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1. Opis ogodiny

Urzadzenie GSSI SIR-20 jest szybkim, wydajnym, wielokanatowym georadarem z mozli-
woscig roznorodnego zastosowania. Gtdwne zewnetrzne cechy urzadzenia to jednostka
centralna MF-20 (Procesor pomiarowy), laptop, anteny o rdéznej czestotliwosci emito-
wanej fali elektromagnetycznej, wozek pomiarowy i elementy konstrukcji umozliwiajace
montaz urzadzenia na samochodzie pomiarowym. W zestawie znajdujg sie rowniez
adaptery do zasilania pradem statym i prgdem zmiennym.

2. Panel pofaczen

Panel potaczen znajdujacy sie na tylnej $ciance jednostki centralnej MF-20 pokazano na
rys. 2.1.
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Rys. 2.1. Panel potaczen jednostki centralnej MF-20

Przeznaczenie poszczegolnych elementow panelu potaczen:

1. Port (1). do ktérego mozna podtaczy¢ wtyk akumulatora kwasowo-otowiowego
typu Smart (seria # FGMOD1218S3). Metalowy zatrzask jest zaprojektowany tak,
aby objat wtyk akumulatora i tym samym zapewnit dobre potaczenie z gniazdem.

2. Port (2). do ktérego mozna podtaczy¢ standardowy akumulator otowiowo-kwasowy
(seria # FGMOD1218S2), wtyk zasilania prgdu zmiennego lub wtyk zasilania pradu
statego. Metalowy zatrzask jest zasilany tak, aby objat wtyk akumulatora i tym
samym zapewnit dobre potgczenie z gniazdem.

3. Diody (3). Gérna dioda $wieci pulsacyjnie w kolorze pomaranczowym w momencie
dobrej komunikacji (dobrego potaczenia i pobierania danych) miedzy laptopem a
jednostka centralng. Dolna dioda jest diodq zasilania jednostki MF-20. Swieci sie
ona na zielono za kazdym razem wiaczenia jednostki centralnej. W przypadku
nieoczekiwanej utraty zasilania laptop przejdzie automatycznie na zasilanie akumu-
latorowe. Natomiast dioda jednostki centralnej zgasnie.

4. Gniazdo synchronizacji (4). Nalezy uzywac¢ go jedynie wtedy, gdy konieczne jest
zastosowanie kilku urzadzen typu SIR-20. Ta cecha urzadzenia jest obecnie
nieaktywna.

5. Konwertor zasilania (5). Ma on zadanie zapewnienie statego natadowania akumu-
latora laptopa. Jesli SIR-20 jest podtaczony do zrédta zasilania na przedniej Sciance
konwertora zapali sie zielona dioda. Dioda ta bedzie swieci¢ nawet jesli SIR-20
zostanie wytaczony.
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WSsKAZOWKA: Jesli SIR-20 jest podtaczony do statego zrodta zasilania, lecz akumu-
lator laptopa sie nie taduje, nalezy sprawdzi¢ dwa wtyki w konwerterze, aby upewnic
sie, ze potaczenia sg prawidtowe. Nalezy réwniez sprawdzi¢ bezpiecznik (15A).

6. Wtyk markera (6). Jest to dwustykowy wtyk, dzieki ktéremu mozna podigczyc
do systemu zdalny wyzwalacz markera. Wyzwalacza mozna uzy¢ do oznaczania
poszczegolnych obszaréw danych.

7. Gniazdo kota badawczego (7). Jest to czterostykowy wtyk, dzieki ktéremu do
urzadzenia mozna podigczy¢ koto miernicze lub instrument DMI (instrument do
mierzenia dystansu). Jesli SIR-20 jest uzywany do odwzorowywania nawierzchni to,
do tego gniazda nalezy podtaczy¢ przewdd z instrumentu do pomiaru dystansu
zamontowanego na kole mierniczym.

8. Port przetwornika nr 1 (8). Ten port jest kanatem sprzetowym nr 1. Mozna do
niego podtgczy¢ dziewietnastostykowy standardowy kabel anteny. Aby podtaczyc
przewdd nalezy dopasowac pie¢ wciec¢ do pieciu wejs¢ na meskim koncu przewodu.
Nastepnie nalezy przytwierdzi¢ przewdd za pomocag kotnierza mocujacego i dokre-
cac dopoki kotnierz nie pokryje sie z czerwong, linig widoczng na gniezdzie SIR-20.
Mocowania nalezy dokonac recznie. Jesli uzywamy jednej anteny nalezy jg podtaczyc
ja do portu przetwornika nr 1.

9. Port przetwornika nr 2 (9). Ten port jest kanatem sprzetowym nr 2. Mozna do
niego podtgczy¢ dziewietnastostykowy standardowy kabel antenowy. Aby podtaczy¢
przewdd nalezy dopasowac pie¢ wciec¢ do pieciu wejs¢ na meskim koncu przewodu.
Nastepnie nalezy przytwierdzi¢ przewod za pomocg kotnierza mocujacego i dokre-
cac dopoki kotnierz nie pokryje sie z czerwong, linig widoczng na gniezdzie SIR-20.
Mocowania nalezy dokonac¢ recznie. Jesli uzywamy jednej anteny nalezy jg pod-
taczyc ja do portu przetwornika nr 2.

3. Konfiguracja sprzetu

W celu skonfigurowania systemu SIR-20 tak, aby mozliwe byto pozyskiwanie danych,
potrzebne sg nastepujgce elementy:

1. jednostka centralna MF-20,

2. antena,

3. przewdd anteny / przewdd zasilajacy,

4. zrédto zasilania (prad zmienny, akumulator lub prad staty).

Kolejnos$¢ czynnosci:

1. Podtgczamy antene do jednostki centralnej MF-20 za pomocg przewodu. Upew-
niamy sig, ze wtyk dobrze przylega do gniazda.
2. Podtaczamy czujnik dystansu kota mierniczego za pomoca przewodu do odpowied-
niego portu na obu-dowie anteny (jesli go uzywamy).

