d[11..0] = Число прошивки 

ReadRMN ХОСТ к ZEROMATIC  1010  0001 0010  nnnn  0000 0000 0000 0000 0000  

 ZEROMATIC к ХОСТ 0000  0101 0010  nnnn dddd  dddd dddd dddd dddd d[19..0] = Число реверсивного измерения [LSB=90°] 
           

WriteGT ХОСТ к ZEROMATIC  1010 0000 0001  nnnn  0000 0000 dddd dddd dddd d[11..0] = Время срабатывания 

  ZEROMATIC к ХОСТ 0000 0100 0001  nnnn  0000 0000 dddd dddd dddd OK; d[11..0] = Время срабатывания 
0000 1000 0001  nnnn rrrr 

EnableCM ХОСТ к ZEROMATIC  1010 0000 0010  nnnn  0000 0000 0000 0000 0000  

  ZEROMATIC к ХОСТ 0000 0100 0010  nnnn  0000 0000 0000 0000  0000 OK, Непрерывное Измерение включено 
0000 1000 0010  nnnn rrrr 0000 0000  0000 0000 Ошибка;r[3..0] = Код ошибки 

DisableCM ХОСТ к ZEROMATIC  1010 0000 0011 nnnn   0000 0000 0000 0000  0000  

  ZEROMATIC к ХОСТ 0000 0100 0011 nnnn   0000 0000 0000 0000  0000 OK, Непрерывное Измерение отключено 
0000 1000 0011 nnnn rrrr 0000 0000  0000 0000 Ошибка;r[3..0] = Код ошибки 

            
Write RMI ХОСТ к ZEROMATIC  1010 0000 0100  nnnn  0000 dddd dddd dddd  dddd d[15..0] = Интервал Реверсивного Измерения 

  ZEROMATIC к ХОСТ 0000 0100 0100 nnnn   0000 dddd dddd dddd dddd OK; d[15..0] = Интервал Реверсивного Измерения 
0000 1000 0100 nnnn rrrr dddd dddd  dddd dddd Ошибка;r[3..0]=Код ошибки; d[15..0]=Интервал Реверсивного Измерения 

Enable TRM ХОСТ к ZEROMATIC  1010  0000 0101 nnnn   0000 dddd dddd dddd dddd d[15..0] = Время до начала Реверсивного Измерения

0000 dddd dddd dddd  Ошибка; r[3..0] = Код ошибки; d[11..0] = Время срабатывания 
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  ZEROMATIC к ХОСТ 0000  0100 0101  nnnn  0000 dddd dddd dddd  dddd OK; Синхронное Реверсивное Измерение включено 
0000  1000 0101  nnnn rrrr dddd dddd dddd  dddd Ошибка; r[3..0] = Код Ошибки; d[15..0] = Время до начала Реверс. Измер

Disable TRM ХОСТ к ZEROMATIC 1010  0000 0110  nnnn  0000 0000 0000 0000  0000  

  ZEROMATIC к ХОСТ 0000  0100 0110  nnnn  0000 0000 0000 0000  0000 OK; Синхронное Реверсивное Измерение отключено
0000  1000 0110  nnnn rrrr 0000 0000 0000  0000 Ошибка;r[3..0] = Код Ошибки

Immediate RM ХОСТ к ZEROMATIC 1010  0000 0111  nnnn  0000 0000 0000 0000  0000  Немедленно начать Реверсивное Измерение

  ZEROMATIC к ХОСТ 0000  0100 0111  nnnn  0000 0000 0000 0000  0000 OK; Реверсивное измерение запущено 
0000  1000 0111  nnnn rrrr 0000 0000 0000  0000 Ошибка; r[3..0] = Код ошибки 

            
Init ХОСТ к ZEROMATIC 1010  0000 1011  nnnn 0000  0000 0000 0000  0000 Инициализация ZEROMATIC

  ZEROMATIC к ХОСТ 0000  0100 1011  nnnn 0000  0000 0000 0000  0000 Инициализация принята
0000  1000 1011  nnnn 0000  0000 0000 0000  0000 Инициализация не принята

            
 
 
 

: Замечания (#) =  /  неопределенный неважный
(*) = :Внимание    
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7.3.4     Описание команд с расширенной структурой  
 

          , ,   Следующие параметры остаются одинаковыми для всех команд с расширенной структурой и поэтому
     . описываются заново для каждой одиночной команды

 
: Параметр

RS485-  a[7...0] Адрес [1...255], 255   "  " остается за все инструменты
.  s[3...0] 1 Доп адрес
  o[3...0] 0xA Код операции

