Folyamatos mozgasmerés

Sok pontban észlelelés nem alkalmazhatok

I's mozga L. , .
Gyors mozgas Geodézia hagyomanyos eszkozel
Sard mintavetelezeés

Példaul

Hidak dinamikus probaterhelése (cm/s sebesseég)
Aceélszerkezet hOmozgasa (100+ pontban)
Gépek rezgése (50 Hz)

Jellemzben automatizalt méres, adatgy(jtés es adatfeldolgozas



Meéreés idotartamanak
meghatarozasa

A mozgas nem lehet olyan gyors, hogy a mérés idotartama alatt
a merési kdzephibat megkdzelitd mozgas legyen

Merés idotartamanak korlatja

Ahol
t-v=k-m ——» tsk'_m t —a merés idoszikséglete
1% V - a mozgas sebessége

m — elvart kdzéphiba
k — aranyossagi tenyez0 (0.2 -0.5)

Peldaul:

v=1mm/ora m=0.1mm k=0.3 t<=0.0306ra~ 2 perc
v=1mm/percm=05mm k=04 t<=0.2perc~12mp
v=6mm/percm=1.0mm k=05 t<=0.08perc~5mp
V=1mm/mp m=0.1mm k=05 t<=0.05mp (20 Hz)




Eszk0zOk (szenzorok)

10-100 Hz

Merballomas 0.1-1 Hz .

GPS 1-20 Hz } egy muszer — egy pont
Induktiv ado (proximity sensor) hosszvaltozas
Helyzetérzekelb didoda } mozgashol
Interferométer, laser tracker

Rezgohur nyulas

Nyulasmérd bélyeg deformacio

Elektromos libella o

Inklinométer } doles

DOlésméro

Video/fotogrammetria
MEMS (MicroElectronical Mechanical System)




Induktiv adé

0.5 — 200 mm meéréstartomany

A vasmagot a mozgo részhez

a tekercset a mozdulatlan részhez /
rogzitjuk.




Fényérzekelo didda

Mereési tartomany ~10cm
Wheatstone-hid elvéen
a hid kiegyenlitett, ha U, =0
ekkor R1 * R4 = R2 * R3
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Interferometerl/laser tracker

Referencia tukor mozdulatlan

A mozgo tukorrol és a referencia
tikorrol visszaverodo féenysugarak
Interferenciait szamolja a rendszer.
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Rezgohur, nyulasméro bélyeg

A hur, belyeg megnyulasaval
, a keresztmetszete csokken,
har az ellenallasa né.
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Elektronik

e N

us libella Dolés méro (MEMS)

“‘* ' ROvid tavon kis ey

' magassagkulonbseg
meghatarozasa

Inklinométer

Pivol (Primary Bearing)
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Videodlfenyképsorozat

A video kamera mozdulatlan a méres folyaman
A mozgo targyon jol azonosithato jel elhelyezése
Felbontas ndvelese tavcsovon keresztili rogzitéssel
Sample matching modszer a mozgas meghatarozasara
(kepek kozaotti korrelacio szamitas)
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Mintaillesztées
(template matching)
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Alakfelismereés
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MicroElectroMechanical System
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