. Podtaczamy Procesor do zrodta zasilania.

4. Uruchamiamy urzadzenie poprzez wiaczenie laptopa. Laptop wykona czynnosci
rozruchowe i wtaczy uktad chtodzacy. Aby wytaczy¢ urzadzenie wytaczamy laptop.

w

4. Konfigurowanie systemu do pozyskiwania danych 2D

Po wykonaniu czynnosci rozruchowych SIR-20 pojawi sie pulpit Windows, na ktérym
widocznych bedzie kilka ikon (rys. 4.1). Podstawowy system SIR-20 umozliwia dostep
tylko do jednej ikony, ktéra uruchamia pakiet do przetwarzania danych (program
RADAN).

SIR-20 jest programem przeznaczonym do ogdlnego pozyskiwania danych.
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Important Tips

My Computer

Rys. 4.1. Pulpit systemu SIR-20 (z ikonami programu StruktureScan)

4.1. Tworzenie folderow

Za pomocg SIR-20 mozna pozyska¢ ogromnag ilos¢ danych. Aby byto to mozliwe uzytkow-
nik musi opracowac¢ system organizacji danych. Do przechowywania danych SIR-20
korzysta z dysku twardego komputera ToughBook. Przed rozpoczeciem nowego projektu
uzytkownik powinien utworzy¢ nowy folder na dysku twardym. Folderowi temu mozna
nadac jakgkolwiek nazwe, tak wiec np. numer zlecenia, date lub nazwe dane klienta.

4.2. Konfigurowanie parametrow domysinych programu

W celu skonfigurowania parametréow domysinych programu RADAN klikamy dwukrotnie
na skrét SIR-20 znajdujacy sie na pulpicie Windows (rys. 4.1).

Konfigurowanie programu nalezy rozpocza¢ od ekranu poczatkowego RADAN/SIR-20
(rys. 4.2).

Pull-Down Menus

File View Project Help

Collection Controls

Geophysical Survey Systems, Inc.
DNea@FE " IINEES : B88E0KR ?
Status Bar

Rys. 4.2. Ekran poczatkowy SIR-20
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W menu gtéwnym View (Widok) klikamy polecenie Customize (Dostosuj). Pojawi sie okno
zawierajgce cztery zakfadki (rys. 4.3):

1. Directories (Katalogi). Tworzenie katalogéw roboczych:

a) klikamy na przycisk oznaczony jako Source (Zrédto). Pojawi sie okno zawiera-
jace liste folderéw utworzonych na komputerze. Jesli wpiszemy nowg Sciezke
dostepu zaczynajaca sie od C:/RADAN zostanie utworzony nowy folder;

b) odnajdujemy folder, ktory utworzyliSmy wczesniej i klikamy na ikone folderu,
aby go otworzy¢. Nastepnie klikamy OK;

c) taka sama czynnos¢ powtarzamy przy folderze wyjsciowym;

d) foldery zrédtowy i wyjsciowy sg konieczne poniewaz SIR-20 bedzie zapisywat
dane w innych miejscach. Jest to zabezpieczenie przed przypadkowym nadpi-
saniem plikéw (np. plikow zawierajgcych informacje o projekcie). Istotne dane
sq przechowywane w folderze zrodtowym. Natomiast inne dane sg przecho-
wywane w folderze wyjsciowym (np. pobrane i przetworzone dane).

2. Appearance (Wyglad). Preferencje dotyczace pulpitu i ekranu mozna skonfigurowac
klikajac na to polecenie.
Dzieki tej funkcji mozna dostosowac palete koloréw i szate graficzng programoéw.
Jesli na przyktad chcemy, aby na ekranie widoczne byty duze przyciski klikamy na
te opcje. Zmiany zostang wprowadzone przy nastepnym uruchomieniu programu
SIR-20 RADAN.

3. Linear Units (Jednostki pomiaru). Opcja ta pozwala ustawi¢ odpowiednie jednostki
pomiaru.

4. SIRVEYOR. Opcja stuzy do konfiguracji odbiornika GPS.

Po skonfigurowaniu wszystkich parametréw systemu klikamy OK.

Directories IAppearance] Linear Units | SIRVEYOR |

Source -> |CAGSSI_GPR
[CAGSSI_GPRNoutput

0K | Cancel | 5 oply l Help |

Rys. 4.3. Okno polecenia Customize (Dostosuj)

4.3. Projekty i profile — sposob pozyskiwania danych

SIR-20 pozyskuje dane w oparciu o modelowy plik projektu. Plik ten jest tworzony, gdy
wprowadzamy parametry pozyskiwania danych. W trakcie pomiaréw tworzone sg trzy
gtébwne typy plikéw, ktore odgrywajq wazng role w procesie pozyskiwania danych:

1. pliki projektu,

2. pliki danych,

3. pliki Macro.

Pliki bedg przechowywane w folderze, ktérego sposdb utworzenia jest nastepujacy:

1. Pliki projektu typu *.rpj, stuzg gtéwnie jako lista polecen dla SIR-20. Nazwa kaz-
dego pliku z danymi jest pobierana z pliku projektu. Na przyktad jesli nazwiemy
nasz plik “Test.rpj,” to pliki bedg nazywane kolejno Test001, Test 002 itd. Nazwy
plikéw powinny by¢ najkrétsze (maksymalnie do 8 znakdéw). Przy nadawaniu nazw
plikom danych RADAN bedzie wykorzystywat jedynie 8 pierwszych znakdéw (*.dzt).
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2. Pliki danych typu *.dzt, zawierajq rzeczywiste dane z poszczegdlnych profili
georadaru. Otwierajac plik danych w programie RADAN otwieramy plik typu *.dzt.
Nazwa oraz data pozyskania danych pobierane sg z modelowego pliku. W nagtowku
projektu znajdujg sie wszystkie parametry pobierania (m.in. data, nazwa, itd.)

