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Absztrakt— Munkam célja az volt, hogy tervezzek és
valésitsak meg egy olyan mozgatassal egybekotott programozott
rendszert, amely a hozza csatlakoztatott érzékelé bizonyos
paramétereit és az adott érzékelt targyra adott reakciojat
megfeleld mintavételezéssel feldolgozza, rogziti, majd pedig
kiértékelésre megfelel6 formaban meg is jeleniti.
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I.  BEVEZETO

A feladatom soran kozelitéskapcsolokat hasznaltam fel,
azok koziil Reed-érzékeldket, valamint induktiv
kozelitéskapcsolokat.

A Reed-szenzorok magneses tér hatasara kapcsolnak,
hiszen az inert gazzal toltott iivegcsOben talalhatd
ferromagneses érintkez6 nyelvek atmagnesezédnek és
vonzoerd ébred kozottik. Az 1. abran lathatd, hogy az
érzékel6k tobbféle kapcsolasi tartomannyal is rendelkeznek,
ami fligg az eldtte elhaladd magnes pozicidjatol, tengelyének
iranyatol. [1] [2]

1. abra: A Reed-érzélekdk karakterisztikaja [2]

Az induktiv kozelitéskapcsolok miikddése egy LC kor
rezgésallapotat befolydsolasan alapul, ahol az érzékeld elem
egy nyitott vasmagu tekercs. Ha a kozelben vezetd targy
talalhato, akkor a keltett magneses tér orvényaramokat hoz
létre a fémtargyban, azaz kapcsolni fog a kdzelitéskapcsolo.
Az induktiv szenzornal nincsen tobb kapcsolasi tartomany. [3]
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II. AZALTALAM MEGALKOTOTT RENDSZER

Az elkészitett projekt soran Iétre kellett hoznom egy olyan
rendszert, amely tartalmazza az adatgy(ijté eszkozt, a
felhasznalt érzékeldket, a mozgatasért felelds elektronikat és
mechanikat, a sziikséges tapellatast és a kiillonb6z6 eszkdzok
vezérlésére ¢és kiértékelésére megirt programot futtatd
szamitogeépet.

Adatgytijté eszkozként a cimben is megjelolt NI myDAQ
késziiléket hasznaltam fel, szenzorok koziil pedig kett6é darab,
eltér6 kialakitas Reed-érzékelot, illetve két kiilonb6zo
induktiv  kozelitéskapcsolot —csatlakoztattam  felvaltva a
méréseim soran.

A kovetkezOkben az altalam megépitett teljes rendszert
kivanom bemutatni, részletezni azok alkotdelemeit, valamint
ismertetni a kozottiik kialakuld kapcsolati struktirat.

A felépitett rendszerem az alabbi tagokbol all:
. myDAQ adatgytjté eszkoz (A),

. mozgato6 rendszer (B),

. motorvezérlé aramkor (C),

. fesziiltségosztd aramkor (D),

. érzékeld (E),

+  tapegyseg (F),

. szamitogép (G).

Az eszkozok fennalld kapcsolatait a 2. abra mutatja be. A
mindkét végén nyillal ellatott részek oda-vissza torténd
kommunikaciora utalnak, mig a masik esetben csak egy
iranyba torténd adat vagy fesziiltség aramlasat jelzi.

A 24 V-os tapegység biztositia a fesziiltséget az
érzékeldnek és a motornak a motorvezérlé dramkdron at. Az
érzékelo fekete és kék vezetékét csatlakoztattam a
fesziiltségosztoba, amely a 24 V DC fesziiltségbdl koriilbeliil
10 V egyenfesziiltséget hoz létre, igy mar biztonsagosan
csatlakoztathaté a myDAQ eszkoz analdég bemeneti portjaira,



hiszen az analog portok csak +10 V kozotti fesziiltség
mérésére alkalmasak. Az adatgyiijt6 eszkoz felelés a
motorvezérlo aramkor lizemeléséért, ami ezen keresztiil a
mozgatorendszert is miikodésbe hozza. A mozgatérendszer
végallaskapcsoloi miikddtetés esetén jelet killdenek a myDAQ
eszkoznek, ami masik iranyba inditja el a motorokat, vagy
teljesen megallitja a rendszer attol fliggben, hogy mennyi volt
a mozgatasok szama.
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2. abra: A rendszer sematikus felépitése

