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MTS拟静力加载系统
设备简介：拟静力加载系统由反力墙、反力架、MTS系统（油源，作动器，控制系统组成），可完成三层住宅、以及墙体的拟静力试验，即低周反复荷载试验，是指对结构或结构构件施加多次往复循环作用的静力试验，是使结构或结构构件在正反两个方向重复加载和卸载的过程，用以模拟地震时结构在往复振动中的受力特点和变形特点。
1 硬件准备
1.1 硬件组成
 1)油源 2）分油器 3）作动器
   注：当试验操作时，油压的高压显示低于2900时需进行油压调节；当油箱内油量不足时，需添加美孚25液压油。
1.2 油源操作
1.2.1打开油源；
    如下图1.1，将油箱倒T型开关顺时针旋转90°
                        图1.1 油源开关
1.2.2设置遥控操作

1)显示屏工作后，依次选择“油表”-“中文”-“状态”-“复位”-“主要”操作；
2)“主要”界面选择“模块一”和“模块二”两个油泵；
3)在选择“遥控”操作，达到下图1.2所示状态
                      图1.2 遥控就绪界面
1.2.3控制设备启动
1)控制设备通电—短按配电器开关，打开配电器；
2)打开主机电源（开机密码为Admin），进入遥控控制界面。
1.2.4 冷却水准备
开水总闸—打开水泵阀门—二级配电箱，打开总电闸及水泵电闸—打开MTS 进水及回水阀（注，水阀应在设备高压操作时打开）。
2软件准备-config文件建立（以1#作动器为例）
2.1

   打开如下图2.1的“Station builder”,进入config文件的建立界面；在Station-Handset中选择HSET 1
                        图2.1 Station Builder初始界面
2.2

在左侧“New Station 1”下点选“Channels”，进入下图2.2的操作界面
                      图2.2 Channels操作系统界面
2.3选择阀值及相应的动力分配
    在图2.2右上角，选择“Output Resurces”-“Hardware”下的“49416 2SVD S2-J1B”，点击“+”将其选入；更改对应的“Display name”为“CH1”；
在图2.2中间部分，选择“General”-“Power”下的“HSM T6-J28A”。

2.4配置力和位移的控制方式
    配置力：   
    在下图2.3，点击中间栏“Control Modes”；在右下角“Input resources”中选择“496.16 DUC S3-J1A”，并点击“+”载入选择；在中间下方“Display Units”中选择“KN”作为力的单位；
    配置位移：
    在下图2.3，点击中间栏“Control Modes”；在右下角“Input resources”中选择“496.16 DUC S2-J1A”，并点击“+”载入选择；将“Control Modes”下“Internal name”改为“Dis”；在中间下方，将“Demension”改为“Length”，“Display Units”中选择“mm”作为位移的单位；
                          图2.3 Control modes操作界面

2.5保存并退出，将文件名设为“1#”。

3控制器PID值调节（以1#作动器为例）
3.1调整作动器阀的极性
    在初始界面用“Manager Station”打开设置好的“1#”config文件；如下图3.1，将操作权限设置为“Calibration”，打开“Station Setup”按钮；     
                               图3.1 阀的极性设置界面

如下图3.2，点击左侧第二栏“Drive”，将“CH 1”的力控“FORCE”及位移控“Dis”的极性均设置为“Invert”；点击“OK”保存设置；
                      图3.2 阀的极性设置界面

3.2设置力与位移的标定文件
位移标定文件：
如下图3.3，选择“Channels”-“CH1”-“Dis”；在中间的上下工具栏选择第一个按钮，进入下图“Inputs”界面；在“Sensor”- “496 16 DC Conditioner”下选择“D-250 10513934.scf”完成位移的标定；   
力标定文件：
选择“Channels”-“CH1”-“Force”；在中间的上下工具栏选择第一个按钮，进入下图“Inputs”界面；在“Sensor”-“496 16 DC Conditioner”下选择“F-250 10507388.scf”完成力的标定。
3.3赋予PID调节能力
如下图3.4，分别选择“Channels”-“CH1”-“Force”及“Channels”-“CH1”-“Dis” ；在中间的上下工具栏选择第三个按钮，在“Enabled”前的对话框，勾选对号。
3.4参数重置
    如下图3.5，点击“Interlock”右方“Reset”，完成参数重置。
3.5 PID调节准备
3.5.1
    将上图3.5鼠标位置处的权限改为“Turning”；
3.5.2

    点击“Meters”、“Manual Controls”及“Scope”出现如下图3.6的操作界面
3.5.3 

    按照从“HPU”到“HSM”以及有低压到高压的顺序打开油阀；在“Function Generator”下打开作动器开关；
3.5.4 作动器输出手动检验
    如下图3.7，勾选“Enabled manual Command”，并根据“Meters”和在线是值在“Manual Controls”设置相近值，观察“Meters”中的数值是否随之摆动，若摆动即证明传感器输出正常。
图3.7 作动器输出手动检验界面

3.6 PID调节

3.6.1

    如下图3.8，勾选“Exclusive Control”，将左下角“Wave Shape”设置“Square”，并将“Compensator”设置为“None”；

3.6.2

    按照从“HPU”到“HSM”以及有低压到高压的顺序打开油阀；在“Function Generator”下打开作动器开关；
3.6.3

    如下图3.9，调节“Station Setup”中的“P”值（初始值为1.0，缓慢增加）；当“Scope”中的红色反馈线与蓝色命令线达到预期要求时，设置“I”值为“P”值1/10-1/2
3.6.4

    在“Function Generator”下关掉作动器开关。
4 作动器波形输出
4.1
    如上图3.9，在“3.6”步基础上，将在“Function Generator”栏，将权限栏设置为“Operator”；左下角“Wave Shape”设置为“Sine”，“Compensator”设置为“PVP”；
4.2

    按照图3.9“Meters”中的位移值，在“Function Generator”-“Target Setpoint”中设定相近值；依据试验要求设置“Amplitude”以及“Frequency”。
4.3

    在“Function Generator”下打开作动器开关；观察“Scope”中，若曲线的反馈值与命令值的重合较好，作动器即可正常运行；
4.4

在“Function Generator”下关掉作动器开关；按照从“HSM”到“HPU”以及有高压到低压的顺序关掉油阀。

5 config文件建立，对应作动器各项编号

表5.1 HSM各项编号

	HSM

Channels
	1（最大）
	2
	3

	Valve
	S2-J1B
	S2-J3B
	S2-J2B

	Power
	T6-J28A
	T6-J28B
	T5-J28A

	Displacement
	S2-J1A
	S2-J3A
	S2-J2A

	Force
	S3-J1A
	S3-J2A
	S3-J1B

	Dis标定文件
	D​_250 10513934.scf
	D_10514194B_250mm.scf
	D_10514194A_250mm.scf

	Force标定文件
	F_10507388.scf
	F_10505613B.scf
	F_10505613A.scf