3. Pliki Makro typu *.cmf, zawierajg parametry, ktdre sg niezbedne, aby system
mogt pobiera¢ dane. Plik Macro jest tworzony podczas procesu konfigurowania pliku
projektu. Nastepnie plik Macro jest dotgqczany do pliku projektu. SIR-20 uzywa pliku
projektu oraz pliku Macro jako listy polecen, w oparciu o ktére pozyskuje dane.
Parametry oraz informacje o ustawieniach sg przechowywane w nagtéwku plikow.

4.4. Parametry pobierania danych

W zaleznosci od rodzaju planowanego pomiaru nalezy wybra¢ odpowiedni zestaw para-
metrow i polecen konfiguracji (rys. 4.4), ktére bedg wykorzystane przy danym zadaniu:

1. Config type (1) (Typ konfiguracji). Dzieki temu parametrowi mozemy uzyska¢ dostep
do ustawien fabrycznych, ktérych mozna uzywac przy badaniach ogdélnych. Usta-
wien tych mozna uzywac¢ np. do:

a) skanowania konstrukcji betonowych,

b) lokalizowania obiektéw,

c) kontroli mostéw,

d) badan geotechnicznych,

e) grubosci warstw konstrukcji drég.
Jedli nasze badania mozna zakwalifikowa¢ do ktérej$ z tych kategorii mozemy
wybra¢ predefiniowane ustawienia.
W przypadku, gdy typ zadania, do ktérego chcemy uzy¢ urzadzenia nie jest wy-
szczegolniony na liscie, wybieramy w oknach (1) i (2) funkcje CUSTOM (Dostosuj)
i recznie konfigurujemy antene. Lista dostepnych parametréw fabrycznych znajduje
sie w instrukcji obstugi producenta.

2. Config name (2) (Nazwa konfiguracji). Po wybraniu typu konfiguracji w oknie (1)

mozemy wybraé typ anteny, ktéry uzyjemy. Dzieki temu fatwiej bedzie mozna
ustawi¢ poszczegdlne parametry takie jak filtry czy rozpietos¢ czasowa.
Jesli anteny nie ma na liscie nalezy wybra¢ opcje CUSTOM (Dostosuj) w oknie (1)
i (2), a nastepnie skonfigurowa¢ antene recznie. Lista dostepnych parametréw
fabrycznych znajduje sie w instrukcji obstugi producenta. Na potrzeby DSN korzy-
stamy z anteny typu Highway 1 GHz i/lub 400 MHz.

3. Number of channels (3) (Liczba kanatéw). SIR-20 moze procowac jednoczesnie na
dwoch kanatach. Na potrzeby DSN wybieramy jeden kanat jesli chcemy wykonywac
pomiary jedng anteng lub dwa kanaty jesli chcemy jednoczesnie wykonywac pomiar
dwiema antenami 1 GHz i 400 MHz.

4. Samp/Scan (4). Domyslna warto$¢ probek na skan wynosi 512. Jest to liczba pré-
bek na skan, ktérych SIR-20 uzyje do przetworzenia sygnatu. Liczba ta musi by¢ 10
razy wieksza niz stosunek zasieg/szerokos$¢ impulsu anteny, aby unikna¢ aliasingu.

5. Scan/Sec (5) (Skan/sekunde) Jest to liczba poszczegdlnych skanow danych, ktore
system pobiera co sekunde.

6. DielConstant (6). Jest to skrot od statej dielektrycznej. Rozpieto$¢ wartosci statej
dielektrycznej dla substancji (wtaczajac w to powietrze oraz wode) wynosi od 1 do
81. Dzieki tej opcji mozna wyswietli¢ liniowg skale gtebokosci jako skale pionowg
zamiast wyswietlania wartosci czasowych. Jesli znana jest stata dielektryczna danej
substancji mozna jg wprowadzié, jesli nie — zostawiamy warto$¢ 1. Parametr nie
bedzie miat wptywu na rzeczywistg gtebokos¢ skanowania.

7. Scans/ ft (7) (Skan/ metr). Jest to liczba skanéw na jednostke odlegtosci. Jesli
uzywamy kota mierniczego ta warto$¢ oznacza rzeczywistq liczbe skanéw na dang
jednostke odlegtosci, wzdtuz wyznaczonego profilu. Liczba ta powinna miec¢ ustalong
jak najwyzsza wartos$¢. Im wieksza liczba skandéw tym wiekszy plik z danymi, a co
za tym idzie tym mniejsza predko$¢ pobierania. Jesli zbieramy dane swobodnie,
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0.

Configuration 0 21x|
1 Config Type 2 Config Name
) v N [cusTom S| 12 SIRveyor
N
3 ;lNumbel of channels |2 = | Chen]l ]Chanzl @ O
OO
»
4 ,{Samp/Scan [s512 7] | 10 Transmit Rate
N Gss! |
5_fscansssec o | DC TI/R1  T2/R2
6 /IDieIConstant |1U | Transmitter E
7 ,{Scans/ ft 12 |
Receiver [TE
8 ,{n Mark 3 |

i/{AutoGainLeve! 05 | 11

—_ Antenna Calibration File |

< Back I Next > I Cancel I Help |

Rys. 4.4. Okno konfiguracji

liczba ta stuzy jedynie zapisywaniu postepdw. Kiedy zbieramy dane za pomoca kota
mierniczego i uruchomione sg jakiekolwiek filtry, wartos¢ filtra wptynie na liczbe
pobieranych skandw na jednostke odlegtosci, np. jesli ustawimy liczbe skandéw/metr
na 20, a wartos¢ filtru stosowego na 4 skany, plik wyjsciowy bedzie zawierat 5
skanow/m (20/4) zamiast 20 skandw/metr.

