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Predné§ky (povinné) odnotenie a 'odmienky pre absolvovanie predmetu

. 15 bodov merania (nutné vsetky)
Ing- Richard Balogh, PhD. 15 bodov individualny projekt

miestnost: D-110 mail: balogh@elf.stuba.sk 10 bodov programovacie doméce (lohy

10 bodov referaty na prednaskach

Prednasky CD-150 a cvi¢enia D-208 50 bodoy skiska

Konzultacie: piatok parny/neparny tyzder na FEI ?
Podmienky: Aktivna ucast (P+Cv)

Exkurzia? termin Prezentacie - po 10 min kazdy tyzden 7 kadej Sasti nutné ziskat min 1/3 bodov.

Letny semester

Pocet kreditov 6.0 (6 ECTS =150 hod. prace)
Prednaska / Cvicenie: 2.0 /2.0 [hod./tyZderi]
+ samostudium: 4.0 — 6.0 [hod./tyzderi] !

Skuska: open book, open notes, 60 min
zékladné znalosti / priklad / navrh merania
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Cvicenia
E yh Xe 52 n . 2-3 vypoctové
Google Classraom e = . 8 praktickych (meranie, navrh)
= 2-3 individualny projekt
& https://senzor.robotika.sk/
( ey ) B WA .
renzor
httos i y Individualny projekt:
) ps:/lapp.codingrooms.com K danému senzoru navrhnut prevodnik, meraci kanal,
> coding Rooms Join code: THXP9GGo P

vyhodnotenie, naprogramovat funkcie a zobrazovanie.
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Doméce ulohy Literatdra

Link (invitation) do CodingR T:29.2.2024 . . .

Ak ivezton)dolcodingfoons [1.] Stephen Beeby, Graham Ensell, Michael Kraft and Neil White:
#include <stdio.h> . MEMS Mechanical Sensors. Artech House, Norwood, 2004.
X . . You know the left point A = {x[0].y[0]}
int main(void) and right point B = {x[1],y[L]} of the line. [2.] Kourosh Kalanter-zadeh: Sensors. An Introductory course.

int x[3]; Knowing that somewhere between those two pringer, New York, .
oy ng th Springer, New York, 2013
eyl points is the C with known x[2], calculate y[2]. [3.] Jacob Fraden: Handbook of Modern Sensors. 4th ed.
s ;:i:mgm; Springer, New York, 2010.
scanf("xd”, &[21); [4.] H. R. Everett: Sensors for Mobile Robots. Theory and Application.
yi2] = e; ¥ AK Peters, Natick, 1995.

printf("%d",y[2]); 8 i o . . L ;
v [5.] Jan Sturcel: Prvky riadiacich systémov. Meranie neelektrickych veli&in.

return 03 2 [ STU Bratislava 2004.
’ - intx3]= |0 | x1] 2| [6.] Jan Sturcel: Snimace a prevodniky. STU Bratislava, 2002.
A= inty{3]= [y0]yl| ? [7.] Miroslav Toman: Senzory v automatizacii. STU 1999. 127s.
o [8.] Frantiek Duchon: Snimace v mobilnej robotike. STU 2012.
Ry ol " [9.] Karel Zehnula: Cidla robotd. SNTL Praha, 1990
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Meranie

-- je ¢innost, ktorej cielom je stanovit’
hodnotu skimanej (fyzikalnej) veliciny.
Vysledok merania:

hodnota + jednotka % presnost’
560 o £ 4q ¢

Vysledok merania nie je spravny, ak nie je uréena aj jeho
chyba! Pri jej uréeni vychadzame z metédy merania
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Metody merania

absolutne — poskytuje priamo Gdaj o veli¢ine so znamou jednotkou
napr. 7,5kvV  124cm 1,2 pA

relativne — porovname skimany objekt s tzv. etalénom
(normal - objekt so znamou hodnotou veli¢iny).

napr. meranie zavaziami
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Metody merania

statické — meria sa ustalena hodnota, po¢kame na ustalenie
dynamické —zaznam meniacej sa veliCiny v ¢ase
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Prevodova charakteristika Prechodova charakteristika
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Medzinarodna sUstava jednotiek Sl

Systeme International (d'Unités)
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Sodem zaKadnjch jednotiek S|
Symbol Nazov  Veliéina
K kelvin :::;:;':’“""""&

s sekunda tas

m meter  dizka

kg kiogram hmotnost

ol kandela svietvost
mol mol  lathové mnoZstvo
A ampér elekiricky prid

subjektivne — bez pouzitia meradla, zalozené na zmyslovom vnimani

napr. kontrola farby, Skrabancov...

objektivne — pomocou meradla

napr. meranie odporu multimetrom
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Postup
pri kontrole
vyrobkov
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Chyby merania Kalibracia meradiel

systematické (presnost meracieho pristroja a metédy merania) i )
postupna strata presnosti
-- napr. ¢asom, opotrebovanim, inavou materialu, deformaciou, starnutim...

nahodné (ndhodné poruchové vplyvy - teplota, tlak; zmysly...) potreba pravidelnej kontroly a pripadne kalibracie
(= naviazanie na etalén)

Slovensky metrologicky Ustav,
Slovenska legalna metrolégia
ale i podnikové laboratéria a pod.

_® KL2

hrubé (nepozornost, porucha pristroja)
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Presnost merania napatiaDC (1% + 2 gislice)
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Spojité odporové snimace

p i so jity y ym signa patria do
skupiny pasivnych meracich prvkov a st vhodné na priame meranie, napr. polohy
prvku mechanickej zostavy alebo na meranie neelektrickych velicin, ktoré sa daji
transformovat’ na zmenu polohy, éize na posunutie

()
)
“ e potenciometers jednym odporovym voditom
Toewieel @ @ odporovy vodi¢ navinuty na nosnej podlozke
Y
RRAR é‘;;g stupiioviti odporova driha
“ @ odporova draha tvorena elektrolytom
Terminal A i
— Konstrukéné riesenia odporovych snimacov polohy s kruhovou drahou

Priklad potenciometrického snimaca polohy v automobile

Priklady

automotive

Pedal Sensor

E-GasThrottling Device

Klapkovy snima& mnozstvanaséavaného vzduchu
Q =f(Ap, polohy klapky)
Poloha plynového pedalu

Gear Soloction Sensor
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hrnutie

*  Metoédy merania

* Vysledok merania

+ Chyby merania (systematické, nahodné a hrubé)

+ Kalibracia

+ Odporové snimace polohy (potenciometrické)

* VyuZitie v automobilovom priemysle

* Model snimaca (prevodova charakteristika, funkcia)
28
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Schémy zapojenia potenciometrickych snimacov polohy
[

Uy

U, Rz U

posunu pootodenia

Pre nezatazeny potenciometer plati U, =k-x, resp. U, =k-a

U. U

" . . L ko= Z2max — P 2max
pri¢om konstanta imemosti K je uréend pomerom x 2
Podmienky
— stabilné a konstatné napajanie
— prud nesmie senzor ohrievat
— nasledny obvod impedanéne prispdsobeny X
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