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壹、概
 述
95年新購震測資料採集系統由法國知名地球物理探勘震測儀器廠商SERCEL公司得標，該設備預計96年引進，為使本套設備在引入本事業部後能在短時間內進入正常工作，因此本處在機械系統方面特派魏村宏、鄒仁偉等2人（St.Gaudens區），在電機系統方面特派劉清嶽、吳國愷、胡鉦松等3人（南特區），在95年11月24日~95年12月24日赴法國Sercel公司南特區及Sercel公司St.Gaudens區，為期一個月，針對NOMAD 65 振盪震源設備、新式全數位型震測儀及資料採集系統軟體及硬體之操作、維護及現場實務之操作等接受培訓，為此行之重要任務。

貳、NOMAD 65 振盪震源設備

1、簡述

NOMAD 65 振盪震源車最大出力有62,000磅的震盪力(276 kN)，置於非一般道路行駛四輪傳動曳引車上。此車特色是有兩個可變排量泵浦和兩個可變排量馬達連接到前後軸各一個液壓變速箱。

2、振盪震源規範

最大出力


    276 kN ( 62,000 lb )

活塞面積


    133.4 sq.cm ( 20.67 sq.in. )

衝程



    7.62 cm ( 3.00 inch ) 

頻率範圍


    7 to 250 Hz

重錘：

重錘重量


    4,082 kg ( 9,000 lb.)

重錘平衡


    調節式氣囊 (2)。
加速度


    Left Top of RM

重錘 LVDT

    Schaevitz 2000 HR

底板：

底板重



1,560 kg ( 3,440 lb.)

I型柱設計


    123 x 213 x 18 cm (48.6 x84 x 6.9in.)

隔離



    6 個調節式氣囊。
底板面積


    2.634 sq.m. ( 4,082 sq.in.)

加速度



On BP dblr., at rear stilt leg.

底板高



50 cm. ( 20 in. ) 當底板在最高位置。
伺服閥



導引段：MOOG 760C928A，主  段：ATLAS 240H。
舉升系統(兩個導引油壓缸)


‧油壓缸


PARKER, 3.25 in. x 40 in. stroke gimbal mntg.， 
W/cushioning and stop tube。
‧閥組件

 
閥組件設置於震盪岐管上包括舉升四通閥、流量
控制閥、減壓閥等。
振動泵浦(1)


REXROTH A11VO pressure compens.(121GPM 
or458 LPM )。

油過濾器(絕對的等級)






‧高壓側


2 x PALL HH4710 ( 3-micron )


‧低壓側


1 x PALL HH4710 ( 3 micron )


‧振動補充泵浦

1 x PALL HH8114 ( 3 micron )


‧前導伺服閥

1 x PALL HH4511 ( 3 micron )


‧輔助泵浦

    1 x PALL HH4014 ( 3 micron )

蓄壓器



1 GREER HP , 19 L ( 5 gal ) 或同等級。




        1 GREER LP , 19 L ( 5 gal ) 或同等級。




        Top repairable, 4 bolt mtng.

脈波消除器


1 OLAER HP , 4L ( 1 gal )





        1 OLAER LP , 4L ( 1 gal )

液壓油冷卻器(振動)
由兩個風扇液壓馬達來驅動散熱器。
機油箱



300 L (79 gal.) 

2.1車輛規範

車型




四輪傳動曳引車。
引擎


‧廠家



CATERPILLAR C13，電子控制柴油引擎。

‧型式



C13，四衝程、水冷式、渦輪增壓器。

‧汽缸排列


直線式六缸。

‧缸徑



130 mm (5.12 inch)


‧衝程



157 mm (6.18 inch)


‧排量



12.5 L (760 立方英吋)


‧點火順序


1-5-3-6-2-4


‧轉向(飛輪端視)

逆時鐘方向。
行駛泵浦



STIEBEL，兩個可變排量式泵浦和引擎聯結。
車輛行駛泵浦(1)

SAUER 90L130，電子控制可變量軸式泵浦。
齒輪箱(2)



OMSI，兩段變速齒輪箱。




      
•一 檔齒輪比 : 4.5/1





     
•二 檔齒輪比 : 1.45/1

車輛行駛馬達(2)       SAUER 51V160 ，軸向可變排量式，水冷卻閥。





車軸(2)


    OMSI 392.98，外行星齒輪，內有雙溼式碟煞及差
速器控制。
煞車


．變速箱 


全時液壓煞車。

．主要煞車


液壓作動，內置溼式碟煞。

．手煞車


彈簧作動，內置溼式碟煞。
方向盤



油壓動力方向盤及兩個減震油壓缸。
結構                 高強度型鋼，強化焊接結構，引擎旁平台走道。
駕駛室(兩人座)



鋼性結構，ROPS認證，完全隔熱，附有：



．空調系統/暖氣/風扇。．有茶色安全玻璃。．方便的儀板控制盤。





．駕駛避震座椅和安全帶。
輪胎




23.5吋 x 25吋。
車輪軸



25吋碟盤式。
電子系統



24V 及12V ，多路傳輸系統。

．交流發電機

BOSCH 140A/24V。

．電瓶


    24V，220AH。
燃油系統
油箱1,000公升(264gal.)，雙方向設有過濾器排氣出口。
空氣系統



33CFM 雙缸式壓縮機。
冷媒



    R134A。
2.2車輛尺寸

長




10.390 m. ( 34 ft-in.)

寬




 2.500 m.

高                    3.320 m. ( 10 ft-in.) (至消音器高)

2.3車重

前軸(底板升起)

14,848 kg  ( 32,075 lb.)

後軸(底板升起)

13,722 kg. ( 30,225 lb.)

固持力



28,335 kg. ( 62,412 lb.)

總重



  
28,571 kg. ( 62,932 lb.)

2.4車輛性能

極速



    28km/h (17 mph)

最大爬坡度

    60 % (31°)

迴轉半徑


    10.15 m. ( 66 ft-in.)

參、振盪震源操作原理

Nomad 65的動力是由 CATERPILLAR C13 柴油引擎來驅動：


→空氣壓縮機。→冷氣壓縮機。→行駛泵浦。
每個軸(OMSI)是由液壓可變排量馬達(Sauer) 來驅動帶動兩速齒輪箱(OMSI)。由一個泵浦(Sauer)輸送液壓油給前、後軸馬達，由駕駛室的加油踏板之速度控制電路板(GSC)來控制泵浦的輸出流量。以避免前軸及後軸之間產生滑動，Nomad 65 設有一個差速系統(ASC)，由駕駛室內的開關來控制。
OMSI齒輪箱配有兩檔泵浦供給Nomad 65四個速度。倒車是使泵浦的斜盤
角度反置。

振動泵浦(Rexroth)是用來供給震盪掃描期間的流量，同時也供給壓力給轉向迴路、手煞車、煞車、舉升油壓缸。
1、震源主件
1.1行駛泵浦
Sauer (90L130) 柱塞式泵浦，0 cm3/rev to 130 cm3/rev，GSC 電子式控制(-100 
to +100 mA)。
1.2馬達

