Vyuzivanie Ul na predmete

Uvedené principy platia len na mojom predmete,

v Ziadnom pripade sa nedaji sa povazovat'za stanovisko fakulty alebo univerzity.

Zodpovedna zvedavost’

@ skedujte, skisajte, zavjimajte sa o principy a ako to funguie
@ povazite komunikaciu s Al za otvoren a zvaZte najmé poskytnutie citivich informécii
© 2a wyuitie vistupov Al je vady zodpovedny Slovek — uZivatel

Svedomitost a poctivost'

© vasou tohou je ziskat vzdelanie bez barlciek,

wvedomte si kde vam Al pomaha a Setri &as a kde vam ,pomaha’ obist poziadavky,
v pripade pochybrosti sa poradte s ueujdcim,

© nikdy nepoutite wsledky bez dokladne] kontroly,

© apikuite vemi kiticky pristup

Transparentnost

@ vidy otvorene deklanijte pouitie néstrojov Al
nepriziané wuzitie Alje v principe ghostwriing - L. jedna  foriem plagidtorstva
©z00povenost za zneusie Al nesiete vy sami

A scanning electron microscope (SEM) image of an inertial MEMS accelerometer. Polysiicon fingers are suspended in a depressurized cavity to enable mover
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Schémy zapojenia potenciometrickych snimacov
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— stabilné a konstatné napéajanie
— prud nesmie senzor ohrievat
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Pocitac - analégovy / digitalny
analégovy (spojity) — Eislicovy, digitalny (diskrétny)
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Analogovy vs. Digitalny
Verification for Temperature Observation at: 48,19°N 17.05"E (230 m a.s.l.)
Temperature (°C)
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VZORKOVANIE = SAMPLING

https://www.meteoblue. C4%8D istorycli i L 1-republika_3060972

Analogovy vs. Digitalny
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Analégovy

Grgﬁyrmi rokmi

to bol anal6govy
svet, svet kesu,
svet, kedy sa

platili vegi
E )

Robert Kalifiak, 30. 5. 2016. Zdroj: Dennik N, https://dennikn.sk/473801/kalinak-basternakovi-klame/
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Analog ovy VS. D|g|talny
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KVANTOVANIE = QUANTIZATION
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Cislicovy - nespojity, diskrétny

spojity v ¢ase diskrétny v hodnote
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spojity v ¢ase aj v hodnote
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diskrétny v ¢ase spojity v hodnote
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Vzorkovanie Vyskugajte:
Nyquist -- Shannon -- KoteFnikov '
() = Xo X1 X, e Xt Xie = X(KT) Ak& bude zdanliva frekvencia, ak signal s f = 10Hz

o oo ! 1 budeme merat' 8x za sekundu?
kde T je periéda vzorkovania fs = ?

Al fnqu. (H2) = 2.1 ‘Sampling Sequ (Hz) = 18.0

{ . !xva‘i‘xnm’n itk
RAMAL AL | o
' ' ' ' ' ’ " ‘ ' ' ‘ ' ' ' ’ " ‘l ! ‘ ' http://195.134.76.37/applets/AppletNyquist/Appl_Nyquist2.html

AL

http://195.134.76.37/applets/AppletNyquist/Appl_Nyquist2.html
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Rekonstrukcia D/A prevodnik
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Sumator

Summing Amplifier Circuit
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D/A prevodnik
https://senzor.robotika.sk/mmp/anim
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A/D prevodnik
Komparator
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Sumator

Digital to Analogue Converter

s
r Vo = (V1 + V2 + V)
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A/D prevodnik I.
Analog Signal Digital Signal
AQAAN
Input ' ' ' ' ’ Sut
Electrical symbol ean)
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Paralelny A/D prev%g%k
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A/D prevodnik

Komparator
_uw )7 GTE |Vyhodn " n DATA
+ obvod
Upa D/A
-prevodnik

OBR. 49. A/D prevodnik s postupnym prevodom
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Multiplexer

Dermux
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A/D prevodnik

robotika.

html

Referencné napaitie

2.1.2 Trojsvorkovy zdroj referenéného napiitia REF-01
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Teraz uz pozname vSetky zakladné
bloky, ktoré sa nachadzaji vtom ADC,
ktory je implementovany
v mikroprocesore ATmega328P

