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Prednééky (povinné) odnotenie a "odmienky pre absolvovanie predmetu

. 15 bodov merania (nutné vsetky)
doc. Ing. Richard Balogh, PhD. 15 bodov individualny projekt
miestnost: D-110 mail: balogh@elf.stuba.sk

10 bodov programovacie doméace ulohy
10 bodov referaty na prednaskach

Prednasky CD-150 a cvi€enia D-208 50 bodov skiidka

Konzultacie (dist): piatok tyzden v D-208
Podmienky: Aktivna ugast (P+Cv)

Exkurzia? termin Prezentécie - po 10 min kazdy tyzden Z kazdej Gasti nutné ziskat min 1/3 bodov.

Letny semester

Pocet kreditov 6.0 (6 ECTS = 150 hod. prace)
Prednéaska / Cvi¢enie: 2.0/ 2.0 [hod./tyzden]

+ samostudium: 4.0 — 6.0 [hod./tyzderi] !!!

Skuska: open book, open notes, 60 min
zéakladné znalosti / priklad / ndvrh merania

3 4
Cvicenia

E ul 5 kX2 m . 2-3 vypoctové

Google Classroom o omiets 3 . 8 praktickych (meranie, navrh)

= . 2-3individualny projekt

& https://senzor.robotika.sk/

( ey ) & W .
senzor

_ Individudlny projekt:
Join code: uJ64eMgmL K danému senzoru navrhnuat prevodnik, meraci kanal,
vyhodnotenie, naprogramovat’ funkcie a zobrazovanie.

https://onlinegdb.com/classroom/invite/uJ64eMgmL
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po 3 slajdy, poslat najneskorsie v nedel'u 25. 2. do 20:00

+ otazka na skusku

a) Vlastnosti senzorov Transfer function [3.], s. 13-15

b) Vlastnosti senzorov Functional approximation [3.], s. 15-16

©) Vlastnosti senzorov Polynomial approximation + sensitivity [3.], s. 16-18
d) Vlastnosti senzorov Linear PWL approximation [3.], s. 18-19

€) Vlastnosti senzorov Spline + Multidimensional [3.], s. 19-21

) Vlastnosti senzorov Calibration [3.], s. 21-22

g) Vypocty prenosovej fcie [3.] 22-25

h) Vypocet linearnej approx [3.] 25

k) Viypocet Linear PWL approx [3.] 26-28

m) Vypocet Newtonova metoda [3.] 28-30

[3.] Jacob Fraden: Handbook of Modern Sensors. 4th ed. Springer, New York, 2010.

Inteligencia
intelligent system, smart system
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MEMS Micro-electro-mechanical systems

je oznacenie samotnej technoldgie ako aj produktov
vyrobenych technolégiou podobnou vyrobe integrovanych
obvodov
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intelligent system, smart system

— schopnost riesit problémy za okolnosti sprevadzanych
neurcitostou.

— schopnost' vytazit dolezité informacie z daného
mnozstva pozorovani, ktoré ndm zabezpecia prezitie

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,
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Senzor

LAT sentire — vnimat,, citit, hmatat, pocitovat

GB  Sensor, detector
DE  Sensor, (MessgroBen-)Aufnehmer, (Mess-)Fuhler

FR  Capteur
PL Czujnik
HU  Erzékels

UA Jasay [davac]
RU  Jatuuk [datéik]
CzZ  Senzor, gidlo, snimaé

- Zdroj informacii pre riadiaci systém (napr. mozog) v uzSom slova
zmysle technické zariadenie (prvok), ktoré meria urcitd fyzikalnu
alebo technicku veli€inu a prevadza ju na signal, ktory je mozné

15
Inteligentny senzor AKtUALOTr akeny glen
Control
Functions
cio I N B e 1
Postion, | | ControlF sedback i
R, | nsor Interface ASIC
17
LAT actus — hnanie, pohananie, pohyb, ¢innost’ Inteli gen t ny aktuator
SmartActuator ICR Basic UM DURABILITY
INTEGRATED CONTROL ROD-STYLE ACTUATOR -
GB  Actuator
DE  Aktor, Antriebselement
FR  Actionneur
PL Urzadzenie wykonawcze
HU  Mikodtetd
RU  WcnonHutensHoe ycTpolcTBo  [ispolnitelnoje ustrojstvo]
CZ  Akeéni ¢len, aktuator
Je to ¢ast' (mechatronického) systému, ktora premienia informaénu
Cast procesu na technicku - napr. prikaz o zmene polohy
prevedie aktuator na mechanicku energiu, ktorou zariadenie
vychyli pozadovanym smerom.
19



MEMS - inteligentny senzor a aktuator
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Coramic subsirate
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Priklady

automotive

E-GasThrotling Device

Gear Selection Sensor
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Odporové snimace

Potenciometer

Spojité odporové snimace
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skupiny pasivnych merac

¢e so jity y y igna patria do
ch prvkov a st vhodné na priame meranie, napr. polohy

prvku mechanickej zostavy alebo na meranie neelektrickych velicin, ktoré sa daja
transformovat’ na zmenu polohy, &ize na posunutie

potenciometer s jednym odporovym vodi¢om
odporovy vodié navinuty na nosnej podlozke
stupiiovita odporova driha

odporové draha tvorena elektrolytom

Konstrukéné riesenia odporovych snimacov polohy s kruhovou drahou

Priklad potenciometrického snimaca polohy v automobile

25

Klapkovy snimaé mnozstva nasavaného vzduchu
Q = f(Ap, polohy klapky)
Poloha plynového pedalu
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Vyhodnotenie
merania

Norma STN EN 60 770
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Schémy zapojenia potenciometrickych snimacov polohy

posunu pootoCenia

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

) S e Uins _ Usns
pricom konstanta imernosti k je uréend pomerom = -
xmlx amax
Podmienky:
— stabilné a konstatné napajanie
— prud nesmie senzor ohrievat
— nasledny obvod impedanéne prispdsobeny X
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