Sauer (51V160) 柱塞式馬達，42 cm3/rev to 160 cm3/rev，電子式控制依龜速
或兔子速來改變馬達的排量，PCOR閥依輪軸的扭矩自動的改變馬達之排
量。 
1.3齒輪箱

OMSI (152.2 )，兩速比 : I = 4.5 和 I = 1.45，由氣動控制，感測器發送訊
號到駕駛室。
1.4車軸

差速氣壓式控制(OMSI 392.98) 。
1.5振動泵浦 

Rexroth( A11VO) ，0 cm3/rev to 190 cm3/rev，外接供油泵浦 (齒輪泵浦 Sauer SNP3/48S, 48 cm3/rev)。
1.6引擎

使用CATERPILLAR C13柴油引擎，配有渦輪增壓器。
1.7、振 盪 器

振盪器組件：說明如圖1。
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圖1、振盪器組件
底板
   在一個大約二到三平方公尺的地面上，與其振盪的地球質量比較是相對小的重量，底板儘可能要避免發生任何的彎曲。

在Nomad 65震源車：

尺寸：123 x 213 x 18 cm.

重量：1,560 kg ( 3,440 lb)

重錘本體

重錘本體是超過四噸重量的一個金屬方塊型式，在“活塞室/活塞”裝置
應用液壓的變化，給予重錘本體和底板一個加速度。

    在Nomad 65震源車：

    重量      ：
4,082 kg ( 9,000 lb)

    活塞面積  ：
133.4 sq cm ( 20.67 sq in)

    可用的行程：
7.62 cm ( 3.0 in)

重錘液壓最大出力(Hyd. Peak Force) (如圖2)。

在重錘複合活塞室由活塞表面產生最大壓力 HPF = P x S.。
    在Nomad 65震源車：

     P  ：  200 bar

     S  ：
133.4 平方公分


     HPF：
58.5 lbF ( 26,600 daN)


[image: image63.emf]圖2、重錘液壓最大出力
壓制重量(Hold Down Weight)
在靜態條件下，地球的反作用力 (重錘和底板都沒有任何的加速度)稱為
壓制重量。

在震盪掃描期間，底板必須保持與地面接觸，關係如下：


 H D W ≧ H P F

重錘和底板重量不超過五~六噸，顯然不足夠讓HDW ≧ HPF 的關係。

要達到所需的壓制重量，車輛的一小部分重量用來補償。
氣囊(Air bag)

避震氣囊：車重作用是來壓制底板在地面上，以防止底板震盪時傳達到車輛，和防止在底板上施加任何動力而使車輛震動，避震氣囊是嵌入在底板和舉升柱之間。

氣囊的作動如氣壓彈簧，其自然頻率比最小掃描率還低。由於氣囊壓力是
非常獨特且重要的。在許多的振盪震源，車輛有效的隔離超過3Hz的頻率。
重力調整氣囊

重力調整氣囊是使用來補償重錘重量和供給重錘活塞室有更均勻的輸入
壓力。
1.8、電子-液壓指令

操作原理：電子-液壓操作示意圖如圖3所示。
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圖3、電子-液壓操作示意圖

伺服閥(在上面是四口二位開關)，由油壓泵浦輸出的油到高壓和低壓側交替地連接任一個通道。伺服閥有主段和導引段如圖5所示，主段是由導引段來控制油壓，導引段是由電子馬達來控制的。VE 432 對電子馬達發出電流亦稱為扭矩馬達。
重錘本體及液壓伺服閥的關係—如圖4所示。
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[image: image64.emf]圖4、重錘本體及液壓伺服閥的示意圖
圖5、伺服閥剖面圖
2、液壓迴路—用下列圖示說明液壓各種作用如圖6~圖17所示。
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圖6、液壓元件示意圖
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圖7、液壓泵浦待機圖
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圖8、液壓泵浦振動圖
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圖9、液壓泵浦行駛/振動圖
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圖10、液壓泵浦振動半升程圖
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圖11、液壓泵浦振動全升程圖
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圖12、液壓泵浦行駛迴路圖
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圖13、向前行駛迴路圖
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圖14、平路兔速行駛迴路圖
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圖15、陡坡兔速行駛迴路圖
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圖16、滑地面行駛迴路圖
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圖17、行駛轉向迴路圖

3、電子/區域控制聯網
3.1多路傳輸系統

Nomad 65的電路是使用多路傳輸系統如圖18，不同種類的資訊透過相同的線路來傳送。
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圖18、Nomad 65多路傳輸系統圖
3.2區域控制聯網

Nomad 65電子系統是使用區域控制聯網的通訊協定。CAN ( Controller Area 
Network )區域控制聯網。
多路傳輸系統的優點-區域控制聯網：
．減少電子線路的數量：長度、寬度和複雜性。
．更容易來維修(偵查錯誤、警示、維修訊息…)。
．更容易來增加或維修、更改程序任何一個項目。
．相同的資訊可以分享給數個計算器。
．證明有效率的、可靠的、高性能。

3.3電子圖在Nomad 65 上的應用

簡化的電子概念圖如圖19：

圖19、Nomad 65簡化的電子概念圖[image: image65.emf]
[image: image66.emf][image: image67.emf]3.4 CAMU組件:如圖20所示。
圖20、Nomad 65 CAMU組件圖            圖21、Nomad 65 CN組件迴路圖
CAMU是一個重要的電腦控制單元如圖21，
它負責：．行駛泵浦和振動泵浦。
．引擎(起動、停止、警示…)等。
．車輛燈號、雨刷、手煞車…等。
它不能負責：
．舉升系統。
．重錘的作動。

引擎能發動情況是：
．引擎熄火按鈕未壓下。
．手煞車是開啟。
．引擎沒有預熱程序(SCU上的燈會亮)。
．升壓開關是在中間位置。如果你忘了這其中一個程序，需等待一段時間（約30秒）再重新操作乙次。 

起動馬達啟動時有些輸出開關是關閉的，例如：
．大燈。
．倒車燈。
．雨刷。
緊急停止按鈕：
．行駛泵浦停止。
．油壓馬達停止。
．直接顯示閃光。
緊急按鈕防止底板向下移動。

3.5 顯視螢幕

[image: image68.emf]
圖22、顯視螢幕圖
SCU是一個顯視螢幕如圖22所示。

在螢幕上可以知道車輛的各種性能(壓力、轉速、維修資訊…)。
[image: image69.emf]3.6輸入輸出組件

           圖23、輸入輸出組件圖
IOU :輸入輸出組件（Input Output Unit）如圖23，它和CAMU是一樣的，但
沒有處理器和記憶體。
．接收輸入訊號傳送給CAMU。
[image: image70.emf]．從CAMU接收輸出訊號如圖24。
圖24、CAMU與輸入輸出組件圖
3.7常速控制系統

