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MR ; INSPECCIONAR EL ARBOL [=2]
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2. FIJAR LOS PINES AL ARBOL
]

ABT

3. COLOCAR SENSORES EN

- ARBOLES DIFICILES

ABT

La forma de la circunferencia del arbol determina
la colocacion: un sensor en cada contrafuerte
principal y en las grandes hendiduras.

Lo ideal es que los pines del sensor se sitden en
el mismo plano de medicion (las desviaciones de

unos pocos centimetros no suelen presentar un
problema).

Cuantos mas sensores se utilicen, mas preciso
sera el resultado. Incluso en secciones
transversales pequefas y redondas, siempre se
deben usar al menos 8 sensores. Si se disponen
de mas sensores, se pueden colocar en los
contrafuertes secundarios y en cavidades mas
pequefas, utilizando pines largos si es
necesario. Es esencial evitar que los pines se
inserten en corteza incluida.

Coloque siempre un sensor directamente a la
derecha y a la izquierda de cavidades
puntiagudas, aperturas abiertas, grietas o corteza
incluida: No hay una distancia minima definida,
por lo que los sensores pueden colocarse a unos
pocos centimetros de distancia, siempre que no
se toquen entre si. En el caso de cavidades
abiertas, es preferible no colocar los sensores en
el borde superior o inferior, sino en el centro.




4. COLOCAR SENSORES EN

- ARBOLES DIFICILES

ABT

Hh 5- COLOCAR LA CINTA METRICA
HN

ABT

mh 6 CABLEADO Y FIJACION DE E
] LOS SENSORES <

Las muescas en forma de V se pueden medir
tanto geométricamente como técnicamente
utilizando pines, que se cruzan, pero no se
toquen entre si (ver las marcas verdes). Los
sensores tampoco deben tocarse.

El sensor 1 no tiene que colocarse
necesariamente en el pin que apunta al norte,
aunque seria recomendable (la desviacion norte en
el software sera entonces de 0°): la cinta métrica
también comienza y termina alli. Esta cinta se
estira en sentido horario (visto desde arriba) por
debajo de los pines exteriores, bien tensa,
alrededor del arbol, para poder leer las posiciones
de los pines posteriormente. Siempre se colocan
al menos 8 pines para garantizar una cobertura
sonica suficiente.

El primer cable conecta la bateria con el primer
sensor (entrada a la derecha, la flecha apunta hacia
el sensor). A la izquierda de esta entrada se
encuentra la salida para el cable al siguiente
sensor. Por lo general, 4 sensores permanecen
conectados entre si para evitar tener que
reconectar los cables en cada medicion. La salida
del Ultimo sensor permanece abierta.

Output

Sensorpin —.1




7. CONECTAR EL ORDENADORA =
HA . m
Ol LA BATERIA <

B 8. RECONOCER LOS SENSORES E
mm <

9. INTRODUCIR LA POSICION

A DE LOS SENSORES

ABT

El dispositivo de medicion debe estar en "Stop".
Golpee cualquier sensor del arbol. De este modo,
la bateria transmite al programa el nimero
correcto de sensores. Se abre una ventana con el
numero de sensores y diversas opciones del
programa. Seleccione la opcion adecuada y
confirme con un clic. Los sensores estan ahora
visibles en el programa en la pestana «POS» y
deben tener una marca verde. La toma de datos
puede comenzar.

Conectar ARBOTOM

RESET
W %

&£

Suche nach RINNTECH-Messgeréten ...
Zum Abbrechen ESC driicken.
5%

Verbindungs-
probieme? | ©

Verfugbare RINNTECH-Gerate:
keine Verbindung

Eine Verbindungsmdglichkeit gefunden.