. Ft /Mark (8) (metr /Marker). Gdy korzystamy z tej opcji w trybie kota mier-

niczego, SIR-20 oznaczy okreslony punkt w danych w okreslonych odstepach.
Marker to mata pionowa linia, ktéra jest natozona na okno danych i ma ona na
celu pomdéc nam w doktadniejszym odczytywaniu danych dystansu na przestrzeni
wyznaczonego profilu.

Auto Gain Level (9) (Poziom automatycznego wzmocnienia). Zazwyczaj ustawiamy na
0,5. Umozliwia kontrolowanie wartosci automatycznego wzmocnienia SIR-20. Kiedy
podtaczamy i uruchamiamy antene, SIR-20 bada odebrany sygnat na podstawie
algorytmu i okresla jak bardzo trzeba wzmocni¢ sygnat. Poziom automatycznego
wzmocnienia okresla jak silny powinien by¢ sygnat wzgledem dynamicznego zasiegu
rejestrowania (+32767 na 16 bitow danych). Parametr 0,5 oznacza, ze najbardziej
wzmocniona prébka w kazdym segmencie bedzie miata warto$¢ potowy catko-
witego dynamicznego zasiegu. Jesli podejrzewamy, ze na obszarze sg struktury
odbijajace sygnat o wysoce zmiennej amplitudzie i obawiamy sie, ze dane bedg
niekompletne ,uciete”, nalezy ustawi¢ warto$¢ na 0,25, aby umozliwi¢ programowi
dynamiczne zapisywanie nagtych duzych zmian w amplitudach sygnatu.

10. Transmit Rate (10) (Predkos$¢ transmisji/wybor kanatu). Dzieki temu parametrowi

11.

12.

mozemy ustawic czestotliwo$¢ przesytu danych dla uzywanej przez nas anteny. Pra-
widlowe wartosci przesytu danych zostaty opisane w instrukcji obstugi producenta.
Zwyczajowa predkosc¢ przesytu dla anten GSSI serii 51XX to 100 KHz. Dla anten
starszych lub o nizszych czestotliwosciach nalezy ustawi¢ nizsza warto$¢. Mozna
rowniez zmieni¢ parametry kanatdéw, na ktoérych pracujg anteny. Na przyktad jesli
korzystamy z dwdéch anten i chcemy aby jedna byfa nadajnikiem, a druga odbior-
nikiem, mozna tu wprowadzi¢ odpowiednie parametry.

Antenna Calibration File (11) (Plik kalibracyjny anteny). Opcja ta dotyczy wytacznie
programu RoadScan oraz pracy z antenami o wysokiej czestotliwosci. Szczegoty
mozna uzyskac po zapoznaniu sie z podrecznikiem oprogramowania RoadScan.
SIRveyor (12). Jest to graficzne przedstawienie ztqczy znajdujacych sie z tytu SIR-20.
Pozwala to naocznie sprawdzi¢ czy wszystkie potaczenia anteny sg prawidtowe i czy
sq podfaczone do portu odpowiedniego kanatu.

10
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4.5. Metody pozyskiwania danych

Istniejq trzy metody pozyskiwania danych GPR:
1. w trybie kota mierniczego, tj. skan/jednostke odlegtosci,
2. w trybie swobodnym, tj. skan/sekunde,
3. w trybie punktowym, tj. skan/utozenie anteny.

W ramach DSN wykorzystywana jest metoda pierwsza.

Zbieranie danych w trybie kota mierniczego oznacza, ze musimy do urzadzenia po-
dtaczy¢ koto miernicze, instrument DNI lub wdzek typu StructureScan. Urzadzenia te
pozwalaja uzyskiwa¢ dane w rownych odstepach czasu i odlegtosci tak, ze dane sq
pobierane w oparciu o liniowg pozioma skale niezaleznie od predkosci pobierania. Jest to
najtatwiejsza i najbardziej wygodna metoda pobierania danych i jej stosowanie zaleca sie
wiekszosci uzytkownikow. Ten tryb pobierania danych jest niezbedny jesli korzystamy
z procedury Migracji RADAN oraz innych funkcji przetwarzania sygnatu.

4.6. Pozyskiwanie danych przy pomocy kota mierniczego

Sposdéb pozyskiwania danych GPR w trybie kota mierniczego opisano w punktach od
1 do 10:

1. Tworzymy nowy projekt wybierajac kolejno polecenia File (Plik) > New (Nowy) lub
klikajac przycisk New Collect (Nowy projekt) znajdujacy sie na pasku przyciskéw.
Pojawi sie okno z nagtéwkiem Create New Data Collection Project (Nowy Projekt
Pobierania Danych) (rys. 4.5).

e rew oo Coecanpromct SO ==
Drive:  [<e [ vl Directory: |C:AGSSI_GPR\

) [Up one directory]
) Output

Enter in Project File Name

s

File Name: [

COLLECT 3D DATA SET |

I Next > I Cancel I Help I

Rys. 4.5. Rubryka, do ktérej mozna wpisaé nazwe pliku projektu

2. W rubryke pokazang powyzej oznaczong jako File Name (Nazwa pliku) wpisujemy
nazwe, ktorg chcemy nadac plikowi projektu. Nalezy pamietac, aby nazwa sktadata
sie z nie wiecej niz osmiu znakdédw. Mozna korzystaé z liczb, nie mozna korzystac
z symboli.

