Procedura kalibracji wagi CoG

Waga działa w oparciu o zasadę wyznaczania środka ciężkości na podstawie twierdzenia, że wspólny (wypadkowy) środek ciężkości wielu mas jest równy sumie momentów podzielonej przez sumie ciężarów.

W tym przypadku mierzymy położenie środka ciężkości względem krawędzi natarcia czyli we wzorku będzie:

Odległość CoG = ( R1 * M1 ) + ( R2 * M2) / ( M1 + M2 )

R1, R2  - odległości od „gwoździa” o który opiera się krawędź natarcia (od jego tylnej powierzchni) do punktu podparcia czyli środka ośki na której spoczywa ciężar na przednim i tylnym widelcu.


Przed kalibracją:

- sprawdzić czy nie ma luzów „gwoździ” ustalających położenie krawędzi natarcia,

- sprawdzić czy podpory obracają się swobodnie bez zacięć,

- sprawdzić dokręcenie śrub mocujących widelec do belki tensometrycznej. Tych śrub nie powinno się później ruszać. Widelec jest mocowany do belki tensometrycznej i dokręcenie śrub wprowadza niewielkie naprężenia w samej belce i tym samym wpływa na wynik pomiaru
Istotna jest równoległość widelców. Sprawdzić po dokręceniu śrub na widelcach.

Nie należy sugerować się wartościami w programie. Jakie wartości są w Twojej wadze to nie sposób sprawdzić po program jest kompilowany do kodu maszynowego i w postaci pliku .hex wgrany do Arduino. 

Kalibracja

Kalibracja całkowicie usuwa poprzedni program więc potrzebne są oba pliki czyli WAGA_CoG i WAGA_CoG_KALIBRACJA. 

Trzeba mieć wgrane środowisko IDE Arduino i wgrane biblioteki:

- „HX711” – do obsługi przetwornika AC HX711 
- „LiquidCrystal” do obsługi wyświetlacza.

Są łatwe do znalezienia w sieci albo poprzez program IDE Arduino: Narzędzia->Zarządzaj Bibliotekami -. Trzeba znaleźć ww biblioteki i kliknąć zainstaluj.

WAŻNE: 
1. Program IDE Arduino „widzi” tylko te biblioteki które były w systemie PRZED startem programu. Po instalacji nowych bibliotek trzeba zrestartować program IDE.
2. Programy WAGA_CoG i KALIBRACJA_WAGI_CoG MUSZĄ znajdować się w folderze Dokumenty->Arduino i MUSZĄ być w osobnych folderach zatytułowanych tak samo jak program – to wymagania IDE Arduino.
3. Przed kalibracją powinno się wypiąć baterię zasilającą. Niby teoretycznie nie powinno się nic stać ale zdarzyło mi się spalić płytkę Arduino przy podpiętych dwóch źródłach zasilania. Do kalibracji wystarczy zasilanie z USB.


 O innych rzeczach nie piszę bo ci co używają Visual Studio Code (jak ja) czy Eclipse do programowania Arduino z reguły wiedzą jak to zrobić.


1. Otworzyć pokrywkę po lewej stronie wagi i ostrożnie dostać się do płytki Arduino Nano – to ta podłużna z portem USB – mini na pokładzie.
2. Zdjąć centralną pokrywę belek tensometrycznych. Nie ruszać śrub na widelcach. Pod pokrywą centralną mogą ale nie muszą być napisane pierwotne współczynniki korekcyjne dla poszczególnych belek.
3. NIE wgrywamy jeszcze programu do płytki.
4. W linii #3 wstawić DOUT 12 dla przedniej belki lub zmienić na DOUT 8 dla tylnej belki.
5. To samo w linii #4  CLK 11 lub CLK 7– opis jest w komentarzu w programie.
6. W linii 11 ustawiamy współczynnik spisany z belki tensometrycznej 
7. W liniach 51 i 53 zmieniamy „skok” na 100 czyli calibration_factor += 100 i -=100
8. Wgrywamy program do Arduino Nano (strzałka w prawo u góry okna z programem) – przed wgraniem należy w menu Narzędzia ustawić płytkę Arduino Nano + procesor – tu nie wiem bo płytki Arduino miały montowane różne procesory więc może być Atmega 328P (Old Bootloader) albo każdy inny – wyświetlają się w podmenu. Podobnie jest z Arduino Nano – część ma fabrycznie wgrany system Arduino Uno więc też trzeba sprawdzić. Trzeba próbować Sprawdzić czy jest aktywny COM port – też w menu-> Narzędzia -> Port. To groźnie wygląda w opisie ale tak naprawdę jest proste 
9. Wgrać program do Arduino. 
10. Otworzyć okno „monitor portu szeregowego” – ikonka lupki w prawym górnym rogu Arduino IDE – i sprawdzić czy w okienku u dołu monitora jest ustawione baud rate na 115200. Tak jest ustawione w programie w linii 15
11. Na kalibrowanym widelcu kładziemy sprawdzony odważnik najlepiej z wagą ok 1 kg czyli w pobliżu środka zakresu belki tensometrycznej. W okienku Monitora wyświetlana jest waga wyliczona dla danego współczynnika kalibracyjnego.
12. Klikamy na górnym pasku w okienku Monitora i na klawiaturze naciskamy + lub -. Współczynnik kalibracyjny zmieni się o +/- 100 i pokaże się nowa waga.
13. Naciskamy +/- tak długo aż będziemy w pobliżu poprawnej wagi. 
14. Zapisujemy współczynnik i wpisujemy go w linii 11 programu kalibracyjnego.
15. W liniach 51 i 53 zmieniamy 100 na 10.
16. Wgrywamy program do Arduino Nano i powtarzamy pkt 10 do 13.
17. Powtarzamy pkt 14 i 15 tym razem wstawiając 1 w liniach 51 i 53
18.  Zapisujemy końcowy wynik dla danej belki!!!
19. Powtarzamy całą procedurę dla drugiej belki.
20. W programie WAGA_CoG  w liniach 54 i 55 wpisujemy wartości otrzymane z programu kalibracyjnego.
21. W programie WAGA_CoG  w liniach 71 i 72 wprowadzamy zmierzone odległości „gwóźdź” – podpora.
22. Wgrywamy program WAGA_CoG do pytki Arduino Nano. 
23. Składamy wszystko z powrotem tak jak było. 
24. KONIEC


Precyzja zarówno w ustaleniu masy jak i odległości rzutuje na końcowy rezultat. We wzorku jest „siła razy ramię” więc błędy rosną z mnożeniem. 