GSC : 常速控制系統(Generic Speed Control system)。
控制行駛泵浦流量：速度和方向。

3.8差速控制系統

[image: image71.emf]差速控制系統的優點：車輛在轉彎時如圖25，左前輪的速度小於右前輪的速度，輪胎不容易磨損。

圖25、差速控制圖
[image: image72.emf]差速控制系統的缺點：

車輛有一側通過較滑的地面，車輛易卡住如圖26。
圖26、滑的地面差速控制圖
3.9舉升控制箱：主要負責震盪器之舉升電路控制圖如圖27。
[image: image73.emf]
圖27、舉升控制箱
4、氣壓迴路—如圖28氣壓迴路圖、及圖29空氣乾燥器圖所示。
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圖28、氣壓迴路圖
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圖29、空氣乾燥器圖

5、維護保養--如液壓油、濾清器、行駛泵浦、車軸、齒輪箱等維護項目如圖30-34所示。
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圖30、液壓油迴路圖
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圖31、液壓油濾清器圖
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圖32、行駛泵浦圖
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圖33、車軸注油口圖
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圖34、齒輪箱注油口圖
肆、VE432/ DSD 設備及正確操作步驟
1、概述

VE432設備有：

→ 一個DPG(Digital Pilot Generator)，安裝在記錄交換器；它是掃描振盪器。它是直接的接到控制模組並且透過無線電波來連接DSD。產生導引訊號並傳送掃描參數給DSD，同時DSD對每一個的掃描產生優先次序，從DSD得到接收和儲存QC的結果。

→DSD(Digital Servo Drive)對每一台震源車控制掃描。它從DPG接收和儲存這些掃描參數，及用重錘導引扭矩馬達控制掃描。是由四個感測器接收訊號：重錘加速度計、底板加速度計、重錘 LVDT(來知道重錘和底板位置的關係)和閥LVDT(來知道伺服閥主段滑軸的位置)。

[image: image74.emf]
圖35、DSD的內部電路板圖
2、DSD內部結構
在DSD的內部有四個電路板，如圖35所示。在此對每一塊電路板做簡單的描述其作用：

→ ASC電路板

ASC電路板從LVDT和AS感測器(經過電流中斷輸出箱)接收資料和送出它到DVC電路板。從DVC接收一些資料和送給扭矩馬達(也經過BOB)和無線電。

主電路元件ASC是數據機來處理傳達無線電，一個數位/類比頻道變換裝置，一個類比/數位頻道變換裝置，和一個VME管理器。
→ DVC電路板

DVC電路板是與DPG的DVP電路板相同的，但是DVC電路板另外有兩個數位信號處理器。換句話說DVC電路板可以代替DPG中的DVP電路板(只需要讀出DPG的軟體)。DVC電路板包含一個微處理器和RAM記憶體控制開機程式。

→ FPD

FPD從鍵盤、舉升系統、PCMCIA和繼電器…收集資料給DVC。

→PWV

PWV管理DSD的電源供應(可變電壓12V或24V到42V、34V、15V和5V)。

它必須保持在記憶體，有三個繼電器(上、下和半升程)，位於FPD電路板之後。這些繼電器都是一樣的。它們的連接是：


→ K1：下降


→ K2：上升


→ K3：半升程

3、控制掃描之設備
[image: image75.emf]3.1加速度感測器(AS)

圖36、掃描感測器圖
在振盪器上有兩個最小的加速計，一個在重錘另一個在底板如圖36所示。

AS是一個感測器於壓電的裝置之上發送，產生一個精確的電子訊號。從電子轉換電壓完成在一個負載放大器。每個AS的特色是有兩個獨立不同的加速輸出。

它們也有其他不同的輸出(OK)，從兩個加速度頻道之間比較結果指出任一個感測器所呈現是正確的工作。這OK輸出是高(i.e.+10V在OK+線和-10V在OK-線)，這兩個加速計在0.74到106Hz頻率波段範圍內比對，無法判斷任何差異超過5%。

3.2扭矩馬達

扭矩馬達是個高效能導引伺服閥對DSD裝設於主段上。其工作的原理在第參部份有詳細的說明。

3.3線性可變差分變壓器

LVDT是用活塞來測量對任何一個設備的觀察，兩個LVDT是用來控制掃
描：


→
重錘LVDT：來瞭解mass與底板的位置，如圖37所示。


→
閥 LVDT ：來瞭解主段滑軸的位置(Atlas閥)。
基本上，LVDT由三個線圈組成如圖38， (一個主段兩個次段)連接到一個儀器上，並移動一個鐵質蕊與其他一個連接：

輸入在主段線圈(U)是個四千Hz的正弦波。其結果如次段線圈產生一個四千Hz的正弦波的振幅是靠在磁性線圈位置，因此當核心被移動時：

ASC電路板的任務是用4千Hz來傳送以獲得訊號，此為典型的重錘位移。

[image: image76.emf]圖37、重錘及LVDT
[image: image77.emf]
圖38、線性可變差分變壓器圖
4、VE432和DSD的啟動工作
4.1連接DSD。

4.2啟動DSD，如圖39。
啟動震源車。在啟動DSD之前，請將“振動高壓“的壓力降至待機壓力( 20 
bar)再開啟。

按下On鈕開啟DSD此時需要幾分鐘。一旦完成了，可以按下選擇器的
升壓模式，振動升壓鈕或是行駛升壓鈕即可以開始工作。

4.3執行設定步驟
在這段時間，DSD將會測試振動感測器(LVDTs，加速器)和計算偏移量(重
錘、閥、扭矩馬達)。
如果更換重錘LVDT、主段閥、伺服閥或DSD，必須確實的執行這
個步驟。

[image: image78.emf]
圖39、震盪電子掃描控制器

在此舉個例子，依設定步驟來做：


→ 升壓模式的振動壓力降低到待命壓力20 bar。


→ 設定DSD到Local模式。


→ 使用Husky或GoBook來設定，執行設置，使用DSD或使用終端機來儲存參數。現在你將可以輸入振盪器的參數：



振盪序列數字 ：     xxxx


油壓出力
 ：

27,600   daN



底板固持力   ：

27,600   daN



重錘質量
 ：

 4,080    kg



底板1質量   ：

 1,560    kg



底板2質量   ：         0    kg



重錘行程     ：  
   7.6    cm



可使用行程   ：   
   80     %

→ 振動壓力降低：如果你是在待命壓力按yes。

→ 振動壓力增加：升壓模式開關置於振動模式然後再按yes。
→ 重錘位置：請看震盪器以及選擇重錘是在下或是上的位置(我們是是
說重錘主體的位置而不是舉升的動作)。

→ 經過大約30秒鐘，DSD將會把重錘置於中間位置(先向上作動，然再
向下，最後回到中間位置)。


→ 一旦結束，檢查是否有以下的訊息：



Mass acc
  
 ： OK



Plate 1 acc
 ： OK


   如果沒有，請檢查加速器的電線。


→在設定選單上選擇 Display / modify offests (顯示 / 修改偏移
量)。它們將會顯示：



重錘偏移量  < 0.3



閥偏移量    < 0.05



扭矩偏移量  < 0.05

4.4執行確認步驟
如果要建立振動模式，即是確認假設和真實的運轉狀態。這是非常重要的一個步驟以確認更改以前的特性，將會對掃描的特性發生作用。
需要在很平坦的地面上來執行。