Verbindungs-
proviema? @

Verfigbare RINNTECH-Gerste: w Nach Geraten in der
0 BATTERY_PACK 6264 = Umgebung

S =

Verbinden Trenne =

=

RESET
¢ 02
SENSORS

ARBOTOM verbunden
BATTERY_PACK_6264 (BT)

e

Para garantizar que el nimero de sensores en la
tabla del programa sea correcto y que la toma
de datos pueda comenzar, primero debe
establecerse una conexion entre el ordenador y
la bateria del Arbotom. Esto se hace
preferiblemente de forma inalambrica (a través
de Bluetooth® o Wi-Fi), pero también es posible
mediante un cable USB. Tenga en cuenta que la
bateria debe estar registrada en el sistema
operativo y la conexidn autorizada antes de la
primera conexién inalambrica a un PC.

53

15 Sensoren sind in der in der Positionstabelle sichtbar.
11 Sensoren wurden am Akkupack erkannt.
Bitte aktualisieren Sie die Sensoranzahl anhand der unten
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La cinta métrica se utiliza para registrar las
posiciones de los pines de los sensores, que se
introducen en la tabla «POS» en «Pos.». Si un
sensor se encuentra en una abolladura o
muesca, su posicion se determina por la
interseccién de una linea que va desde el centro
del arbol, pasando por el pin, hasta la cinta
métrica. La medicidén propiamente dicha
mediante golpeteo en los sensores puede
realizarse antes o durante la introduccion de las
posiciones, lo que ahorra un tiempo
considerable. También se pueden anotar los
valores en una hoja de papel e introducirlos
posteriormente en el programa.
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10. INTRODUCIR LAS

b DESVIACIONES DEL RADIO

ABT

-
[+1]

<

T 11. POSICIONAMIENTO
I ALTERNATIVO CON CALIBRADOR

i =
HlA 12. INICIO DE LA MEDICION [a'a]
HE <

Las desviaciones de las posiciones de los
sensores respecto a la forma circular se
introducen generalmente en incrementos de 5
c¢m. Si un sensor esta colocado sobre un
contrafuerte, esto puede significar una desviacion
del radio de +5, +10, +15, +20, +25 o incluso
+30 cm, por ejemplo. Sin embargo, si el sensor
esta situado en una abolladura o muesca, la
desviacion del radio podria ser de -5, -10, -15, -
20, -25 0 -30 cm. Los datos de posicion
registrados se introducen en la tabla «POS» vy la
seccidn transversal se muestra en el grafico de
posiciones correspondiente a la derecha. Esto
permite comprobar visualmente de inmediato el
efecto de los datos de posicién introducidos.

Si se desea registrar la geometria de los sensores
con precision cientifica, se recomienda el uso de
un calibrador. Las distancias entre (segun la
geometria) generalmente de 3 a 5 pines
adyacentes u opuestas se introducen en la tabla
«CALIBRADOR» hasta que todos los nimeros de
los sensores estén resaltados en verde en el
software. Esto da como resultado la geometria de
la seccidn transversal, que se muestra también
inmediatamente en el software.

Una desviacion positiva del radio provoca una
abolladura hacia afuera:

Pos  Radiusabw
[@l/® (+-am)
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3 n 0
£ 0
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[cm] /° (+/- cam)
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¢
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Una desviacion negativa del radio provoca una
hendidura hacia adentro.
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Después de haber introducido todos los valores y
rellenado los campos obligatorios parpadeantes,
los simbolos de inicio se activan, reconocibles por
las flechas verdes. Hasta este punto, la medicion
debe permanecer en "STOP". Inicie la medicion vy,
a continuacion, golpee cada sensor una vez con
el martillo. El golpe debe aplicarse de manera
uniforme y sin gran fuerza.

Antes de realizar mas golpes en los sensores,
compruebe los valores de las tablas "Tiempos",
"Velocidad" y "+ %" (Delta).

Una explicacién detallada se encuentra en el
manual, seccidn 14. Por lo general, se requieren
al menos cinco golpes en cada sensor para
minimizar los efectos de las interferencias
externas (como vibraciones causadas por el
trafico, el viento o la lluvia) mediante analisis
estadisticos y promedios. Dependiendo de las
condiciones del sitio, puede ser aconsejable
repetir la medicidn hasta diez veces.