  Число ответа n[3...0]    0  16 любое число от до
 : Значение ответа

/  Данные Режим e[7...0]    смотрите таблицу ниже
  Число ответа n[3...0]       такое же число как в параметре

nError r[3...0]             Код ошибки
 

  ,         ,   В команде записи ответ отобразится в поле данные в действительности хранится значение схожее с
  .    /      соответствующей прочитаной командой Значения в блоке Данные Режим описаны ниже в таблице

.  статуса 
      ,   Cc     Значения отдельных команд сосредоточены в следующей таблице тогда как остается за кодом команды

 Dc, , Rc         .   , и соответственно в случае ошибки для кода ответа как шестнадцатеричное значение Для кода ответа
  ,  ,  Dc = Cc +0x40.    Rc = Cc +0x80.  если команда принята правило такое что В случае ошибки

     . Детальный обзор содержится в таблице статуса
 
Cc    Команда Описание                Dc     Переданное значение Вернувшееся значение

      
      

01 WriteGateTime  "Gate Time", . .   Ввести т е временной диапазон за
    . который одиночные измеренные значения осредн

Gate Time [ ] мс 41  GateФактическое
Time [ ] мс

02            EnableCM     Активирует непрерывные измерения  42  
03            DisableCM   Деактивирует непрерывные измерения  43  
      

04         WriteTRMInterval      Ввести интервал для реверсивного измерения для
  ,     реверсивного измерения управляемого по времени

  Интервал реверсивного
 [ ] измерения мин

44   Интервал реверсивного
 [ ] измерения мин

05 EnableTRM  , .     Активирует реверс измер управляемые по времени  45  
06            DisableTRM  , .     Деактивирует рев измер управляемые по времени  46  
07 IRM    Запуск реверсивного измерения  47  
      

0B                  Init Инициализация  4B  
      

0C ReadGateTime  "Gate Time", . .    Чтение т е временной диапазон за
    . который одиночные измеренные значения осредн

 4C Gate Time [ ] мс

0D ReadReversalinterval      Чтение временного интервала для реверсивного
     измерения управляемого по времени

    Интервал реверсивного
 [ ]] измерения мин

0E ReadTRMCountdown     . .Оставшееся время до следующего реверс измер    [ ] Время с
      

0F ReadState  ZEROMATIC Статус    (  ) Статус см ниже
10 ReadSerialnumber    Чтение Серийного Номера     [  Серийный номер символ

 ASCII  ] плюс число
11 ReadFirmware    Чтение номера Прошивки     Номер Прошивки
12 ReadReversalnumber    Ответ Реверсивного числа    
      

25    CM (intern)     
26     Init (intern)     
      
    E#  Самопроизвольно

  переданный код ошибки
      

xx   неизвестная команда    Неизвестный код команды  BF  
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7.3.5     ,   Таблица команд и сообщений статуса расширенный набор команд
 

        ,     Таблица ниже показывает обзор команд в расширенном наборе команд а также информацию о состоянии
ZEROMATIC,    "ReadState".  ,    доступную с командой Таким образом коды оставленные за
 
Cc   Код команды
Zs   ZEROMATICСостояние
Dc   ( ) Принятая команда Готово
Rc   ( ) Отвергнутая команда Отказано
Ec   Код ошибки
 

    ,   .   Код ошибки соответствует сигналам светодиода описанные в начале Значение соответствует
 
0x01 10    В питание неисправно
0x02 24    В питание неисправно
0x04    ZEROTRONIC  Соединение к датчику неисправно
0x08    Шаговый двигатель неисправен
 

     . , ,   0xEA ,  24  Отдельные коды ошибок также могут комбинироваться Так например код ошибки означает что В
 (0x02),     (0x08) .  питание а также шаговый двигатель неисправны

 
  ZEROMATIC Хост к ZEROMATIC   к Хост     Состояние   

Cc             Команды               Dc Принято ( ) Ответ Rc Отказано ( )         ZsОтвет Прерван ( )Состояние Ec Ошибка ( .)Сост
          

00 233    команда              00    Ожидание
          

01          WriteGateTime          41 WriteGateTime Succ.     81 WriteGateTime Rej.     
02 EnableCM 42 EnableCM Successful 82 Enable CM Rejected 02 CM Pending   
03            DisableCM              43   Disable CM 

Successful 
83 Disable CM Rejected     

          
04        WriteTRMInterval        44        WriteTRMInterval 

Succ. 
84 WriteTRMInterval Rej.     

