TAUROS A A

SISTEMA GUIA PARA MAQUINA ROZADORA

Caracteristicas

levantamiento de la cabeza rozadora
de corte cada vez que el brazo cam-
bia su posicion desde la posicién de
mande, en cabina del operador
actualizacion de la posicion de corte a
intervalos de un segundo

controlar el avance con una exactitud
de 2 - 3 cm en el perfil excavado
configuracion de sistema para cual-
guier maguina rozadora y geometria
del cabezal de corte

documentacién completa para el
avance (as-built)

&) Principio de Funcionamiento

La maquina rozadora se posiciona mediante una estacion total
Leica modelo TP31000 o 1100, a través de puntos de referen-
cia definidos en forma anticipada y conocidos en el sistema de
coordenadas de la maguina y que estan sefalizados con miras
prismas que se pueden cubrir. Dichos puntos estan previamen-
te instalados en el cuerpo de la magquina en una posicién que
no presenta riesgos de dafio o de desplazamiento. Todas las
mediciones y operaciones de evaluacion se controlan por medio
de un computador industrial situado en la magquina. El compu-
tador es conectado con la interfase DAMOS o con la estacion
total a través de una linea serial o con radio modems. Como
estaciones para los instrumentos se ulilizan consolas, las cua-
les se pueden reinstalar en posiciones diferentes segln se
requiera durante la medicion, utilizando el procedimiento de la
estacion libre.

E Procedimiento
Para una medicion hay que fomar en cuenta los siguientes

pasos: mlra prisma con meca-
nigmo de cobertura

chegueo de la comunicacion entre la estacion total y el
PC

establecimiento de todos los pardmetros necesarios en
la estacion total (constante aditiva para los prismas,
verificacion del estatus del compensador)

chequeo y grabacion de la inclinacion del eje vertical
en un protocolo

mediciones y determinacién de los parametros de la
estacion (constante de orientacion y posibles coorde-
nadas y cota)

medicion de los puntos de referencia de la maquina
rozadora

grabacion de todos los resultados de las mediciones y
evaluaciones en protocolos
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comprobar la posicion actual del brazo y de la cabeza
rozadora

presentacion de la posicidn de la maquina como distan-
cia lateral y vertical (desviaciones) desde el eje para la
cabeza de corte y para el soporte, en forma de un grafico
calcular y presentar en color la distancia lateral desde el
eje (offset) del cabezal de corte a intervalos de un
segundo

Las miras opticas se cubren y sdlo se liberan para el periodo de
la medicidn, con el objeto de prevenir confusidn en las miras y
asegurar de que cada punto se capture en forma automalica. El
tiempo necesario para la medicion y evaluacion con el objeto
de determinar la posicidn tridimensional de la estacion, es de
aproximadamente 45 segundos. Este sistema funciona bajo
Windows NT o 2000 y principalmente se opera con dos boto-
nes.

=@ Componentes del Sistema

.

Estacion Total Leica TPS 1100 y Notebook industrial
Radioc Madem
Inclindmetro de 2 ejes (opcional)
Transductor para el levantamiento de la posicion actual
del brazo y de la cabeza rozadora
Sistema de enmascaramiento de los prismas dplicos =

: B : 3 documentacion de la
Unidad suministradora de corriente para la estacion total | pasicion del cabezal de
y para el PC axcavacion
Interfase DAMOS para la activacion de la abertura o
cierre de puntos de control o miras, de la posicion del
brazo de la maquina y la posicion de la maguina en s,
tanto tridimensionalmente como en lo que se refiere a su
inclinacion
Programa de control EUPALINOS

e Caracteristicas Esenciales del Sistema

Completa documentacion del avance por medio de la
grabacion de todas las mediciones, todas las evaluacio-
nes, calculos y datos relevantes en un protocolo
Lliilizacion de 4 a 6 miras prismas para la determinacion
de la posicion tridimensional

Conexion por radio de la estacion total al computador de

control

= . - documentackin de la
Funcrﬁp de laser alineador |rT¢nrpcrlradr:. para un rleplan- ik dial cabasal 18
teo facil de los ejes por medio de lista de desviaciones excavacian

{offsets) desde el laser
Control del avance con una exactitud de
precision de 1 a 2 cm

El software incluye todas las funciones administrati-
vas vy computacionales necesarias para controlar el
avance (administracion de las mediciones, admini-
stracion de puntos topograficos, transformaciones tri-
dimensionales, etc.) siendo posible evaluar en la
frente la real posicion de la maquina, es decir, del
avance.
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