Лабораторна робота № 4

Дослідження локального датчика оптичного типу
4.1. Мета роботи: вивчити будову локального датчика оптичного типу. Дослідити функцію перетворення датчика і побудувати її регресивну модель.
4.2.  Обладнання:
- лабораторний макет.
- вольтметр постійного струму.

4.3. Короткі теоретичні відомості
Локальні датчики оптичного типу, як датчики вищої інформації, використовуються в робототехніці для визначення наявності об'єкта в зоні дії промислового робота, вимірювання відстаней від об'єкта до датчика і т.п.
[image: image1.png]ANNNN

JB
1B





Рис.4.1. Структурна схема локального датчика

Схема локального датчика оптичного типу, зображена на рис.4.1 включає в себе джерело випромінювання (ДВ) і приймач випромінювання (ПВ). Частина потоку інфрачервоного випромінювання світлодіода VD2 відбивається від поверхні об’єкта 1 і сприймається фото діодом VD2. Відстань L між датчиком і об’єктом визначається відношенням потоку, сприйнятим світлодіодом VD1, і відповідно опір фотодіода. В результаті коефіцієнт передачі дільника напруги, опору фотодіода VD2 і резистора R визначає відстань L. Напруга, утворена на виході дільника, підсилюється операційним підсилювачем DA1, причому коефіцієнт підсилення рівний відношенню R3/R5, і вимірюється за допомогою вольтметра. Функція перетворення представляє собою залежність U(L) і необхідна для розрахунку системи керування промислового робота, повинна бути виражена в графічному або аналітичному вигляді. На основі n пар вимірів вхідного параметра L і відповідних значень Uд вихідного параметра, може бути побудована регресивна модель функції перетворення. Найбільш часто в якості моделі використовують степені повного вигляду:
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де: а1, а2, аm – параметри моделі.

Така модель при правильному виборі порядку полінома дозволяє з любою необхідною точністю апроксимувати вірну залежність. На визначеному інтервалі значень L можлива лінійна апроксимація, найбільш зручна для подальших розрахунків:
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Рис.4.2. Принципова схема електронного локального датчика оптичного типу

4.4. Порядок виконання роботи

1.  Вимірювання 1- в межах від 6 до 10 см, зняти залежність UД(L).

2.  Результат виміру зобразити графічно в вигляді точок..
3.  В відповідності з формулами 4.2 та 4.4 побудувати лінійну модель UД(L).

4. Отриману аналітичну залежність зобразити графічно в вигляді відрізку прямої на графіку, який відображає результати вимірів.


5. Розробити функціональну схему автоматизованої системи управління технологічним процесом (технологічний процес вибрати самостійно) з використанням локального датчика оптичного типу.


6. Розробити блок-схему алгоритму роботи розробленої автоматизованої системи управління вибраним технологічним процесом.


7.Скласти звіт про виконану роботу.

4.5. Контрольні питання
1. Вкажіть недоліки досліджуваного датчика.
2. Назвіть місця застосування локального датчика оптичного типу.
3. Як знешкодити дію зовнішніх випромінювань на похибку дослідження датчика?
4. Що визначає чутливість локального датчика оптичного типу?
5. Перерахуйте зовнішні фактори, які впливають на точність локального датчика оптичного типу.
6. Як розширити діапазон вимірювань датчиком відстані?
7. Чи впливає швидкість об'єкта на точність датчика?
8. Як впливає на характеристику датчика вимірювання:
• напруги живлення;
• опору резистора R1 (рис. 4.2);
• опору резистора R2;

• опору резистора R3;

• опору резистора R4.
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