UWAGI:
a) obecnie zbieramy dane 2D, a wiec nie klikamy na przycisk oznaczony jako
COLLECT 3D DATA SET (zbierz dane 3D);
b) klikamy Next > (Dalej) i przechodzimy do okna z nagtéwkiem Review Project
Information (Informacje o projekcie) (rys. 4.6).
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Review Project Information 21x|

Name |C:\GSSI_GPR\GSSI.RPJ

Title ]
Started
Finished

OuputPath > | [CAGSSI_GPR

Notes:

=

4]

<Back Next> Cancel | Hep |

Rys. 4.6. Okno dialogowe zawierajace informacje o projekcie

3. Wprowadzamy opis badanego obszaru przypisanego do projektu. Mozemy wpisac
tytut projektu, czas rozpoczecia i zakonczenia pracy i doda¢ uwagi.

UWAGI:

a) zwré6émy uwage na szary przycisk oznaczony jako Output Path-> (Sciezka
wyjsciowa). W katalogu tam podanym SIR-20 bedzie zapisywat pliki z danymi.
Lokalizacje katalogu mozna wybra¢ klikajac odpowiednio na polecenie View
(Widok), a nastepnie Customize (Dostosuj);

b) wszystkie wpisy widoczne w tym oknie sg opcjonalne. Jesli nie chcemy wpisac
uwag klikamy Next > (Dalej). Pojawi sie okno z nagtéwkiem Data Collection
Mode (Tryb pobierania danych) pokazane na rys. 4.7.

Data Collection Mode 3 £ 21 x|

FREE RUN ENABLE GPS

POINT MODE

SURVEY WHEEL

For RoadScan Systems

/

CALIBRATE SW
RoadDoctor CAM Link Output I

<Back Next > Concel | Hep |

Rys. 4.7. Okno Data Collection Mode (Tryb pobierania danych)

4. W oknie tym mozemy wybra¢ jeden z trzech trybow pobierania danych. Nalezy
wybrac przycisk oznaczony jako SURVEY WHEEL (Koto miernicze).

UWAGI:

a) w oknie tym znajduje sie rowniez przycisk oznaczony jako ENABLE GPS. Dane
GPS mozna pozyskiwa¢ razem z danymi pobieranymi za pomocg kota mier-
niczego w trybie swobodnym lub w trybie punktowym. Wiecej informacji na
ten temat mozna uzyskac¢ w rozdziale, w ktérym opisano konfiguracje i uzyt-
kowanie GPS.

b) po wybraniu kota mierniczego powinien ukazac sie przycisk oznaczony jako
Calibrate SW (Kalibracja kota). Klikamy na niego.

12
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5. Pojawi sie nowe okno z nagtowkiem Survey Wheel Calibration (Kalibracja kofa
mierniczego). Mozna tutaj skonfigurowac¢ uzywane przez nas urzadzenie oraz ska-
librowac dystansomierz na jednostke odlegtosci (rys. 4.8).

Survey Wheel Calibration @

1. Select calibration distance
2. Position &ntenna on the Start mark
3. Click CALIBRATE button

CALIBRATION DISTANCE (M) 10

NUMBER OF TICKS PER UNIT 439.51

RESET SAVE CALIERATE

Rys. 4.8. Okno dialogowe Survey Wheel Calibration (Kalibracja kota mierniczego)

UWAGI:

a) jesli korzystamy z wozka typu StructureScan klikamy na ikone odpowiedniego
urzadzenia;

b) kiedy uzywamy wdzka optycznego klikamy na ikone przedstawiajgcg niebieski
wobzek;

c) jesli korzystamy z innego urzadzenia mierniczego niz te wymienione musimy
je skalibrowadé.;

d) po zakonczeniu kalibracji klikamy kolejno SAVE (Zapisz) oraz Next (Dalej).
Pojawi sie okno oznaczone jako Configuration (Konfiguracja) (rys. 4.4). Aby
uzyskac¢ do niego dostep nalezy najpierw poprawnie skonfigurowac urzadzenie
miernicze. W razie niepowodzenia otrzymamy niewlasciwg skale natozong na
profile.

6. W oknie Configuration (Konfiguracja) mozemy wybra¢ lub zmieni¢ parametry po-
bierania danych. Dla wiekszosci zastosowan parametry domysine sa poprawne.
Aby uzyska¢ dostep do ustawien w celu dostosowania ich do typu badania innego
niz wymienione, klikamy na strzatke pod nagtéowkiem oznaczong jako Config Type
(1) (Typ konfiguracji).

UWAGI:
a) rozwinie sie lista kategorii i wybieramy odpowiednig;
b) na przyktad, jesli skanujemy betonowg ptyte w poszukiwaniu pretéw zbroje-
niowych, wybieramy kategorie BETON, a nastepnie pod zaktadka konfiguracja
(2) wybieramy typ anteny. Litera X po nazwie konfiguracji oznacza uzytkowa-
nie anteny, ktorej dipole sg skierowane prostopadle do kierunku skanowania.
Natychmiast ustawione zostang wspdlne parametry pobierania.

7. Upewniamy sie, ze stosunek w Scans/ ft (7) (Skan/ metr) jest odpowiedni do da-
nego zadania. Zazwyczaj im wiecej skandéw na jednostke odlegtosci, tym mniejsza
predkos¢ pobierania danych i wiekszy rozmiar pliku danych. Plik bedzie sie wydawat
~rozciggniety”. Po zakonczeniu konfiguracji klikamy Next> (Dalej).