   → 升壓模式選擇置於振動模式，讓振動泵浦壓力升到220 bar。


   → 選擇“確認”，執行確認。


      → 將會建議一個50%的低能量無規則掃描和一個25%的高能量無
規則掃描執行程度，按yes。


   → 一旦完成後，這個結果將會顯示在螢幕上。
此時，DSD將會計算和顯示目前所用的參數此兩者假設的不同。雖然它不
是真實的數值 (甚至假如它必須低於100)，它會很快的將此結果減低。

4.5關閉DSD
選擇器上升壓模式置於待命模式壓力。等待“振動高壓”降壓至待命壓力
(20 bar)，然後關閉DSD。

4.6其他常用的選單
→設定/衡量影響，減少此參數將會減低相位，但是會增加其失真度。

增加這個參數將會增加相位但是減少它的失真度(在特別高的頻率)。

→ 設定/更多的設定/高頻振動，這個高頻振動訊號是一個低振幅高頻率
(比主段中斷頻率還高)，訊號從伺服閥產生，在待機期間命令滑軸總
是保持移動，換句話說以避免它發生阻塞。如果重錘在待命期間不能
保持穩定，首先試著來增加高頻振動的程度(Dither level)。

→功能/維修/歐姆計
這個選項可以讓你測量扭矩馬達和LVDTs 的線圈阻抗。

P_Valve LVDT
 ：180 Ω

S_Valve LVDT  ：350 Ω

P_Mass  LVDT ： 90 Ω

S_Mass  LVDT ：180 Ω

扭矩馬達
     ： 45 Ω
5、 408UL數位震測資料採集系統基本架構
408UL是SERCEL公司以最先進的電子技術和工作站技術設計之陸地型數位震測資料採集系統，可獲取大容量、高解析度之震測資料，具有高可靠性和多功能的震測資料採集系統。 
408UL包括中心控制單元、野外地面電子設備（LAU）以及傳遞信號的Link電纜。資料獲取由野外地面電子設備完成，電力由普通的12V電瓶通過電纜對野外地面電子設備進行遠距離供電，減少施工成本。。 

中心控制單元 

中心控制單元由圖形介面HCI工作站和控制單元CMXL組成。硬體依靠UNIX作業系統和電腦網路結構，爲整個系統提供了最大的可擴充性和靈活性。圖形介面HCI人機交互介面工作站主要用於系統和操作人員的相互交流。資料獲取由一個或兩個CMXL採集箱體來執行，單個採集箱體可以達到2ms採樣、最大20000波道的採集容量。與中心控制單元連接的印表機、繪圖儀等輔助設備，能夠進行資料的拷貝、操作日誌和參數的顯示等。使用SQC-Pro軟體，能作即時自動震波品質控制，在震波資料獲取的同時，能持續地進行品質控制。
CMXL包括408XL單元和PRM處理軟體，主要功能有：作為野外電子設備的介面、産生FO引炸命令和讀出TB引炸瞬間切動信號、對震點排列的管理和控制、輔助排列的控制、從野外電子設備中收集資料、收集返回到HCI的系統狀態資訊資料、對送往繪圖儀和SQC-Pro QC軟體的資料進行格式化、進行對比處理（correlation）和重合作用（stacking）和對雜訊進行編輯。
野外電子設備 

野外地面電子設備主要由兩部分組成：排列採集單元（LAUL、LAUX）和對輸入點進行數位化的採集站（FDU）構成的採集鏈LINK。

LAUX和LAUL單元主要用於連接排列內的採集單元，也用於HCI工作站控制採集排列到記錄儀器車的資料流向路徑、以及在排列段上進行電源管理。
FDU採集站 

爲了有更廣泛的適應性，FDU採集站有外接受波器串的常規接頭，也有在FDU中內置受波器單元者，還有與FDU集合在一起的數位加速度受波器。 
在FDU中，每波道都加入了可控制增益的前置放大器和類比-數位轉換電路，內置數位控制測試信號產生器可以進行儀器測試，而不需要連接外置信號產生器。FDU採集站失真小，A/D類比數位轉換動態範圍大。無論是採用最小相位還是線性相位位移，震波採集都能達到理想的震波信號響應。
測試儀器 

測試儀器由LT408線路測試器、TMS408測試系統、CT408電纜測試器組成。LT408是一個袖珍型手持終端機，它與LAUL或LAUX的XDEV插座連接，對某一段線路的性能進行檢查。測試結果會在LT408上顯示。

TMS408測試系統主要由一台PC電腦、一台以LAUX交叉站功能爲核心的介面單元（TMU408），以及相匹配的特殊軟體組成。當使用TMS408測試系統時，LAUX完成採集和測試功能，測試結果會在工作站上顯示。

CT408電纜測試器可以對電纜段進行檢查，以判定電纜是否符合408UL野外電子設備對輸入/輸出特性的要求。

現場即時QC軟體

eSQC PRO是一種高效率現場即時QC工具軟體，直接與採集模組連接，可對震測資料進行即時品質控制（QC），亦可透過網路伺服器進行遠端存取儀器車震測資料進行品質控制。

1、  408UL系統軟體安裝
Solaris 8 作業系統安裝

如果是第一次安裝，工作站自動引導。 

系統啓動後，迅速按下 STOP 和 A 兩個鍵。 

等待 OK 提示符出現。 

將SOLARIS 8“INSTALLATION”CD-ROM光碟放入HCI工作站光碟機中，依照說明書逐步完成。
PRM軟體安裝 

PRM軟體控制到磁帶機、繪圖儀和SQC-Pro的資料格式，可以將PRM軟體安裝在HCI上，或單獨安裝在一台工作站上。
在HCI工作站上安裝PRM軟體 
該項安裝只適合使用於炸藥震源，本次採購之儀器應適用於振盪震源，故此安裝不適用。

在遙控工作站上安裝PRM軟體 
在遙控PRM工作站上安裝 Solaris，絕對需要使用HCI的“408XL Install”視窗來進行安裝，即使遙控PRM工作站配有CD-ROM，也不能在PRM工作站上安裝 Solaris。 

在遙控工作站上安裝PRM軟體之前，必須在HCI工作站上安裝繪圖儀的許可（這樣，安裝程式才能將繪圖許可拷貝到PRM工作站上）。 

HCI工作站的Serial連接埠A或B必須連接到遙控工作站的Serial連接埠A。兩台工作站之間用乙太網路連接。 

安裝視窗設定（圖40）
- 選擇希望安裝的套裝軟體，可以是Solaris and PRM（例如第一次安裝），也可以是Only PRM。

- 選擇安裝PRM工作站的Type類型（Blade 1000）。 

- 選擇HCI的連接埠，與PRM工作站連接。 

- HCI工作站的Serial連接埠A或B必須連接到遙控工作站的Serial連接埠A。確認遙控工作站已經連接到HCI並且已經開啓。
完成期望的選擇後，點擊Apply，系統會告訴你只有重新啓動，所有改變的設置才會生效。