05 EnableTRM 43 EnableCM Successful 85 Enable TRM Rejected 05 TRM Pending   
06            DisableTRM            46           Disable TRM 

Successful 
86 Disable TRM Rejected     

07 IRM 47 IRM Successful 87 IRM Rejected 07 IRM Pending   
          

0B Init 4B Init Successful 8B Init Rejected 0B Init Pending   
          

0C ReadGateTime 4C Answer GateTime       
0D     ReadReversalinterval    4D Answer 

ReversalInterval 
      

0E     ReadTRMCountdown    4E Answer 
TRMCountdown 

      

          
0F ReadState ss Answer State       
10 ReadSerialnumber 50 Answer Serialnumber       
11 ReadFirmware 51 Answer Firmware       
12     ReadReversalnumber    52 Answer 

Reversalnumber 
      

          
25 CM (intern)         
26 Init (intern)         
          
          E#  Ошибка
          

xx unknown command   BF unknown command     
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7.3.6     Набор команд для предыдущих версий 
 

         , ,   Этот набор команд все еще поддерживается для гарантии обратной совместимости однако без причины
   .  нет необходимости его использовать

 

  

1  ... 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 21 

~ ~ ~ ~ ~ ~ ASCII-Символы ‘0’ ... ‘9’   от   ‘A’ до ‘F’   ⇔Значения полубайта  0...15 <CR> 

ЗАГОЛОВОК RS485 Адрес Доп адрес 

Код 

Данные 
Контр. 
сумма Трейлеропер. 

 3210 3210 3210 3210  3210  3210 3210  3210  3210 3210  3210  3210 3210 3210  

   dddd dddd dddd dddd dddd  dddd  dddd  dddd  dddd  dddd dddd  dddd  cccc cccc d=Данные    c[7...0] = Контрольная сумма 

    aaaa aaaa ssss   a[7...0] = RS485-Адрес s=[3...0] = Доп адрес 
ReadID ХОСТ к ZEROMATIC 0001  0000  0000  0000 0000  0000  0000 0000  0000    

  ZEROMATIC к ХОСТ 0000  uuuu  uuuu  uuuu uuuu  0000 iiii iiii iiii i[11..0] = Тип(15h=21=Z’MATIC2/1 ; 22= Z’MATIC2/2) 

u[15..0] = Z’MATIC-Прошивка (zB:0E6h=230=FW0230) 
WriteGateTime ХОСТ к ZEROMATIC 1010  0000  0000  0011  1010  0000 0000  0000 0000  

  ZEROMATIC к ХОСТ 0000  ####  #### #### ####   ####  #### #### ####    
ReadAngle ХОСТ к ZEROMATIC 1101  0000  0000  0000 0000  0000  0000 0000 0000    

  ZEROMATIC к ХОСТ 0000  ssss ffff ffff ffff ffff ffff ffff fff(f) 
s[3..0] = Последовательность;  f[27..0] = целое число Угла [радиан]; 

ReadEEPROM ХОСТ к ZEROMATIC 0010 0000  0000  0000  0aaa  aaaa aaaa  0000 0000 a[10..0] = EEPROM-Адрес 

  ZEROMATIC к ХОСТ 0000 0000  0000  0000  0000  0000  0000 dddd dddd d[7..0] = EEPROM-Данные 
WriteEEPROM * ХОСТ к ZEROMATIC 1100 0000  0000  0000  0aaa  aaaa  aaaa dddd dddd a[10..0] = EEPROM-Адрес     d[7..0] = EEPROM-Данные 

  ZEROMATIC к ХОСТ 0000 ####  ####  #### ####  ####  ####  #### ####  
 
 
 
Remarks: (#) =  /  неопределенный неважный

(*) =  
 
 
//---------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------- 
// 
//  Description  'ZEROMATIC 21 & 22'      ChipID = 21, 22         Software Version 0230 and 0233 
//  
//---------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------- 
// 
//   nChipID = ReadID (RS485-Address, SUB-Address, OpCode “1") 
// 
// RS485-Address ---> 1..255  (a  single instrument can always be addressed via the service address 255;  

independently of the actual address of the unit) 
// 
// SUB-Address -----> 1 
// 
//   [ - besides the ChipID, the firmware version can be read: bit 14..11 in the response string to the command ReadID] 
// 
// 
//   EEPROM-Data = ReadEEPROM (RS485-Address, SUB-Address, OpCode “2", EEPROM-Address[x]) 
// 
// RS485-Address ---> 1..255  (a  single instrument can always be addressed via the service address 255;  

independently of the actual address of the unit) 
// 
// SUB-Address -----> 1  
// 
// 
//    WriteEEPROM (RS485-Address, SUB-Address, OpCode “C", EEPROM-Address[x],  EEPROM-Data) 
// 

Единица измерения [( 2^24)  Рад] . 
“(f)”[0] : если LSB = 0, то "идет реверсивное измерение"
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//    Предупреждение: writing an incorrect value in the EEProm can prevent the ZEROMATIC from functioning correctly. 
//                      A repair as consequence of this would not be covered by our warranty. 

