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[bookmark: _Toc16683468][bookmark: _Toc60146362]1 概述
本标定手册利用轨距尺及相关轨距分析软件，指导用户和现场调试人员对钢轨轨距轨廓检测系统的标定，达到精准测量目的。
钢轨轨距轨廓检测系统采用非接触测量。具有以下特性：抗干扰能力强，高可靠性，长寿命。
[bookmark: _Toc16683469][bookmark: _Toc60146363]1.1 标定工具
轨距尺1台、带编码器及电源的巡检小车1台、便携式电脑（或台式电脑）1台、24V电源一个、变电单元1个、配套线缆、千分尺1个、直尺1个。
表1-1 参数要求
	        参数
	  名称
	额定电压
	备注

	轨距尺规格参数
	24VDC
	量程50毫米、精度0.1微米

	便携式电脑
	220VAC
	win10、win8、win7 均可
操作系统32/64位

	巡检小车
	
	发送模拟信号A+、GND

	编码器（巡检小车中）
	5VDC
	发送TTl方波，每周期5000个脉冲信号

	蓄电池
	48或24VDC
	负责给小车供电及组件、交换机供电


[bookmark: _Toc16683470][bookmark: _Toc60146364]2 标定方法
[bookmark: _Toc16683471][bookmark: _Toc60146365]2.1 设备连接
数显表额定电压为220VAC；与光栅尺配合使用（光栅尺额定电压24VDC）。
钢轨轨距轨廓检测系统供电电压为24VDC；6芯插头为电源及信号线，负责反馈传感器信号及供电，8芯为网线，负责数据传输至电脑，3芯为调频接口。


图2-1 设备连接图
[bookmark: _Toc16683472][bookmark: _Toc60146366]2.2软件标定
（1）打开软件所在文件夹，点击“javastruct2”应用程序，打开后会显示2个界面，一个是底层状态显示，一个是图像效果显示及参数设置的界面
先打开采集软件，通过底层状态显示查看组件运行状态，正常连接如下图所示
[image: C:\Users\Administrator\AppData\Local\Microsoft\Windows\INetCache\Content.Word\黑色1.png]
图2-2 采集软件界面展示

[image: ]
图2-3状态显示正常
（2）连接异常
当软件能正常打开，但无法显示廓形时，查看“底层状态显示”如下图所示：
a） 检查计算机IP地址，是否与组件处于同一网段
b） 检查组件IP地址是否与其他组件冲突
c） 检查组件中的配置文件，查看配置文件中的IP地址与组件物理地址是否一致
d） 检查网口与网线配置是否配套，有无错插、漏插现象
e） 检查防火墙是否关闭
[image: ]
图2-4 连接异常检查

打开“peizhi2”和“guikuo-final”两个文件，将“peizhi2”中红框选项内数字填入“guikuo-final”接收端口和命令端口中，faport为接收端口，shouport为命令端口，完成采集软件和回放软件对接。
[image: ]
图2-5 配置文件位置图
[image: C:\Users\Administrator\Desktop\设置.png]
图2-6 回放软件接口设置
[image: ]
图2-7 采集和回放软件同步效果图

采集软件（黑色）：负责曝光、增益、图形姿态调整及通信
回放软件（白色）：当前版本负责存储数据，回放数据及数据分析 
（2）双击图标[image: ]，进入软件界面
[image: ]
图2-8轨距软件功能区示意
（3）可根据现场光线环境对增益、曝光时间、触发模式、角度及存储位置进行设置，默认增益1、曝光时间100、外触发模式、角度为45°，保存位置自行设定
（4）保存位置目录设置及方法
如下图所示，文件名尽量简洁、不含有特殊字符，最后的存储文件名必须以LL和RR命名，否则加载回放数据时，不能正常读取
在选择“保存路径”时，需在地址后加上“\”后勾选“保存”选项，方可储存数据，储存数据
[image: ]
[image: ]
图2-9 命名及保存
（5）回放数据操作
打开轨距软件，点击“浏览”按钮，弹出打开文件位置的对话框，选择数据存储位置后点击确认，此时对话框会自动关闭，软件中的廓形图会在面板展示出来。
[image: ]
图2-10 浏览数据
（6）数据分析及标定
数据分析前需要先选取基准线，以基准线为参照测量得出左轨及右轨的偏移值。设置步骤如下图所示：
当前测试阶段：
a） 优先选取整数坐标作为基准线，方便计算
b） 通过图像位置调整功能将图像调整至坐标中心位置，微调将廓形边缘与基准线对其
c） 点击“保存标定信息”
d） 翻动数据，记录廓形距基准线的距离，分别计算两侧坐标差值。
当左轨偏移值-右轨偏移值＞0时，钢轨轨距变宽
当左轨偏移值-右轨偏移值＜0时，钢轨轨距边窄
当左轨偏移值-右轨偏移值=0时；且坐标发生变化，钢轨轨距不变但小车在钢轨中发生横向位移。

[image: ]
图2-11 图像调整
[image: ]
图2-12 设置基准线及保存
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