[image: image24.wmf]
圖40、安裝視窗設定
2、 系統配置 
首先，用於設置開始執行一項探勘任務時需要設置的一些基本參數，例如採樣率、濾波器等。 

其次，在每次系統開關接通時，用於控制和初始化與中心單元的通訊。 

另外的任務就是通過 Identity Card（識別卡）報告系統當前的硬體和軟體配置。

[image: image25.wmf]
圖41、文件功能表視窗
File文件功能表（圖41） 

像所有其他環境一樣，本主視窗有Load/Save（裝入/存儲）選項，本視窗的功能也有少許的不同，它建立的文件包含了所有環境的所有參數。也就是說，本視窗文件的裝入/存儲（File Load/Save）是具有全局性的。 

Status狀態面板 
如果在 Status 狀態面板的一條資訊之後出現一個箭頭符號，滑鼠雙擊這條狀態，就會看到有關這條狀態的更多資訊。 

Customer Support Icon 用戶支援圖示 

在408UL主視窗中點擊電話圖示，就打開一個方框，裏面提供了如何從用戶支援部門得到幫助的資訊。 
3、 測線環境（LINE）
LINE 測線環境（圖42）爲震測測線和排列的管理提供了所有進行必要的測試和實用功能。 

主視窗用圖形或數字來表示連接到中心控制單元的所有野外設備，以及受波器和儀器測試結果。選擇的顔色代碼用於突出顯示影響採集資料品質的問題。 

測線和排列參數在Setup（設置）功能表中進行編程。
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圖42、測線環境主視窗

（1） 使用標簽在各顯示視窗之間進行切換。 

（2） 如果某個顯示視窗中有任何錯誤報告，該標簽將出現紅色指示。 

[image: image27.wmf]
（3） Window 視窗命令允許打開LINE主視窗的一個複製視窗。在複製視
窗中你可以選擇不同的顯示方式。如果設置了“The Preferences setup 
windows”（參數設置視窗），主視窗中游標就能與複製視窗中的游
標同步移動和選擇。每個複製視窗中的不同區域也能夠進行縮放。 

（4） 該選項按鈕選擇測試類型。點擊GO就可開始進行測試。該按鈕也用
於選擇顯示測試結果的類型。 

（5） 使用這些標簽來切換圖形顯示和數字顯示。詳見Topographic View（圖
形顯示）。 

（6） 該按鈕用於接通或斷開排列電源，即排列加電或排列下電。 

[image: image28.wmf]
（7） 計數器顯示出現錯誤的單元數量和被檢測到的單元數量。 

（8） 用數字顯示滑鼠指標在圖形框中所處的位置。 

（9） Legend 色標圖例：顯示QC（品質控制）結果的設定限度值。在 圖
形顯示時（Sensors/Seismonitor/Instrument/Battery，受波器/震波監視/儀器/電池），當滑鼠指標停留在某一單元，出現的提示框就會顯示該單元的標識資訊以及由選項按鈕選擇的測試專案QC結果。在提示框出現的同時，相應的色標也會自動出現。 

在圖形顯示中，如果測試結果在限度值以內，測試單元顯示綠色，其他情況則用紅色和藍色表示。受波器測試的限度值調節是在“Survey Setup”（測網設置）功能表中實現的（使用Apply Sensors應用受波器按鈕）。 

（10）Zoom out 縮小按鈕：恢復先前的放大倍數。 

[image: image29.wmf]
（11）View All 顯示全部按鈕：消除局部放大，顯示全部排列。 

[image: image30.wmf]
圖形顯示 

點擊Topo.標簽，用圖形方式顯示野外排列的更新結果（圖43）。 

位於圖形面板左上角的標簽組，可以選擇顯示的資訊類型有： 

－ 測網資訊（“Sensors”受波器標簽） 

－ 野外單元資訊（“Instrument”儀器標簽和“Battery”電池標簽） 

－ 野外雜訊電平（“Seismonitor”震波監視標簽） 
[image: image31.wmf]
圖43、受波器圖形顯示
Sensors view 受波器顯示
該面板顯示測網中的樁號和受波器類型（圖44）。 

置亮或置暗相應的按鈕，可以顯示或隱藏各種類型的受波器（受波器類型號出現在圖示的中間）。 
[image: image32.png]Sensors | imsmonnor | < snments| < Batteries |

[ =] @l Gof | uom]

wm s s w s il s

2

L2020 2 20 2 2 A 2 B 2L N L 2 4

-

L2 20 2 2 2 2 N 2 B 2L 2N L 2 4

=}

(g




圖44、測網中的樁號和受波器類型圖形顯示
Seismonitor 震波監視（圖45）
 該標簽不是根據受波器的類型，而是根據受波器的輸入信號來顯示： 

在顯示的啟動排列中： 

－ 啟動的受波器用綠色長方形顯示； 

－“死道” 受波器（即有故障）用紅色長方形顯示； 

－“啞道” 受波器（不拾取震波的）用深藍長方形顯示； 

－ 定義了樁號但沒有受波器的顯示黃色十字。
Instruments view 儀器顯示

該面板顯示測網中連接的所有野外設備。 

選擇Instruments 儀器顯示面板，野外設備自動檢測的結果就會顯示在圖形面板內。

[image: image33.wmf]
圖45、震波監視圖形顯示
Batteries 電池顯示

 該面板顯示測網中設備的電源。左上角的按鈕允許你顯示或隱藏某些設備單元的電源顯示（圖46）。 

如果電池電壓超過視窗右上方“Threshold”（門檻值）中滑標選擇的低限值，設備電源圖示爲綠色，反之（電池電壓低於低限度值）就爲紅色。 
[image: image34.png]© Sensors | Seismanitor | Instrumer (<o Batteries ) 7 Tope.

[efala Tivestold: [
[
o

A

a5 g a 4w s

SR S

@ = satiery Graph

battery Laul
Froperties...
e Show Battery Graph...

o

—a— Battery Linit.

