Wzorcowanie statyczne indukcyjnego bezdotykowegmika przemieszcze

Wzorcowanie statyczne przetwornikOw powinno przepadrg& sk w warunkach miiwie
zblizonych do warunkéw pomiaru. Wybeawielka$¢ wejsciowa zmienia s w zakresie pomiarowym
przetwornika nadag jej szereg stalych wabm, ktorym odpowiadaj state wartéci wielkosci
wyjsciowej. Wzorcowanie przeprowadza swykle dla wzrastagych i malejcych wartdci wielkosci
mierzonej.

Zwiazek funkcyjny midzy wielkacia wejgciowa i wyjsciowa nazywamy statycanfunkci
przetwarzania. Wyniki wzorcowania statycznego praetikOw nanosi si zwykle na wykres. Dla
wielu typow przetwornikow wykres funkcji przetwanta jest ling prosg lub linia krzywa, ktdm
mazna aproksymowgprost, lub znale¢ matematyczpfunkci linearyzujca.

Przebieg wzorcowania statycznego

Celem wzorcowania jest oklenie krzywej przetwarzania dla bezdotykowego ieglpiego czujnika
przemieszczetypu Tr 102. Schemat blokowy uktadu wzorcowankeagano na rys. x.
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Dla wstpnie ustalonej szczeliny ox przeprowadzamy zerowanie ukiadu
pomiarowego.

Zmieniapc szczelig powietrzra od wartdci Xx=x,+100um do warteci xX=Xo-
100um co 20um, odczytujemy wskazania woltomierzampltach) i wpisujemy do
tabeli 1. Czynn&t t¢ powtarzamy 3-krotnie (jak zaznaczono strzatkantakeli).

Nastpnym zadaniem jest aproksymacja krzywej funkcjignwarzania czujnika
(odcinek hiperboli)

UskorygowanEf(X)
prost o postaci
U=ax+b

gdzie Ugorygowane Otrzymuje s¢ po dodaniu do wszystkich wastm U, jednej
wartasci Ug dla x=0 ze znakiem przeciwnym (obliczow pozycji 6 tabeli ).

Wyestymowanie statych wspolczynnikdw prostej a ddkonuje s metody



analizy regresji. Nagpnie naley wykresli¢, na jednym wykresie (z podziatk
milimetrowa), krzywa przetwarzania czujnika i aproksymag ja prost bez wyrazu
wolnego (b=0).

Tabela 1
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W celu linearyzacji krzywej przetwarzania czujnikelezy znale¢ model
matematyczny funkcji najlepiej do niej dopasowanyostaci

x=f(U)

Z paosrod najprostszych modeli funkcji matematycznycheiyauwzgkdnié trzy
modele

1. model liniowy o postack=a*U +b
2. model multiplikatywny o postact=a*U"

3. model odwrotny o postaci= 1

a*—+b
U

Kryteriami najlepszego dopasowanigdh; bltad standardowy estymacii i
skorygowany kwadrat wspotczynnika korelacji.