// 
// RS485-Address ---> 1..255  (a  single instrument can always be addressed via the service address 255;  

independently of the actual address of the unit) 
// 
// SUB-Address -----> 1  
// 
//  EEPROM[0]  = GlobalAddress.Bit7..0 
// 
//  EEPROM[10]  = SerialNr.Byte0 
//  EEPROM[11]  = SerialNr.Byte1 
//  EEPROM[12]  = SerialNr.Byte2 
//  EEPROM[13]  = SerialNr.Byte3 
// 
//  EEPROM[16]  = GateTime.Byte0,   lower Byte  /  (time[ms]/2)-1 = value(dez) => convert to hex 
//  EEPROM[17]  = GateTime.Byte1,   higher Byte 
// 
//  EEPROM[18]  = ReversalInterval.Byte0,   lower Byte  /  time[min] = value(dez) => convert to hex 
//  EEPROM[19]  = ReversalInterval.Byte1,   higher Byte 
// 
// 
//   WriteGateTime (RS485-Address, SUB-Address, OpCode “A", {GateTime | Reversal-Interval })  
// 
// RS485-Address ---> 1..255  (a  single instrument can always be addressed via the service address 255;  

independently of the actual address of the unit) 
//  
//   [ - If Reversal Measurement and Continuous Measurement are set to Zero, the ZEROMATIC will turn to the  
//        Standby-Position  ] 
//          SUB-Address -----> 4 – Start Reversal Measurement (without further parameters) 
//    This command starts an immediate reversal measurement. The current value of  
//    the parameter "ReversalInterval" is not affected and remains valid 
//     
//                                             5 – Apply Settings from EEPROM (without further parameters) 
//     Same procedure as with a start after "Power Up":  
//     with the command "Apply" the latest changes in the EEPROM for the parameters  
//     "GateTime" and "ReversalInterval" are applied and executed immediately 
// 
// 
//////---------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------- 
// Procedure for parameter hand-over for the interval of reversal measurements: 
// 1. WriteEEPROM [18],  ReversalInterval lower Byte  
// 2. WriteEEPROM [19],  ReversalInterval higher Byte  
// 3. WriteGateTime with Subaddress 5 (“Apply settings") to apply the new value for “Reversal Interval" 
//////---------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------- 
// 
// 
//   nValue = ReadAngle (RS485-Address, SUB-Address, Opcode “D")  
// 
// RS485-Address ---> 1..255  (a  single instrument can always be addressed via the service address 255;  

independently of the actual address of the unit) 
// 
// SUB-Address -----> 1 - Read Axis X 'nAngle_ConPosAmRevApBd2' _________ [1/(2^24) rad] 
//    2 - Read Axis Y 'nAngle_ConPosAmRevApBd2' _________ [1/(2^24) rad] 
//    3 - Read Axis X 'nAngle_ConPosA' ___________________ [1/(2^24) rad] 
//    4 - Read Axis Y 'nAngle_ConPosA' ___________________ [1/(2^24) rad] 
//    5 - Read Axis X 'nAngle_RevPosA' ___________________ [1/(2^24) rad] 
//    6 - Read Axis X 'nAngle_RevPosB' ___________________ [1/(2^24) rad] 
//    7 - Read Axis Y 'nAngle_RevPosA' ___________________ [1/(2^24) rad] 
//    8 - Read Axis Y 'nAngle_RevPosB' ___________________ [1/(2^24) rad] 
//    9 - Read Axis X 'nError_RevPosA' ____________________ [1/(2^24) rad] 
//    10 - Read Axis X 'nError_RevPosB' ___________________ [1/(2^24) rad] 
//    11 - Read Axis Y 'nError_RevPosA' ___________________ [1/(2^24) rad] 
//    12 - Read Axis Y 'nError_RevPosB' ___________________ [1/(2^24) rad] 
//    13 - Read Axis X 'nTemperatur' _______________________   [1/100 °C] 
//    14 - Read Axis Y 'nTemperatur' _______________________   [1/100 °C] 
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// 
//   [ - Is the ZEROMATIC currently "busy" doing a reversal measurement? 
//       This can be checked and verified with the command "ReadAngle" and the subadresses 1 & 2:  
//       If the lowest bit of the response string is equal to 0; the reversal measurement is active. If that bit is "1",  
//       this is not the case 
 //     - Read-commands are accepted during a reversal measurement; Write commands are not possible]  
// 
////    - Readout of the inclination with the command "ReadAngle": 
// together with the angular value there is always a sequence number provided [0..15]:  
// This sequence number is incremented by "1" each time a new inclination value is calculated  
// and provided: either directly after a reversal measurement or after each time out of the Gate time. 
// During a reversal measurement the sequence number remains unchanged! 
// 
// 
//////---------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------- 
//// Abbreviations: 
//           Con                   = ContinuousMeasurement 
// Rev   = ReversalMeasurement 
// PosA   = Measurement direction +Axis  
// PosB   = Measurement direction –Axis  
// mRevApBd2 = minus Zero-Offset from last Reversal-Measurement (see detailed description page 4) 
// nError  = sum of eight squared deviations to the average 
// 
//////---------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------- 
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8     ZEROMATIC 2/1  2/2Рекомендации по установке и    
 