= Battery Value





圖46、電池顯示
運行圖形顯示 
顯示設備單元的QC品質控制資料（圖47）。只要在“The Preference setup window”（參數設置視窗）中選擇了提示選項，當滑鼠游標指標停留在接收道位置上時，便會顯示一個提示框。 

提示框呈灰色背景顯示接收道位置。 

提示框顯示設備單元的型號，序列號和QC品質控制結果。 
[image: image35.png]



圖47、運行圖形顯示

棋格顯示模式 

如果太多的設備單元都要圖形面板上顯示，就沒有足夠的空間顯示所有的圖示，系統便可以決定轉換到棋格顯示模式（圖48）。 

在棋格顯示模式中，圖示被收縮起來，所有的圖示就能佈滿圖形面板。顔色的表示和含義與原來一樣，但控制單元（LAUX交叉站，LAUL電源站）和不正常的設備單元仍然會被突出顯示，使你可以方便地發現它們。然後你可以用放大來觀看細節。
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圖48、棋格顯示模式
顯示傳輸故障 
“Transmission troubles”傳輸故障通常不是太重要，如果提示出現傳輸故障（圖49）也可以被忽視。如果在傳輸線中檢測到CRC 迴圈冗餘碼校驗錯誤（例如可能由於電纜被過往的車輛碾壓等），就由系統報告“Transmission troubles”傳輸故障。這種情況下，Line主視窗儀器的圖形顯示中，電纜路徑就用橙色顯示，一旦傳輸恢復正常，就立即轉爲綠色顯示。
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圖49、顯示傳輸故障
數字顯示 

點擊Num.標簽，用數字形式顯示結果（圖50）。
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圖50、數字顯示
Sensors受波器標簽
對LAUL或LAUX，如果在列中顯示“Booster Failure”（升壓器故障），表明該設備單元的+24 V和-24 V電源狀態出現了問題（如果電壓低於24V，會出現一個錯誤報告）。如果在列中顯示“Leakage error”（漏電錯誤），表明該設備單元的漏電測試有問題。
History 歷史標簽
 History 歷史標簽顯示每個設備單元的序列號、測線號、檢波點樁號、地理位置等，以及在測網中最後出現和最先出現（“Creation Date”建立日期）的日期和時間。
直方圖顯示 

受波器測試和儀器測試的結果將以直方圖的形式顯示（圖51）。 
[image: image39.wmf]
圖51、直方圖顯示
4、 測網設置視窗 
該視窗用於提供震測隊進行施工的震測區域資訊。使用下面的三個標簽，可以進行三類資訊的存取操作：Survey（震測網），Point Code（點代碼），Sensor（受波器）。 

Survey 震測網（圖52）
對於確定的震測隊勘探區域，必須指定測線的開始和結束樁號，其中包括測線上由於障礙或其他原因引起的間隔。
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圖52、震測網顯示
測線（Line）：（允許範圍：1至99999）

該索引框用於輸入測線號。 

：例如，在“Line”索引框中輸入10-60/10，點擊ADD，就將產生測線號爲10，20，30，40，50，60的測線。Receivers Section 接收點區域，接收點樁號：允許範圍1至99999。 

Point Code 點代碼，（即受波器類型編碼） 

在一些施工中，同一條測線要求使用不同類型的受波器（圖53）。如在水陸過渡地帶施工，一些標準陸地受波器埋置在陸地，而水中就要放置水下受波器。 

·Nb（序號）（允許範圍：1至9）

·Label（標誌）（最多16個ASCII字元）

·Sensor Type（受波器類型）允許範圍：1至9。語法：s_（如：s1+s2） 
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圖53、受波器類型編碼
Sensor 受波器 
由於整個排列上的各種受波器技術指標不一定是相同的（如果同一排列使用了不同類型的受波器），當進行野外測試時，如果用相同的電阻、傾斜度（脈衝回應）和雜訊測試的限度值，來對全排列進行的測試，就沒有針對性。作爲替代，本系統允許針對各種特定的受波器類型，設置定義幾種限度值。該施工區塊中能見到的每一種受波器類型都應該定義其限度值，以便在Survey（測網）中用於定義排列，系統將自動爲每種測量結果賦予相應的限度值（圖54）。 

·Nb 序號，允許範圍：1－9，用於輸入受波器類型的序號。

·Label 標誌，最多16個ASCII碼字元，用於清楚地標識受波器類型。

·Continuity 電阻，允許範圍：0至9999 Ohm歐姆，受波器阻抗值分爲高限和低限。

·Tilt 傾斜度， 允許範圍：0.01至99.9%，受波器最大傾斜的百分比。

·Noise 雜訊， 允許範圍：0.01至999.99uV，雜訊電平的最大RMS。

·Leakage 漏電，允許範圍：0.01至9.99 Meghom兆歐。

·Segd Code（SEG-D編碼）該編碼對系統的功能沒有任何影響，僅僅是爲了將此編碼寫在磁帶上。
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圖54、受波器類型測量結果
5、 佈設視窗（Layout Setup）
 使用Survey setup（測網設置）視窗（圖55），在測網中定義將要使用的測線；使用該視窗爲中心部件提供必需的資訊，來獲取這些測線在野外的實際布設情況。 

Marker（標記）
使用該視窗，在每一測線段至少定義一個實際連接的設備單元（FDU，LAUL 或LAUX）的位置、設備單元型號和系列號。定義了標記之後，一旦測線電源接通，系統便能收集所有連接的設備單元的狀態資訊，然後在該主視窗中連續更新顯示。 
Aux（輔助道）
該視窗用於描述輔助道。即可以將輔助道FDU直接連接在408控制箱體上

Detour（繞接） 

如果在接收點之間需要繞道連接，就在本視窗定義繞接的位置。所有處於繞接範圍中的採集站將被設置爲消極狀態（不採集）。 

Mute（啞道）
該視窗用於指定“啞”道的接收點位置。處於“啞”狀態的接收點道要進行採集，但它的資料全部爲零。如果是單點多道的接收點，該接收點所有的道都將被視爲“啞”狀態。 
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圖55、排列佈設視窗
6、展開視窗（Spread setup）
必須爲每一點定義完整的採集排列。採集排列不但可以通過SPS文件自動編程產生，也可以由HCI提供的編輯工具對其進行手動編程產生。 

無論何種情況，在408UL中都可以使用快捷方法定義所有道，Generic Spread（普通排列，“普通”即表示標準）對手動排列編程特別有用。另一種Absolute Spreads（絕對排列）對自動排列編程更爲適用。

Absolute spreads 絕對排列 

絕對排列的定義要依據測線號和接收道樁號，每次排列移動甚至單個道樁號的移動，都需選擇增益碼重新定義一個完整的敘述（圖56）。
[image: image44.wmf]
圖56、絕對排列設置視窗
Generic spreads 普通排列 

普通排列（圖57）描述的是採集道的模式（圖57），它完全不同於絕對排列。普通排列通常定義的是一種固定關係，一個隊可以定義一種普通排列，應用于整個施工區塊的生産。

[image: image45.wmf]
圖57、普通排列設置視窗
高級排列佈設 (Advanced layouts) 

408設備單元在野外的佈設非常靈活，可以方便地實現高級排列佈設，例如跳開接收點的繞接，蛇形排列佈設，一條正常測線變換爲多條自然測線，跳道等 

跳過某些接收點的繞接，如圖58 
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圖58、跳過某些接收點的繞接

蛇形排列佈設，如圖59 
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圖59、蛇形排列佈設
一條正常測線變換爲多條自然測線（圖60）
要縮短道間距，採用此方法就不必改變FDU的已存在的間距。 

[image: image48.wmf]
圖60、變換爲多條自然測線佈設
跳道(如圖61) 
不進行採集的採集站，必須在測網設置視窗受波器型號的點代碼設置中，將非啟動的採集站加上“cs”代碼，設定爲“Skipped Channels”跳道。 
[image: image49.png]2 skipped 2 skipped
__chamnels. > channels >
10 — 11
B . - é 7] -l ol ol
e 0000