Achtung!
Zur Messdatenaufnahme muss die Messung gestartet werden.

O

Ferster schieben
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13. CONTENIDO DE LAS TABLAS EN EL SOFTWARE - «TIEMPOS» - «<VELOCIDAD» - «TABLA DELTA (» £ %") » (0]

~<C

La pestaia «Tiempos» muestra los valores medidos reales: los tiempos de transito de un sensor a otro. Cada golpe crea
una nueva fila. La primera columna muestra el nimero del sensor emisor, y las otras columnas muestran los tiempos de |
transito hacia los otros sensores. El nimero del sensor receptor se encuentra en la celda superior de la columna. Si un
impulso no llega a un sensor, apareceran tres guiones («---») en la celda correspondiente. Si esto ocurre solo en algunos
lugares, generalmente no es un problema.

Si todos o la mayoria de los campos de un sensor receptor (es decir, una columna) estan llenos de «---», esto puede
deberse a que el pin no esta bien fijado en la madera o a que el sensor no esta correctamente fijado al pin.

Los tiempos de transito marcados en rojo oscuro han sido eliminados por el andlisis estadistico del software como

valores erréneos. Sin embargo, también es posible desactivar manualmente valores individuales o grupos de valores.

Estos se resaltan en rojo claro.

POS | CALIB| MATRIZ | DIST (TIEMPOS |

H

N = = = = e

1
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2 3 )
505 802 949 1395
500 799 928 1384
503 794 927 1393
505 790 934 1403
504 799 930 1393
335 487 863

Colores utilizados:

Valor medicion OK
Valor filtrado

Valor desactivado

——

"El programa calcula las «velocidades» a partir de las distancias de los sensores y los tiempos de recorrido. Sin - —55¢ | CALIB| MATRIZ| DIST | TIEMPOS @oam\ ]
embargo, se trata de velocidades «virtuales», ya que desconocemos el verdadero camino que han recorrido l0s | » pEmEZRE s NarG
impulsos sonoros medidos (= los primeros en llegar). Incluso en una seccidn transversal intacta, rara vez se trata 1 654 815 850 823 590 39
’ . . . . re 2 674 1007 1116 1024 1031 76

de una linea recta y corta entre el emisor y el receptor. A partir de estas velocidades virtuales, el grafico de 5 | 843 978 o1s| 53| 1015 &3
lineas se traza y el tomograma se calcula, con los impulsos «mas rapidos» coloreados en verde y los mas 47 o958 1218 1060 1109 1289 95

lentos en rojo o morado.

La pestafia DELTA («+ %>) contiene la desviacion media de los valores medidos entre dos sensores con

respecto a su valor medio. Los valores deben ser inferiores al 10% para la mayoria de los pares sensor-sensor
(emisor y receptor). Si los valores individuales son superiores, se recomienda realizar nuevas mediciones en el
sensor correspondiente hasta que el valor sea inferior al 10% o deje de disminuir (lo que puede deberse a
diversas causas: viento y/o lluvia, vibraciones causadas por el trafico, sensor mal fijado, etc.). Sin embargo,
incluso si los valores individuales muestran una desviacidon superior al 10%, esto generalmente es irrelevante y

POS | CALIB| MATRIZ | DIST | TIEMPOS | VELOCIDAD  +%

0

N A W N
O = O
—

tiene poco efecto en el tomograma.
Si la distancia entre 2 sensores es inferior a 10 cm, aparecera "<DISTI>" en la celda y el valor medido no se
utilizara para el calculo del tomograma. Esto se debe a razones fisicas de propagacién del sonido.

# 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 1

0 0 0 0 0 O
o 1 0 0 0 1
0 0 0100 0 1
1 0 0 1 0 1
0 0100 1100 1

14 UNA VEZ FINALIZADA LA MEDICION: iNO OLVIDE GUARDAR EL ARCHIVO!

La traduccion de este folleto ha sido realizada por un servicio de Internet de pago.




