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MEMS Intelligent Sensors and Actuators Vyuzivanie Ul na predmete

Uvedené principy platia len na mojom predmete,

Zodpovedna zvedavost

© sledite, skusaite, zaujimajte sa o principy a ako to funguje
©® povazujte komunikaciu s Al za otvorend a zvazte najma poskytnutie citlivych informécii
© za vyusitie vystupov Al je vzdy zodpovedny Elovek — uzivatel

(MEMS) Inteligentné
senzory a aktuatory 2

Svedomitosta poctivost

© vasou ulohou je ziskat vzdelanie bez barliiek,

© uvedomte si kde vam Al pomaha a Setri ¢as a kde vam ,poméha” obist poZiadavky,
pripade pochybnosti sa poradte s vyugujicim,

@ nikdy nepouzite vysledky bez dokladnej kontroly,

@ apiikuite vefmi kiiticky pristup

Ing. Richard Balogh

Transparentnost

®vzdy otvorene deklarujte pouzitie nastrojov Al
@nepriznans vyuzitie Al e v principe ghostwiting - L. jedna z foriem plagidtorstva
perchance.org

@zodpovenost za zneutitie Al nesiete vy sami

Prednasky — referaty

po 4-5 slajdov, vloZit do zdielanej prezentacie najneskor v nedefu 2.3 do 23:59
Link:
Zamerat sa na

vysvetlenie funkcie a

nejaké technické parametre (rozsah, min. a max. hodnota, obmedzenia...),

+ otdzka na skisku

. Ludske zmysly - sluch + urcovanie polohy
. Ludske zmysly - zrak
. Ludske zmysly - chut
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2,

3

4. Ludske zmysly - cuch

5. Ludske zmysly - hmat (tlak, teplo, dotyk, bolest)
6.

. Ludske zmysly - statokineticky vestibularny organ
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https://docs.google.com/presentation/d/1L2QUig73puu9BXoR01yPdZwj4xwFSVVLv8eupLaimU8/edit?usp=sharing
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Priklad 1: meranie
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ELEIGEY digital

nalégovy

‘rs Styrmi rokmi

to bol analégovy
svet, svet kesu,
svet, kedy sa

platili ve,' ,

Robert Kalifiak, 30. 5. 2016. Zdroj: Dennik N, https:/dennikn.sk/473801/kalinak-basternakovi-klame/
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Schémy zapojenia potenciometrickych snimacov

polohy
R,
2 v, |
R ||Ry  u [

posunu pootocenia

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

xml). amlx

pricom konstanta imernosti k je uréend pomerom k=

Podmienky:
— stabilné a konstatné napajanie
— prud nesmie senzor ohrievat
— nasledny obvod impedanéne prispdsobeny

Pocitaé€ - analégovy / digitainy
analégovy (spojity) — Cislicovy, digitalny (diskrétny)
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Analégovy vs. Digitalny

Verification for Temperature Observation at: 48.19°N 17.05°E (230 m a.s..)
Distance from varficaton sita: & km

Temperature ("C)

o6 12 18 o0 o6 12 18 00 06 12 18 o0
Sat 12.Mar Sun 13.Mar Mon 14.Mar
s farecast too warm s farecast too cold Local Time: CET

VZORKOVANIE = SAMPLING

https:/A 49%8Dasit y

12

9%al-republika_3060972



Analégovy vs. Digitalny
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KVANTOVANIE = QUANTIZATION
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Cislicovy - nespojity, diskrétny

spojity v &ase aj v hodnote spojity v Gase diskrétny v hodnote

|

diskrétny v ¢ase aj v hodnote

L,
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Vyskusaijte:

Aka bude zdanliva frekvencia, ak signél s f = 10Hz

budeme merat’ 8x za sekundu?
AL AR AL
VTS LAV

https://senzor.robotika.sk/go/sam/
http://195.134.76.37/applets/AppletNyquist/Appl_Nyquist2.htm|
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Analégovy vs. Digitalny
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Vzorkovanie

Nyquist -- Shannon -- Kotelnikov

x(t) = x0,%1,Xz, .o, Xp: Xp, = x(kT)

1

kde T je perioda vzorkovania fs =—
T

fs > 2fmax

Samping Frau (e - 18.0
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http://195.134.76.37/applets/AppletNyquist/Appl_Nyquist2. html
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Rekonstrukcia

x(t)
5
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fs>2fmax
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https://senzor.robotika.sk/go/sam/
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D/A prevodnik

101101
100111
011110
010110
001111

Digital

Analog

D/A prevodnik typu R-2R network

D/A prevodnik
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https://senzor.robotika.sk/mmp/anim

D/A prevodnik
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A/D prevodnik I.

Analog Signal

Diantal Swgnal

Input ' ' ' ' ' Qutput

Electrical symbol [sar)

n, —IN  ADC out|- I
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A/D prevodnik - komparator (bt A= 22
Reed A
Komparator
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A/D prevodnik

robotika html
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Atmel

DEFAULT
analogReference(INTERNAL);

\measur‘edvalue = analogRead(3);
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Paralelny A/D prevodnik
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ako kyberneticky systém
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Senzor
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Vstupno-vystupna charakteristika (prevodova)

Idealizacia
0%
vstup: 20-120kPa )
vystup: 0- 100 mV 0
= w w w = T
v{/stup:o—255[-;’],% o1y,
N=Kp+qg-=
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Inverzna prevodova charakteristika
Idealizacia

vstup: 0-255[--]
vystup:0—=106—mV
vystup: 20 - 120 kPa

p=K.N+q=
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Vstupno-vystupna charakteristika (prevodova)
Idealizacia

25. 2. 2025

vstup: 20-120 kPa

vystup: 0-100 mV

U=Kp+qg= 4-3\«/10
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Vstupno-vystupna charakteristika (prevodova)

Idealizacia
q70
vstup: 20-120 kPa
wystup: 20 - 120 kPa o @ w = - rY

N:@p+@
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Vstupno-vystupna charakteristika
Chyby - realita

(a) Ideal performance (b) Qffset error (c) Gain error
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Chyba meraniall.
Measurement error
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Prevodova charakteristika
Transfer function

Response

Phenomenon
Prevodova charakteristika
Transfer function
15 GP2YOA21YK
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Chyba meranialll.
Measurement error

38
Prevodova charakteristika
Transfer function
Qutput
State
Release
ON
OFF
Operate
Input Magnetic Field (gauss)
40
Priklad 1: meranie
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Nasleduje vasa prezentacia...

google.

1apXhfNgOashf8uITT4QCPP1NIAKpeEKIFQSIPKICILE/edit?usp=sharing

25. 2. 2025

Zhrnutie

44

Prevod odporu na napatie

Prevodova charakteristika (input/output, vstupno-vystupnd)
Spojité — anal6égové vs. Diskrétne — €islicové veliginy
Vzorkovanie (sampling) a kvantovanie (quantization)
Nyquistov vzorkovaci teorém

Funkcia D/A prevodnika, komparator

Funkcia A/D prevodnika (s postupnou aproximaciou)

Aproximécia prevodovej charakteristiky senzora


https://docs.google.com/presentation/d/1apXhfNgOasbf8uJTT4QCpp1hJ4KpeEkrFQSJpKICrLE/edit?usp=sharing
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