Marker Setup Survey Setup (Point Code tab)

S.N. Line Point Nb Label Sensor Type

No. | No. 1 2 skipped stecstes

FAWAN





圖61、跳道佈設
7、 測試功能 
可分為儀器測試，受波器測試 ，震波監視。 

Instrument tests 儀器測試 
Instrument Noise（儀器雜訊測試） （單位：微伏）在這項測試期間，每波道的輸入端被一個內部電阻短路，不能連接受波器，以測試儀器背景雜訊。
Instrument Distortion（儀器失真測試）（單位：分貝）在這項測試期間，不能連接受波器。FDU的內部信號發生器向每波道輸入測試信號。
Instrument Crosstalk（儀器串音）測試信號產生器向每個偶數或奇數之FDU的測試網路提供一個正弦波信號，以測試儀器串音。
 Instrument Gain/Phase error（儀器增益/相位誤差） （單位：%）測試信號在儀器中産生 震幅和相位的最大誤差。
Common Mode Rejection（共模抑制測試）（單位：分貝）由FDU的內部信號產生器向每波道輸入測試信號來測試共模抑制比。
Sensor Tests 受波器測試
無論何時，野外測試專案都將自動啓動測試（圖62）。也就是說，只要接通排列電源，或點擊LOOK按鈕，或處於既不是採集也不是震波監視狀態的時候，野外測試專案都在進行（即進行野外更新模式或Auto Look 自動查看選項）。電阻測試和漏電測試專案的採樣率爲2ms。 

Resistance（電阻）：測試受波器電阻 

Field Leakage（野外漏電測試）：這項測試將顯示地震道（包括受波器）輸入端導線與大地之間全部的漏電電阻。
Sensor Noise（受波器雜訊測試）：該項測試在沒有Firing Order（引炸命令）的情況下進行資料獲取，以測量從受波器拾取的雜訊信號。
Tilt（傾斜）：這項測試檢測有關受波器出現故障的數量。異常的受波器將影響其截頻點、阻尼、靈敏度、失真（當受波器芯被卡住、摩擦等情況時）和傾斜度。

Tilt Mode（傾斜模型）：此功能保存受波器串的脈衝響應模型，用於Tilt （傾斜）測試專案。 

Sensor Distortion受波器失真 ：用於測試受波器之失真 。

[image: image50.wmf]
圖62、受波器測試
Seismonitor 震波監測
該視窗可以對Absolute Spread（絕對排列）列表框中確定的接收道進行震波監測。 

8、操作視窗設定

主視窗
主視窗面板上半部分的表格（圖63），是一個施工表，也稱工作單，它包括了資料獲取的主要資訊，允許操作員選擇哪個炸點進行激發引炸。主視窗面板下半部分是採集結果顯示區和施工進程資訊顯示面板，如 ITB(內部時斷信號)，T.E（傳輸錯誤）等資訊。
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圖63、操作主視窗
Process Type Setup 處理類型設置視窗
用於提供資料處理類型的資訊（圖64），下面描述的參數，是所有處理類型中都相同的4種參數： 

Record Length 記錄長度：（允許範圍：1.0至99.9秒） 

記錄長度是指記錄資料的時間，對於脈衝震源方式，這個時間等於採集的長度。對於可控震源方式，這個時間相當於“Listening”聽的時間。 

Refraction delay 折射延遲：（允許範圍：0至64000毫秒）折射延遲允許在408UL接收到TB信號和開始採集之間，插入一段延遲時間。
TB 時斷窗口：（允許範圍：0至64000毫秒）

是一個時間間隔，它開始於408UL發出“Firing Order”（FO）激發命令。在TB時間間隔內，408UL等待來至爆炸機的TB信號。如果TB信號在這個時間間隔內發生，就開始進行採集。 

AUX Process Descriptor 輔助道處理描述符號：定義需要在輔助道上進行的處理。

[image: image52.wmf]
圖64、處理類型設置視窗
Impulsive脈衝震源：F.O.命令控制在脈衝震源中，該選擇按鈕選擇發送FO激發命令和接收TB時斷信號的爆炸機介面。 

Impulsive Stack 脈衝疊加：該類型用於在資料記錄到磁帶之前，對脈衝資料進行疊加。

Raw 原始資料 ：每次採集結束資料不經處理就直接記錄磁帶，不進行疊加。

Correlation Before Stack 疊前相關（圖65）：在可控震源施工中運用這種處理方式，就像這個名字所聯想的那樣，在疊加前就進行相關處理。 

[image: image53.wmf]
圖65、疊前相關

Correlation After Stack 疊後相關：這是可控震源的另一種工作方式，它的運算步驟如下：首先疊加資料，在疊加結束時，對已疊加的資料進行相關處理，然後將處理結果轉儲到磁帶。 

Signal Type Setup 信號類型設置視窗 
Field Noise 野外雜訊：該測試選項用於沒有FO激發命令的採集和記錄排列上每波道受波器拾取的雜訊。
Field Impulse 野外脈衝：沒有FO激發命令的採集和記錄排列上每波道受波器的脈衝回應。
Instrument Impulse 儀器脈衝：用於對單一樣值測試信號的採集和記錄。 

Synthetic 合成信號：該測試選項用於採集和記錄一個合成信號
Source Operation Setup 震源施工設置視窗
當選擇了Source震源選項，震源施工設置視窗（圖66）將會出現。它由一個含有連續震點施工計劃特徵的施工表格組成。當在LOG（工作記錄）環境中把SPS文件裝載到的資料庫時，就會自動產生這個施工表格。視窗的下面顯示一個施工表格的例子，可以在“File”文件功能表中把該表格保存到一個文件上。 

[image: image54.wmf]
                       圖66、震源施工設置視窗
Signal Operation Setup 信號源施工設置視窗 

該設置視窗（圖67）可以產生虛擬炸點或震源點連續施工的類比施工表格，用於對採集道進行測試。信號施工設置表格用於“測試信號”，而不是用於採集 (即採集震波)
[image: image55.wmf]
圖67、信號源施工設置視窗
Observer`s Comment Type Setup 操作員注釋類型設置視窗 

在Setup設置功能表中選擇Comment 註釋，便打開了這個窗口。窗口允許你加入你自己喜歡的註釋。使用該功能，能方便和快速地在Obs Log（操作員觀測報告）中插入註釋。但這些注釋不會記錄到磁帶上。 

Shooter Setup 爆炸工設置視窗
於對話方塊可以在Impulsive 脈衝震源施工中最多輸入12個爆炸工（圖68）的名字。這樣，當使用Impulsive 脈衝震源或 Impulsive Stack 脈衝震源疊加處理類型時，在主視窗Operation table施工表格中，每個爆炸工均會有一個對應的按鈕和一文本框，用來給每個爆炸工分配需要激發的炸點。點擊爆炸工姓名後面標記按鈕，在施工表中就可以直接跳到希望的炸點上進行引炸。 
[image: image56.wmf]
圖68、爆炸工設置視窗

