MAGYAR GEOFIZIKA XX. EVF. 2—3. SZ.

’ A vibrator vezérlése
APOR LASZLO, NEMETH GEZA

A cikk ismerteti az OKGT GRU és az ELGI dltal vasdrolt Faling— Y —1100—CC tipusi vibrd-
tornak a Pelton. Company dltal kidolgozott Advance I. Model 2. tipusii wvezérld és szabdlyozé rend-
szerél.

B pabome onucvisaemes cucmema ynpasaenus u peeyauposarus muna Advance 1, Modeas 2,
paspabomannan @upmoil Pelton Company 045 éubpamopa mupa Failing— Y — 7100 - CC, npuo6-
pemernro2o Ilpeonpuamuem eeofpusuyeckoli passedxu Tpecma Hemanoll u 2a3ogoli npomviul-
saennocmu u Ieopuaudeckum uncmumymom um. Smeewd.

This paper acquaints with the Advance 1. Model 2. control system of the vibrator units bought by
OKGT GKU and ELGI. The control system was manufactured by Pelton. Company.

A vibrator Erdss Sandor altal ismertetett hidraulikus rezgé-rendszerét elekt-
romos jelek vezérlik és szabdlyozzik. Ezt az elektromos vezérl§ és szabalyozo
rendszert a Pelton Company (Ponca City; Oklahoma) dolgozta ki és gyartja
(1. abra). '

A vibrator elektromos meghajtojelét, a sweep-et digitdlis generator szol-
galtatja.
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1. dbra. A vibritor vezérlés tombvizlata
1. Radio, 2. Sweep-generitor, 3. Osszegzé erésit, 4. Szervoszelep, 5. Szelep visszacsatolds, 6. Témeg
visszacsatolas, 7. Rezgd tomeg, §. Gyorsulismérdk, 9. Fazis korrektor, 10. Sweep moduléator
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Fig. 1. Block diagram of the vibrator control
. Radio, 2. Sweep generator, 3. Summing amplifier, 4. Servo valve, 5. Valve feedback, 6. Mass
feedback, 7. Shaker assembly, 8. Accelerometers, 9. Phase corrector, 70. Sweep modulator
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A sweep-jel — mikrokapcsolok segitségével allithaté — paraméterei:
— kezd§ frekvencia; 1 Hz —12 Hz-ig allithato 1 Hz-es lépésekben;

H Hz
— afrekvenciaviltozas sebessége; 1/8 L 17 — —E-lg allithat6 1/8 —-os
sec 8 sec sec

lépésekben;
— frekvenciavaltozds irdnya (id6ben novekvd, vagy csokkend frekvencia);
— a sweep jel idGtartama; 1 sec — 32 sec-ig terjedhet, 1 sec-os lépéskozzel.

A digitalis vezérlg-jel analéggd konvertalva jut az elektromechanikus jel-
dtalakitéra, amelyben az elektromos jelbdl elmozdulds lesz, majd ez az elmozdulés
egy differencidlfuvokas jelatalakité utdn nyoméskiilonbséggé valik. A nyomds-
jel hidraulikus teljesitményerdsités utan az alaplemezen keresztiil jut a talajba,
amint ez a vibratorvezérlés tombvazlatabdl lathato. A jelatalakitdst és a hid-
raulikus jel erdsitését a szervoszeleppel jelzett egység, mig a hidraulikus vég-
erdsitést a rezgs tomeggel jelzett fokozat végzi.

A hidraulikus erdsit6k megfelels miikodéséhez allapotjelzé jeleket kell a
meghajté jelhez hozzdadni, hogy a dugattyts hidraulikus erdsit6k ne két véghely-
zetiikig legyenek kivezérelve. A visszacsatoldsokat, mellyel a rendszer stabil
miikodését bedllitjuk, egyrészt a rezgs tomegrdl vessziik (ez az un. elmozdulasjel,
amit a talajba bocsdtunk), mésrészt a szervoszelep hidraulikus elGerdsitSje ad
visszacsatold jelet, mely 90°-os fézistoldssal rendelkezik az elmozdulasjelhez
képest (ez az un.sebességjel). A visszacsatol6 jelekkel ardnyos fesziiltséget allitanak
elé a visszacsatolé hélézatok. Ezeket a fesziiltségjeleket egy Osszegzs erdsitd
adja Gssze a sweep-generator analog jelével.

A vibrator elektronikus és hidraulikus dramkoreinek atviteli karakterleztl-
kéval jellemezhets fazistoldsa van. Ezt az ismert fazistoldst elektronikus aram-
korck kompenziljdk a rendszerben. Az alaplemez-talaj-csatoldsnal azonban a
foldbe juté sweep-jelet tovabbi médosuldasok érhetik. Ez a torzulds a felhar-
monikusok megjelenéséhez, illetve felerssitéséhez vezet. A felharmonikus-tarta-
lom korrelacios zavarjeleket okoz a felvételben. Ezen zavarjelek eliminalasara
gyorsulasmérivel érzékeljiik a talajba betaplalt jelet és egy faziskorrektor-
aramkor segitségével ugy moédositjuk a generalt sweep-et, hogy az alaplemezen
az idealis sweep-jelet kapjuk. A helyes faziskovetés 4 —5 sweep-ciklus lezajlasa
utén all be. A féziskovetés érzékenysége nagyobb, ha a sweep frekvenciavalto-
zasa negativ. Ezért a gyakorlatban id6ben csokkens frekvenciaju, un. down-
sweepet hasznalnak. Mivel a vibroszeiz mérési gyakorlatban tobb (3—4)
vibrator mfikodik egyidejiileg, fontos, hogy a startjel azonos id6ben inditsa a
vibratorokat. A startjelet a felvevs miiszerkocsi adja ki radion. A vibratorok
ezt a bindrisan kddolt jelet dekddoljak és inditjak sajat sweep-generatorukat.
Ez a , kédolt-start”-rendszer biztositja a vibratorok egymassal és a felvevd
miszerrel valé ,egyiittfutasat”. A vibratorok egyidejiiségének és fazishelyes
miikodésének a vizsgalatara kiilon ellen6rzé rendszer szolgal. A felvevé miiszer
veszi a vibratorok talajba kiildott jelét, amelyet gyorsulasmérs detektal, és
keresztkorreliciés miiveletek segitségével kiértékeli azokat. A kapott regisztra-
tum egyértelmii képet ad a vibratorok identitasarol.
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