8.1 Введение  

    ,            , При измерении внутри зданий необходим основание в виде прямоугольного или углового крепления
(     ).  примеры смотрите на эскизах ниже
 
 

  

   ZEROMATIC     . ,  С помощью приборов можно выполнить высокоточные измерения отклонений Однако важно
    : принимать во внимание следующие рекомендации

 
 
8.2    / Температура Влажность  

        .   ,  Изменения температуры могут оказать огромное влияние на результаты измерения По этой причине нужно
,      .  убедиться что температура распределяется одинаково вокруг датчика

•        ,    Не размещать прибор слишком близко к массивным объектам аккумулирующими тепло
•           Избегать попадания прямых солнечных лучей и других источников тепла
•        Не устанавливать прибор на сквозняках
•      Защитить инструмент от падающих капель воды

 
 
8.3    Механическое воздействие 

     ZEROMATIC    /  ,   Нужно избегать механического напряжения между и монтажным кронштейном и или опорой так как
      .    это напряжение часто является причиной неустойчивых значений Избегайте напряжение
•     (   0.01 ) обеспечением плоской монтажной поверхности в пределах мм
•       обеспечением правильной конструкции и исключения перекосов
•        обеспечением тяжелой и прочной конструкции монтажного кронштейна

 
:  Проверка  

 ZEROMATIC    (  ).  ,   Установите на монтажный кронштейн закрепленный болтами После акклиматизации начните
.            . измерения Далее аккуратно ослабьте крепежные болты во время процедуры измерения не касаясь прибора

(  ).    ,    .   ,  температурная поправка Если измеренные значения изменились то опора под напряжением В этом случае
     . конструкция не подходит для точных измерений
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8.4       / Монтаж по трем точкам План  
 ,     .  Когда возможно используйте крепление по трем точкам

•            Используйте одинаковую геометрию и одинаковый однородный материал для трех опор
•        /Устанавливать прибор в осях измеряемых отклонений объекта конструкции

 
 

8.5  Горизонтальный монтаж 
    ,  ZEROMATIC    .Чтобы получить высокоточные измерения отклонения нужно установить строго горизонтально
 WYLER     :      Уровни отлично подходят для этой задачи мы рекомендуем использовать следующие виды

 
 например

•   76, 176-080-120-300,  0,3 /  Двуосной уровень чувствительность мм м
 или

•   78, 178-150-123-100,  0,1 /  Двуосной уровень чувствительность мм м
 

 

  76 / 176-080-120-300 Двуосный уровень   78 / 178-150-123-100 Двуосный уровень
 

 
                                  
 

 
 
 

          .  Наши специалисты с удовольствием ответят на любые вопросы относительно монтажа

   
   
П
ер
ев
од

 о
су
щ
ес
тв
ле
н 

 ко
м
па
ни
ей

 О
О
О

 "
Ф
ир
м
а 
Г.
Ф

.К
."



 38  39страница из

 
 
 

 ООО "  . . .Фирма Г Ф К " 
.  .  .1г Москва ул Перовская д

. (495) 232 60 68Тел
. (495) 232 60 68 .114Факс доб

  :  http://www.gfk-leica.ru Страница дилера
E-Mail:  info-gfk@leica-gfk.ru 

WYLER AG 
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