A fizikailag megépitett tesztelé allomas modelljén (3.
abra) fontos helyet foglal el az érzékelé (E). A dolgozatom
soran az aldbbi, tanszéki laborban fellelhetd érzékelbket
hasznaltam fel:

. FESTO SME-8-K-LED-24,

. FESTO SMEO-4U-K-LED-24,
. Baumer IFRM 06P1503/S35L,
. Baumer IFRM 12P1701/S35L.

A FESTO cég altal gyartott érzékelok egy belsé Reed-
kontaktussal ellatott elektromos kozelitéskapcsolok, amelyek
12-30 V DC fesziiltségek kozott iizemelnek és alaphelyzetben
nyitott (NO — Normally Open) érintkez6vel rendelkeznek.

A Baumer cég altal forgalmazott szenzorok induktiv
kozelitéskapcsolok, amely zaro tipusuak (NO), valamint 12-30
V DC tapfesziiltségek kdzott mitkodtethetoek.
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3. abra: A megépitett rendszerem

A. NI myDAQ

Az altalam megépitett rendszerben 2. dbran és a 3. abran
A’-val jelolt részen talalhato az National Instruments
myDAQ eszkoz. Lathatd, hogy az adatgy(ijté dsszekottetésben
all kozvetett vagy kozvetlen modon az Gsszes részegységgel.

Az adatgy(ijt6 (A) kozvetlen kapcsolatban van a
szamitogéppel, ezen fut az érzékelésért, a mozgatasért és
kiértékelésért felelés program. Direkt kapcsolatban van a
motorvezérld  egységgel (C), hiszen a programban
meghatarozott feltételek hatasara ad jelet egyik vagy a masik
iranyba torténd mozgatashoz, illetve végallas esetén jelet kiild
az eszkéoznek a programon keresztil. Tovabba a
fesziiltségoszton (D) keresztiil Osszekdttetésben van az
érzékelovel (E), hiszen a bemeneti fesziiltség (£10 V)
tartomanya miatt nem kotheté ra kozvetleniil a myDAQ
analog bementi portjaira.

B. Szenzor mozgatorendszer

Az érzékelések megvaldsitasihoz sziikségem volt egy
olyan rendszerre, amely a megfeleld és a miikddés soran
ugyanolyan mdédon mozditja el az érzékelni kivant targyat a
fixen elhelyezett érzékeld eldtt, ehhez a tanszéki laborban
talalhato ’fischertechnik’ épitéelemeket hasznaltam fel.

Lényeges volt még, hogy a mozgatni kivant, érzékelendd
targyat konnyen fel lehessen fogatni a mozgatott szanra,
valamint mozgas kozben ne lengjen ki a targy egyik oldalra
sem, ezért mindkét oldalrdl egy-egy vezetdsint €pitettem a
csigahajtas timogatasara.

Sziikség volt minden érzékeld szdmara egy befogoelemre,
valamint egy, a szanra rogzithetd targybefogd eszkozre, amely
az ismétlédo, ellentétes iranyt mozgatas ellenére is stabilan
tartja a targyat. Mivel a Reed-érzékeldk esetén a magnest két
kiilénboz6 befogasi pozicidban érdemes felhelyezni (elséként
az érzékeldvel parhuzamos, azaz az északi polusat a mozgatas
iranyéara illesztve, majd pedig merdlegesen, amikor az északi



polus a szenzor felé mutat), ezért konnyen atszerelhetd format
kellett kialakitani.

A két végallaskapcsold benyomasahoz is létrehoztam a
szan oldalain egy-egy iitkozofeliiletet, amelyre azért volt
sziikségem, mert a tengelyvégek miatt a csigasor nem tart ki
egészen a végallaskapcsold rogzitd eleméig.

