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	6.8　现场检测设备应配备绝对值编码器、激光位移传感器、振动传感器、温度传感器及粉尘浓度检测仪等，设备防护等
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	7.3　定位车驱动
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	7.6　干雾抑尘
	7.6.1　系统应根据现场环境自动调节喷雾量与喷雾角度，保障喷雾全面、均匀地覆盖翻车机的各个抑尘点，每立方米翻车
	7.6.2　系统宜依据粉尘浓度传感器的反馈信号，调节喷雾强度和频率。
	7.6.3　应具备防止因喷雾系统故障或操作不当导致事故发生的安全防护措施。
	7.6.4　在环境温度低于 0℃ 时，系统应具备自动启停保温伴热等防冻功能。

	7.7　振动给料
	7.7.1　系统应根据物料流量、料位等参数，实时调整给料量设定范围，并具备给料量的监测与统计功能。当检测到实际给
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	8　系统安全
	8.1　控制系统安全措施应满足JB/T 7015的相关要求。
	8.2　控制系统应具备身份认证和授权分配功能，并配套权限管理制度。
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