Observer Report Setup 操作員觀測報告設置視窗 

操作員觀測報告（圖69）將顯示在OPERATION 施工主視窗的Results 結果面板中。Observer Report Setup 操作員觀測報告設置視窗准許列印出全部整頁報告，列印頁面的大小在LOG 工作記錄環境的 Pagination Type 分頁類型中定義。 

[image: image57.wmf]
圖69、操作員觀測報告設置視窗 

6、 VE432 振盪震源控制系統
VE432系統是新一代採用全數位自適應伺服控制理論設計的振盪震源控制系統，可以實現幾乎所有的、先進的振盪震源應用技術，例如隨機碼掃描；多組激發源交替或滑動掃描；編碼掃描；分段掃描等。
VE432振盪震源系統由數位導引信號產生器（DPG，俗稱編碼器）和數位伺服驅動器DSD（震源控制器）兩大部分組成。 
數位導引信號產生器DPG：DPG作爲VE432系統的主控裝置，通過乙太網路和震測資料採集系統連接如圖70、71。
數位伺服驅動器DSD：DSD安裝在每台震源上，可對震源振動執行即時的地面力控制，計算並傳輸一組完整的屬性資料，並將其記錄到QC資料庫上，系統內置的維修方式可方便的檢查振動器硬體和GPS系統的性能。

VE432 的主要特點 
信號的産生 ：可通過DPG産生多達4種不同的連續參考信號，從32個基本信號庫中産生一個參考信號或一個掃描信號。掃描信號包括升/降頻、初始相位參數，基本信號是由其頻率範圍、頻率/時間函數關係、掃描長度、斜率及振幅/時間的函數關係定義而成的，一個DPG最多能管理4組（Fleet：小分隊/艦隊），共28台震源。 
振動數位伺服控制：VE432控制系統通過一個自動標定程式對震源進行自適應配置，VE432數位模型可適應任何一種震源而無須再用手動調節，爲了使輸出信號的相位誤差和失真達到最小，而出力值達到最大，全數位自適應伺服系統採用了最優控制技術。

 增強型即時質量控制：DSD集合一組完整自動測試功能感測器。它通過檢查比較所有的檢測結果的相關性以確保震源産生正確的掃描，防止極性反轉。

完整的繪圖顯示：除QC資料庫資訊以外，對於每次振動VE432還能用繪圖方式即時顯示相位、失真和出力/時間曲線或出力/頻率曲線。
QC統計分析：可對一天或更長時間的QC資料進行統計分析，用來對震源性能偏差的檢查或用於預防性維護保養。 
滑動掃描功能：採集系統採用滑動掃描（Slip-Sweep）技術無需等到一個掃描完成後就可以啓動下一次掃描，滑動掃描技術可以節省激發時間。

採集系統的自動採集啓動：一旦震源準備就緒，並通過電臺發出的DSD準備信號，就能自動啓動其採集系統進行震波資料採集。 
DPG 的連接（圖70）
[image: image58.wmf]
圖70、DPG 的連接 

VE432 的標準連接圖（圖71）
[image: image59.wmf]
圖71、VE432 的標準連接圖

VE432與記錄系統的配置（圖72）
[image: image60.wmf]
圖72、VE432與記錄系統的配置
FO：從記錄系統到VE432 DPG的啓動命令（不是接點閉合就是電壓脈衝）。 

TB：啓動時間，從VE432 DPG到記錄系統。 
VE432操作環境 

主窗口(圖73)：

[image: image61.wmf]
圖73、VE432操作環境主窗口

Auto/Manual：自動/手動功能按鈕。

Load/Save：該按鈕允許保存本境環中已經建立的所有參數，或從一個參數文件中裝入該環境的全部參數。

View：選擇或清除顯示狀態面板。 

	Check：該功能提供信任度檢查，即檢查在 “Setup”功能表已設置的所有參數之中，是否有衝突或不正常的情況。 

	Reconfiguration（重新配置）：從功能表欄中選擇RECONFIG⋯，打開一個對話方塊，允許你重新配置本系統。 

	Vibrator Crew Setup振盪震源隊設置視窗

Crew Nb（隊號）：通過指定震源組和小隊使用的振盪震源識別號，來定義一個震測小隊。一台DPG的位址只屬於一個隊。小隊識別號用於防止與附近施工的其他小隊發生的任何干擾。

	Fleets (振盪震源組)：該按鈕用來指定小隊使用的振盪震源組

	ID（識別號）：指定小隊已組合的每台振盪震源


Basic Type Setup基本類型設置視窗

基本類型設置窗口如圖74，讓你定義和保存一種或多種（最多32種）基本信號，這些基本信號用於：爲振盪震源産生的掃描信號和由DPG生成的4種“Pilots”（參考掃描），作爲相關處理的參考信號。

Linear 線性：可以在信號起始時間和結束時間，用解析運算式定義一個線性類信號。
[image: image62.wmf]
圖74、基本類型設置視窗
dB/Hz Log對數：經由頻率的描述來定義 LOG 對數類型的信號。

dB/octave Log對數：用於指定單位爲dB/倍頻程的信號頻率陡度。
Pulse 脈衝：使用於檢查系統設備的極性，在施工中檢測地表淺層的脈衝反射。

Pseudorandom 隨機信號：隨機選項允許進行掃描而不産生共振頻率（例如建築物的共振頻率）， 在最小的接觸面上允許兩台或多台振盪震源同時使用。

Custom 用戶：使用者可選擇儲存在振盪震源控制箱體PCMCIA介面中的指定檔案，該檔案為已設計好之振盪信號的描述。

Compound 混合：允許你建立兩種或更多的基本類型，組合成的基本信號類型。

Delay 延遲：指定期望的延遲時間，然後使用Compound（混合）選項來建立該延遲新的基本類型。
7、 感想與建議
   Sercel公司非常重視培訓課程，且聘請專業人士擔任講師，例如液壓系統委由液壓訓練公司專業講師負責，各項課程學理與實務兼具，內容充實且嚴謹，可說軟硬體設備完善，除了課堂上課外也包括實務的操作維護等訓練，以便學成返台後，設備來到時能駕輕就熟的展開工作。
數位加速度型受波器(Digital Accelerometer Sensor)是以微機電系統（MEMS）技術為基礎開發的數位加速度型受波器，數位加速度型受波器可提供0-800 Hz頻寬，穩定平滑且寬廣的相位及振幅線性響應，可毫無損失的記錄到低頻10 Hz以下之信號，此為傳統速度型受波器所無法比擬的，達到地球物理探勘須大頻寬以提高震測解析度的要求。
使用數位加速度型受波器之另一優點，即每一測站之受波器接收到的類比信號即時經由特定積體晶片電路(Application Specific Integrated Chip,ASIC)轉成數位信號，再經由電纜線傳輸至儀器車，如此設計將可避免受到電力線之干擾。數位加速度型受波器每測站僅有1個受波器接收，可大幅降低地面電子設備的重量，相信本公司不久之將來，野外震波測勘將可達到全面數位化傳輸的局面。
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