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Gyorsulasérzekelok

* MEMS (Micro Electro-
Mechanical Systems)

* Felhasznalas:

rezgésmérok, laptop
mereviemez
védelmére,

okostelefonok




3-tengelyd, kapacitiv
Kommunikacié: 12C, RS485(/USB)
Multiboard 12C bus
HOomérsékletmérés
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Design

» Sorba felflizhetd egységek (Ethernet kabel)
* half-duplex (R5485) / full-duplex (R5422)
 Csomag alapu kommunikacié

Controller/UI Accelerometer Accelerometer
#1. @ hour axis #2.@ tube
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DAQ: SBC
(TCP/IP to USB)




» Gyarilag: ~2-3°
« Cél: <1'
 Kalibracio:

* abszolut

» elhelyezés

S it




Kalibracio - abszolut

« Mért értékek: -1 < (x,y,2) < 1 (12bit ~4mq)
- X’+y*+z’=g’=1
— szisztematikus hibak: RMS ~0.021
— gomb felszinét mintavételezni+affin
transzformacio: RMS ~0.0021

Simple spherical fit Spherical fit with removed Inngr part: Combined (spherical + planar) fit

Interpolation coefflclents

« RMS 2.3-2.6x10* ~ 48-54"
« HOmérséklet-fliggés: ~1.3x10*/°C



Kalibracid - elhelyezésre

* Egység a tubuson, tubus az ératengelyen, tavcso a

foldon REXCHINNEIN forgatasi matrixok




Kalibracid - elhelyezésre

* Telepités a Schmidt-re b‘ ‘ ﬁ\h “L \h”'ml'llw
« 23 kép (FITSH Ifit)
e RMS: 2.5x10* ~ 52"
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Eredmeények

Olcsod szenzorok hasznalata

Megfelelb kalibralasi eljaras

= kitUzott ivperc alatti pontossag

Sikeresen alkalmazhaté autondm/tavolrdl vezérelt

tavcsovek visszajelz6 rendszereként

Tovabbi cél: alkalmazas hexapodon
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