8. Pojawi sie kolejne okno Create New Data Collection Project (rys. 4.9) i system
wyswietli komunikat z prosbg o stworzenie nowego makra lub dotaczenie juz
istniejgcego. Makro to nic innego jak zapisana lista parametrow pobierania danych.
W skiad tych parametrow wchodzg: filtry, informacje o czasie oraz zasiegu sondo-
wania oraz informacje o wzmocnieniu. Parametry mogaq sie rozni¢ w zaleznosci od
wykonywanego zadania, dlatego tez dla réznych zadan mozna tworzy¢ wiele makr.
Wspdlne parametry anteny zostang wybrane automatycznie w oparciu o nazwe
konfiguracji, ktora zostata wybrana w kroku 7.
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Create New Data Collection Project R 20|

Drive: I"IU ~|  Diectoy: [CAGSSI_GPRY

SIRveyor
- [Up one directory]

= [ ]
(= Gisi.cmf @

DC T1R1 T2{R2

Chan1 T1 R1

File Name: [Gsst.MF

CREATE NEW MACRO ATTACH EXISTING MACRO |

ook [ Fmsh | cCancel | Hep |

Rys. 4.9. Tworzenie lub dotaczanie makra

UWAGI:

W systemie nie ma fabrycznie zapisanych makr, wiec jesli korzystamy z SIR-20
po raz pierwszy bedziemy musieli je utworzy¢. Klikamy na przycisk CREATA NEW
MACRO (Utworz nowe makro), a nastepnie na przycisk Finish (Zakoncz). Antena

zostanie uruchomiona i pojawi sie zegar odliczajacy czas, a po chwili zostanie
wyswietlone kolejne okno (rys. 4.10).

Prravav-Gssiood =lex|
File Edt View Window Process Collect Help

]
@
S

Linescan Display

B O-Scope Trace

Rl Ity el (N e

Time Range Scale

Parameter Selection Window Area

Color Table

- Collection Parameter Controls
File Header
Collection Controls
Display Setup

Geophysical Survey Systems, Inc.

|0 & w [RFERD] 51 40 W=
:zmIthmmuma |

[oof

=
[« @ 1052

Rys. 4.10. Ekran ustawien

9. W oknie CREATA NEW MACRO mozemy dostosowac parametry pobierania danych.
Okno jest podzielone na dwie czesci:

a) %4 powierzchni gdrnej czedci jest zarezerwowane na widoki O-Scope oraz
Linescan;

b) Y5 dolnej czesci jest zarezerwowana dla kaskadowych okien, dzieki ktdrym
mozna wybiera¢ parametry. Do okien tych mozna uzyskaé¢ dostep klikajac na
odpowiednie zo6tte lub niebieskie przyciski kontrolne u dotu ekranu;

c) mozna rowniez uzyska¢ dostep do nagtéwka pliku klikajac na ikone nagtéwka.

10. Collection Parameter Controls (Zbiér Parametrow Ustawien):

a) Position/Range (Potozenie/Zasieg) (rys. 4.11a).

Pierwszym dostepnym przyciskiem parametréw jest przycisk Potozenie/zasieg.
Dzieki niemu mozemy kontrolowac¢ czas (w nanosekundach) w jakim system
bedzie pobierat dane. Domys$lna skala pionowa umozliwia pomiar przeptywu
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b)

Collection Parameter Controls

a)

<)

i 4 W=

Rys. 4.11.Przyciski Collection Parameter Controls (Zbior Parametrow Ustawien):
a) Position/Range (Potozenie/Zasieg), b) Range Gain (Wzmocnienie),
c) Filter and Static Filter (Filtry oraz naktadanie)

sygnatu w danym czasie w obie strony. Im wieksza warto$¢ objetosci czaso-
wej, tym wieksza gtebokosé sondowania. Na gtebokos¢ sondowania ma wptyw
zarowno wartos¢ przewodnictwa (o) oraz przenikalnos¢ dielektryczna (g)
danej substancji. Tak wiec zasieg i gtebokos$¢ nie sg wprost proporcjonalne.
Funkcja autopozycjonowania oraz parametr poprawka potozenia umozliwiajq
uzytkownikowi dostosowanie bezposredniego parowania impulsu (tj. impulsu
przesytowego) anteny z czasem ,zero” lub dostosowania parowania impulsu
do okna z rozpietoscig czasowa. Mozna zauwazy¢, ze przy wigczonej opcji
autopozycjonowania wartos¢ przesytanego impulsu jest nieco opdzniona w sto-
sunku do wierzchotka wykresu O- Scope.

Opcja autopozycjonowania automatycznie skaluje przesytany impuls w dét,
i jego wartos¢ w oknie rozpietosci czasowej, jest w przyblizeniu o 10% nizsza
niz wprowadzona warto$¢ przez uzytkownika. Na przyktad, jesli wartos¢ roz-
pietosci czasowej jest ustawiona na 50 ns to przesytany impuls bedzie miat
wartos¢ 5 ns ponizej ,zera”. Dzieki temu zabiegowi zapewnione jest przestanie
i zapisanie catego impulsu. Jesli przez nieuwage wytaczymy te opcje podczas
konfiguracji systemu to mozliwe ze przestany impuls (czas zero) nie bedzie
widoczny w oknie rozpietosci czasowej. Jesli tak sie stanie dane bedg bezuzy-
teczne, poniewaz nie bedzie zerowego punktu odniesienia wzgledem, ktorego
mozna okresli¢ czas/gtebokosc.

Producent zaleca pozostawienie witaczonej opcji autopozycjonowania, dopodki
uzytkownik w petni nie posigdzie wiedzy, dotyczacej efektéw przesuniecia
sygnatu w goére lub w dot w oknie rozpietosci czasowej. Nalezy pamietac, ze
wartoscig czasu zero w SIR-20 jest wartos¢ 100. Wartos¢ ta jest umowna
i jest powigzana z opdznieniami w przesytaniu sygnatu wewnatrz podzespotéw
elektronicznych systemu. Wartos¢ ta nie ma wptywu na wprowadzong wartosc
czy gtebokosci zasiegu.

Range Gain (Wzmocnienie) (rys. 4.11b).

Drugim przyciskiem kontrolujemy parametr zmiennego wzmocnienia. Wzmoc-
nienie jest uzywane, aby zrekompensowac¢ naturalne skutki wyttumienia
sygnatu. Gdy przesytany sygnat przechodzi przez dang materie stabnie (jest
wygtuszony), poniewaz dane tworzywo czy substancja wchtania jego czesc.
Dzieki wzmocnieniu sygnat nabiera sity po tym jak jest odebrany i zapisany.
Wzmocnienie réwniez rekompensuje straty w sygnale i ostabia reflektory
przez co sygnat jest bardziej widoczny. Z anteny nie jest wysytany zaden
dodatkowy tadunek energii. Funkcja ta pozwala uzytkownikowi operowacé na
kilku punktach roztozonych liniowo na skali zasiegu.

