v Liberci dne 16. 6. 2009

Véc:
Vyzva k podani nabidky na:
Zarizeni pro dynamickou kalibraci pri zpétnovazebnimrizeni se zpozéhim.

Popis funkce:
Zarizeni bude slouZit jako etalon pro kalibraci pravich ngfidel sily a polohy

v hydrodynamické laborato Systém bude twen sestavou snirdéd a elektronikou
scislicovymi zobrazovd meienych velgin, tvorici jeden nedlitelny celek. Ten musi byt
proveden tak, aby bylo moZno pro¥ideho pravidelnou rekalibractMI a ukazatele
jednotlivych Gda} opatit potvrzenim o platné kalibraci - samolepkoM.

Technické parametry:

1. Méfeni sily

Méieni sily bude realizovano wytech rozsazich pomoétyi nezavislych néficich retézai.

To znamend, Ze kazdy rozsah bude mit samostatmyasrsgily a samostatné zobrazeni
métené hodnoty. Udaj odpovidajiciétené hodnat je poteba navic v podabanalogového
napsti ve standardnim rozsahu £10V nebo 5V vyvést gventuelni dalSi zpracovani na
konektor.

PoZadované rozsahy:+x1 kN, 5 kN, #25 kN a +250 kN- jde tedy o ré¥eni tahoveé i
tlakové slozky sily.

Protoze laboratojiz disponuje patbnymi snimé& pro rozsahy +5 kN a +250 kN, je peba
tyto snima&e pouZzit a dovybavit snitiazbylé rozsahy +1 kN a 25 kN. Vzhledem ke
kompatibilitt celého z&zeni je pro zbylé rozsahy nutno pouzit srienstejného vyrobce, ve
stejné tidé presnosti a vybavené kotevnimi prvky. Pro ziskanirgiwtych informaci o
snim&ich je giloZzen katalogovy list sninda 5 kN. EXxistujici snim& nemaji Zadnou
naslednou elektroniku, tzn. vyhodnocové&st je pateba pro vSechntyii kanaly.

Shrnuti:
rozsah snim#& elektronika a zobrazova
+1 kN novy noveé
5 kN | pouzit existujici nove
+25 kN novy noveé
+250 KN | pouZit existujici noveé




2. Méfeni polohy
Linearni néteni polohy v rozsahR50mm.

Vzhledem k velkému mnoZstvi rozsata typr provoznich nifidel je teba realizovat
etalonové niidlo polohy jedinym snimg@m s rozsahem 0 — 250 mm. Aby byl tento etalon
pouzity i pro snim& malého rozsahu je geba dosahnoutipsnosti lepsi nez 0,005mm po
celé délce m&iciho rozsahu nezavisle na absolutni poloze. Tonpddadavku nejlépe
vyhovuje snima pracujici na inkrementéalnim principuredlpoklada se pewerkotvené &lo
snimae a pohyblivy jezdec, tahlo,...., které bude uchyceagohyblivowast polohovaciho
zaizeni pro kalibrovani snini&. ProtoZe toto Z#&eni dosud neexistuje, je mozné jeho
konstrukci gizpasobit etalonovému snirtiakonkrétni provedeni snira je tedy libovolné.
Presnost snint@ by nendla byt ovlivnéna znénami teploty v laboraid v rozsahu cca 18 az
25°C.

Udaj o poloze bude @épzobrazen na samostatném zobrazbva

3. Celkova koncepce

Z predchozich pozadavkvyplyva nasledujici schématicka koncepce celéhiaemai:

analogove
vystupy sily

AR

[ 1 nové komponenty
[ ] existujici komponenty



DalSi pozadavky:

Pro eventuelni budouci rozdvani systému by byla vhodna modularni koncepee,atay Slo
jednoduchym zfisobem (pidanim snimée, zesilovée a zobrazows) rozsfit systém o dalSi
kanal. Celkovy maximalni get kanah negevysi 16.

Vzhledem k povazéinnosti celého zdzeni jako etalonové &idlo se fedpoklada pesnost
veSkeré elektroniky odpovidajicitidé presnosti pouzitych snimi@ a pochopiteld
dlouhodoba stabilita parametr

Dodavatel z#izeni by mdl garantovat minimak standardni zatmi dobu a nasledny
pozaréni servis eventuethmoznost roz$eni pc&tu kanah po dobu minimalé dalSich gti
let.

Ocekavana cena:

Za vysSe uvedené Haeni gekavame cenu do 500 000,¢ Kez DPH.
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Studentska 2

461 17 Liberec 1

Termin pro zaslani nabidky:

VasSi nabidku dekavame do 31. 7. 20009.
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vedouci laborate spoliesitel vyzkumného zatru