MEMS Micro-electro-mechanical systems

je oznacenie samotnej technolégie ako aj produktov vyrobenych
technolégiou podobnou vyrobe integrovanych obvodov

Inteligencia
intelligent system, smart system
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Inteligencia
intelligent system, smart system

— schopnost rie$it problémy za okolnosti sprevadzanych neur¢itostou.
— schopnost vytazit dolezité informacie z daného mnozstva pozorovani, ktoré nam
zabezpecia prezZitie

An intelligent system is a machine with an embedded, Internet-connected computer that has the capacity
to gather and analyze data and communicate with other systems.

Requirements for an intelligent system include security, connectivity, the ability to adapt according to
current data and the capacity for remote monitoring and management.
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Senzor Senzor
LAT sentire — vnimat, citit, hmatat, pocitovat
GB Sensor, detector
DE Sensor, (Messgrofen-)Aufnehmer, (Mess-)Fiihler
FR Capteur
PL Czujnik
HU Erzékeld
UA Nasay [davac]
RU Darunk  [datéik]
cz Senzor, gidlo, snimaé

Zdroj informacii pre riadiaci systém (napr. mozog) v uzSom slova zmysle technické zariadenie (prvok),
ktoré meria ur¢itu fyzikalnu alebo technicku veli¢inu a prevadza ju na signdl, ktory je mozné prenasat a

dalej spracovavat v meracicha riadiacich systémoch. Najcastejsie ide o elektricky signal.
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Inteligentny senzor AKtUAtor akeny éten

Control
Functions

Voltage
Reference

Bias/ Digital

Interface

Analog
T

ControlF sedback

‘ nsor lntelfaee‘ASlc
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AKtuator akeny clen Inteligentny aktuator
LAT actus — hnanie, poharanie, pohyb, ¢innost INTEGRATED mﬁ%‘&ﬂﬁ?&{&

GB Actuator

DE Aktor, Antriebselement

FR Actionneur

PL Urzadzenie wykonawcze

HU Miikodtetd

RU WcnonHutensHoe yCTpOCTBO  [ispolnite/noje ustrojstvo]
cz Akeni ¢len, aktuétor

Je to East (mechatronického) systému, ktor& premieria informaénu éast procesu na technicku - napr.
prikaz o zmene polohy prevedie aktuator na mechanicku energiu, ktorou zariadenie vychyli
pozadovanym smerom.

Je viastne opakom senzora (snimaca), ktory premiefia skutoént fyzikalnu veli¢inu na informaciu.
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MEMS - inteligentny senzor a aktuator
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DMO Chip
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Senzory

Podla vystupu
.aktivne - U, |, f..

.pasivne - zmena parametrov (R, L, C,...)

.Pozn.: v anglosaskom svete je pasivny snimac taky,
ktory nepotrebuje budenie, t.j. presne naopak.
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Senzor

.Senzor

.Snimac

.Prevodnik

.Meraci prevodnik, meraci ¢len

indikicia
Tegistracia

Vst jedn
regulicia

Senzory

Podla nosi¢a informacie
.elektrické

-.neelektrické (pneumaticky, mechanicky,
opticky, magneticky...)



Senzor

ako kyberneticky systém

Senzory

Podla meranej veli€iny:
.mechanické - poloha, otacky... = ¢ierna skrinka
stepelné

-elektrické - U, I, P, .. - ’
.magnetické - B, H, ®
vstup

.radiagné - svetlo (IR , UV), a, B, y, kozmické vystp

.chemické - pH, analyza ..
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Vstupno-vystupna Vstupno-vystupna
charakteristika charakteristika
Idea ™ Ch et pertomance ~ (6 Offeteror (0 Gaineror

. (d) Offset+gain error (@) Nonlinearity (f) Random error

oo N P "t

= v 4 24 f
vstup: 20 — 120 kPa I P . # .
vystup: 0 —100 mV i
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Chyba merania I.

Measurement error

Chyba merania Il.

Measurement error
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Prevodova charakteristika Prevodova charakteristika

Transfer function Transfer function
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Prevodova charakteristika

Transfer function
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