Opcja auto-wzmocnienia automatycznie ustawia odpowiednig warto$¢ na pod-
stawie sygnatu odebranego z anteny, w punkcie gdzie antena jest usytuowana
w chwili, gdy opcja zostaje uruchomiona. W przypadku duzych obszaréw
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c)

badawczych konieczne moze by¢ szybkie sprawdzenie obszaru by mozna byto
zdecydowac o ewentualnym dostrojeniu wzmocnienia jesli okaze sie, ze jego
wartosci sg zbyt wysokie lub zbyt niskie.

Niezaleznie od okolicznosci zaleca sie reczne dostrojenie wzmocnienia. Nie
mozna ustawi¢ doktadnego czasu dla punktu wzmocnienia. Jednakze mozna
skonfigurowac niektére punkty tak, aby mozna bylo ustawi¢ wzmocnienie
w poblizu danego przedziatu czasowego lub kontrolnego reflektora. Nastepnie
mozna dostosowac wielko$¢ zastosowanego wzmocnienia.

Wartos¢ wzmocnienia nigdy nie powinna male¢ wraz z gtebokoscia. Kazdy
nastepny punkt powinien by¢ wiekszy lub rowny poprzedniemu. Nalezy uwa-
zac, aby nie zaprogramowac zbyt duzego wzmocnienia. Moze to spowodowac
zjawisko tzw. ,$cinania” (rys. 4.12b). Scinanie ogranicza ilo$¢ danych i moze
spowodowac utrate waznych informacji oraz utrudni¢ rozpoznanie obiektu
w danych. Ponadto funkcje programu RADAN tj. poziome i pionowe filtrowanie
FFT, transformacja spektrum lub przetwarzanie obwiedni Hilberta nie beda
dziataty poprawnie z danymi. Jesli chcemy, zeby SIR-20 sam ustawit wartos¢
wzmocnienia upewniamy sie, ze funkcja auto-wzmocnienia jest witaczona.

L
e 3 VYV N YA

= :

i
J
i

Rys. 4.12. Przyktady sygnatu: a) zawierajacego wszystkie dane, b) Scietego

Filter and Static Filter (Filtry oraz naktadanie).

Za pomocg kolejnych trzech przyciskdw mozemy kontrolowac filtry oraz pro-
ces naktadania. Sg one przydatne jesli chcemy usunaé¢ szumy o wysokiej
oraz niskiej czestotliwosci, jak réwniez szum zwany pierscieniowym zawarty
w danych. Szum poziomy jest zjawiskiem spowodowanym zmiennoscig w pa-
rowaniu anteny badz duzg przepuszczalnoscig powierzchni. Wtasciwej diugosci
filtr do usuwania szumow tta powinien usungc te anomalie.
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Wiele parametréw filtrdw przypisanych do anteny mozna ustawi¢ automa-
tycznie dla danego typu anteny. Jesli korzystamy z anteny, ktdéra nie zostata
wyszczegolniona na liscie powinniSmy zmieni¢ ustawiania filtra tak, aby dopa-
sowac je do anteny, z ktdrej korzystamy. Aby to zrobi¢ nalezy zapoznac sie
z dokumentacjg anteny. Niedoswiadczonym uzytkownikom zaleca sie pozosta-
wienie ustawien domysinych.
Po ustaleniu parametréw pobierania, klikamy na przycisk z zielong strzatkg
(rys. 4.13a), aby rozpoczgc¢ pobieranie danych. Profil Linescan zmieni rozdziel-
czos¢ catego ekranu. W trakcie pobierania danych nalezy zwrdéci¢ uwage, ze:
» podczas pobierania danych z wykorzystaniem urzadzenia mierniczego

mozemy w kazdej chwili przerwac proces. Poniewaz urzgdzenie mier-
nicze kontroluje pobieranie danych, to w chwili, gdy przestanie sie prze-
mieszcza¢ w systemie SIR-20 automatycznie wigcza sie pauza;

klikniecie przycisku markera znajdujgcego sie na rgczce anteny lub
strzatki skierowanej w dot na klawiaturze laptopa spowoduje pojawienia
sie w danych znacznika (przerywanej linii). Jest to przydatna funkcja do
oznaczania cech powierzchni jednolitej znajdujacych sie na obszarze,
ktory sondujemy;

pobieranie danych mozemy zakonczyc¢ klikajac na odpowiedni przycisk
na pasku pobierania. Mozemy rowniez zamkna¢ plik, co spowoduje jego
automatyczne zapisanie), wciskajac i przytrzymujac przycisk markera
znajdujacy sie na rqczce anteny przez 5 s;

aby rozpoczac¢ zbieranie z kolejnego profilu, korzystajac z tych samych
ustawien, klikamy przycisk oznaczony jako ,Uruchom projekt” (jasno
zielony kwadrat z ciemno zielong strzatkq).

LT
BEEnpes

a) b) c) d)
e
) -]
Rys. 4.13. Przyciski Collection Controls (Zbiér Ustawien):
a) zielona strzatka, b) pauza, c) stop/zapisz, d) stop/usun

4.7. Rejestrowanie pliku kalibracyjnego z anteny

Plik kalibracyjny anteny, jest bardzo istotny dla procesu przetwarzania danych z anteny
horn. Plik ten nalezy archiwizowaé codziennie przed rozpoczeciem zbierania wtasciwych
danych. Zaleca sie rowniez utworzenie tego pliku pod koniec pracy.

Procedura rejestrowania pliku kalibracyjnego:

1. Otwieramy projekt, nad ktérym pracujemy. W programie SIR-20 klikamy File>
Open (Plik>0twdrz), zmieniamy typ plikow na Project Files (Pliki projektu), wybie-
ramy projekt i klikamy Open (Otworz).

2. W menu projektu u géry ekranu klikamy Edit (Edycja). Po wejsciu w zaktadke
Configuration (Konfiguracja), klikamy przycisk Antenna Calibration File (Plik Kali-
bracyjny Anteny) (rys. 4.14). Spowoduje to, ze system bedzie zapisywat dane
w oparciu o czas. Klikamy Next> (Dalej). W kolejnym oknie rowniez klikamy Next>
(dotgcz makro). Po uruchomieniu anteny klikamy przycisk z zielong strzatka, aby
rozpoczac¢ zbieranie danych.
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Configuration 21|
Config Type Caonfig Name
[HiGHwaY =] > SIRveyor
Nunbet of chonnels |1 =] Chan 1 | @ oh
°
&

Samp/Scan I 512 'l Transmit Fate 5

GSS v| 2
Scans/Sec [153 I—_ DC T1/R1 T2/R2
DieConstant IG 25 Trammtter  [77=]
Scans/ Rt |l

Receiver [_1_5
ft Mak |3
Auto Gan Level |U 5

Antenna Calbraton Fie |
<Back Nost > Cancel | Heb |

Rys.4.14. Okno Configuration (Konfiguracja)

3. W celu otrzymania nieprzetworzonego pliku kalibracyjnego dla potrzeb przetwa-
rzania i interpretacji danych georadarowych w programie RADAN pod antene pod-
ktadamy arkusz blachy (co najmniej 1 m x 1 m, rys. 4.15a) i rejestrujemy dane naj-
pierw w bezruchu, a nastepnie skaczemy odbijajac sie od zderzaka samochodu
w czasie nie krotszym niz kilkanascie sekund (symulujac w ten sposob zmiane
wysokosci, na ktorej znajduje sie antena jesli podczas jazdy samochod np. najedzie
na przeszkode lub wpadnie w koleing, rys. 4.15b). Obydwa rodzaje sygnatéw (rys.
4.15c i d) rejestrujemy w jednym zrédtowym pliku kalibracyjnym.

4. Zbieranie danych w plikach kalibracyjnych nalezy zakonczy¢ po kilkunastu sekun-
dach rejestracji danych (rys. 4.17). Kalibracje zaleca sie wykonywa¢ z dala od
zabudowy i metalowych elementéw (np. barier). Podczas kalibracji w obrebie an-
teny nie powinna znajdowaé sie zadna osoba. Zaleca sie dokonac kalibracji co
najmniej dwa razy w ciggu dnia pomiarowego. Pierwszg kalibracje (jak réwniez
pomiar) mozna wykona¢ po kilkudziesieciu minutowej (okoto 20-30 min) pracy
systemu pomiarowego. Kazda kalibracje dokonuje sie na tych samych ustawieniach,
co zbierane zrédtowe dane pomiarowe.

5. Aby otrzymac nieprzetworzony plik kalibracyjny dla potrzeb przetwarzania i inter-
pretacji danych georadarowych w programie Road Doctor wykonujemy takie same
czynnosci jak dla programu RADAN z tg rdéznicg, ze obydwa rodzaje sygnatow reje-
strujemy oddzielnie w dwoch zrédtowych plikach kalibracyjnych.

6. Pliki kalibracyjne podczas przetwarzania danych pozwalajg uzyskac¢ wartosci predko-
$ci rozchodzenia sie fali elektromagnetycznej w danym os$rodku poprzez poréwnanie
sity odbi¢ (amplitud) z warstw nawierzchni i sity odbi¢ (amplitud) pochodzacych
z wzorca (arkusz blachy). Réznice miedzy reflektorem wzorcowym a rzeczywistym
odbiciem z warstwy nawierzchni, oraz znang wartos¢ predkosci fali elektromagne-
tycznej w gornej warstwie mozemy wykorzystac, aby obliczy¢ predkos¢ rozchodzenia
sie fali elektromagnetycznej w poszczegdlnych warstwach. Uwzgledniana jest row-
niez korekta z uwagi na fakt iz cze$¢ energii ulega rozproszeniu.

7. Zapamietujemy lub zapisujemy nazwe nieprzetworzonego pliku, abysmy mogli go
tatwo odnalez¢, gdy nadejdzie pora na przetwarzanie danych. Mozemy teraz klikng¢
na zielony kwadrat, aby zebra¢ wiecej danych z badanego odcinka drogi. SIR-20
automatycznie zacznie zbiera¢ dane.
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Rys. 4.16. Ustawienia sygnatu dla anteny typu Horn 1 GHz
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Rys. 4.17. Okno pomiarowe plikow kalibracyjnych dla anteny typu Horn

5. Wskazowki dotyczace zbierania danych

Zaleca sie sprawdzi¢ przed rozpoczeciem pracy czy dzwiek w laptopie jest wiaczony
i ustawiony na odpowiednim poziomie. Jesli bedziemy zbiera¢ dane zbyt szybko, gtosnik
laptopa bedzie emitowat ostrzezenia dzwiekowe. Zbyt duza predko$¢ powoduje nienada-
zanie systemu pomiarowego w procesie gromadzenia danych. Taka dtugotrwata sytuacja
powoduje przektamania w wynikach.

Jesli w prawym dolnym rogu ekranu pojawi sie komunikat ,Potgczenie z siecig lokalng
utracone” (Local Area Network Lost), oznacza to ze SIR-20 utracit tacznosé z laptopem
i nie rejestruje danych. Powodem moze by¢ poluzowany kabel ztgcza Ethernet miedzy
laptopem a SIR-20, lub brak zasilania SIR-20.

Nalezy zawsze mie