4. dbra: A mozgaté mechanika

A 4. dbran lathatéak a mozgatdrendszer fobb részei:

Jobb végallaskapcsolo,

Bal végallaskapcsolo,

Motor,

Mozgas palyéja,

Erzékelendd targy befogoegysége, szan,
Erzékeld tartdegysége.

oukwNhE

Tovabbi fontos egység még a motorvezérlé aramkor és a
motor, illetve az érzékeld tapellatasaért felelds tapegység,
amelyek elhelyezkedését a 3. abra mutatja be, ahol 'C’ és ’F’
betiikkel vannak jeldlve.

A felhasznalt végallaskapcsolok a fischertechnik’ Morse-
tipusu kapcsoloi, amelyeknek kozépsé (1-es) csatlakozasara a
myDAQ +5 V-jat kapcsoltam, mig az alaphelyzetben nyitott
(NO — Normally Open, 3-as) kontaktusira. A jobb oldali
esetén a DIO4-es, mig a bal oldalindl a DIO3-as digitalis
bemenetét csatlakoztattam. fgy ha a rendszer eléri valamelyik
végallasat, akkor az érintkez$ zar, tehat az +5 V-0s jel a
myDAQ felé tovabbitodik. Ezt a bemenetet érzékelve a megirt
programon beliil megallitottam a tovabbi ugyanilyen torténd
mozgast, majd megforditottam a mozgatads iranyat, vagy
leallitottam a folyamatot.

C. Motorvezerles

A 24 V-os DC motor forgasiranyanak modositasahoz a
fesziiltség polaritasat kell megvaltoztatni, ezért egy L298N
tipusu H-hid IC-t tartalmazé 4ramkdort terveztem és
valositottam meg. A megtervezett dramkor két DC motor
vezérlésére alkalmas, amelyeket egymastol fliggetleniil lehet
ki- illetve bekapcsolni egy-egy erre dedikalt bemenettel
(Enable A, B). [6]

A megtervezett &ramkorben kétféle tapellatast hasznaltam.
Az +5 V DC fesziiltség a myDAQ eszk6zébol érkezik, amely
felelés a kapuaramkorok mitkodtetéséért, mig a +24 V DC
fesziiltséget a kiilsd tapegység latja el, ez a motor
miikodtetéséért felel.

Mivel eredetileg az IC két DC motor egyidejii hajtasara
képes, nekem azonban csak egy motorra volt sziikségem, igy
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nem hasznaltam fel minden biztositott ki- &s bemenetet.

’Outl’, *Out2’ csatlakozasokra a motort kotottem, mig Out3’-
ra és *Out4’-re ebben az esetben semmit.

A mar emlitett Enable (CEN_A’, ’EN B’), azaz
engedélyezd bemenet a két fiiggetlen H-hid fesziiltség ala
keriiléséért felel. A felhasznalt ’EN_A’ konnektorra a myDAQ
’DIOO0’ portjat csatlakoztattam.

A bemeneti oldalon sem vettem igénybe az 0Osszes
csatlakozot. Az IN1’ és ’IN2’ bemenetek felelosek az A’
motor egyik, illetve masik irdnyba vald hajtasahoz, mig *IN3’
¢és 'IN4’ a ’B’ motort vezérlik. Ha ’IN1’ bemenetre jel érkezik
a myDAQ ’DIO1’ portjabdl, akkor az elinditja a motort adott
iranyba, feltéve, ha az EN_A is jelet kapott kozben. Azonos
feltételek mellett "IN2’ kap jelet a *DIO2’ kimenetb6l, akkor
az ellenkezd iranyba fog forogni a motor. Mivel ’IN3’ és
’IN4’, valamint ’EN_B’ a masik motor vezérléséért feleldsek,
igy ezekre a bemeneteket nem hasznaltam fel.

Ezeken feliil rendelkezik még az d&ramkor motoronként egy
fesziiltségmérésre is alkalmas csatlakozokkal, amelyeken igy a
motoron es6 fesziiltséget lehet mérni.

1. MOTORVEZERLO PROGRAMOM

A teljes berendezés szoftveres oldalat a LabVIEW 2013-as
verzidjaval készitettem el.

A program fejlesztése kdzben az elsdé nagyobb rész a
motor  vezérléséért  felelés egység. A  létrehozott
programrészlet, amely a mozgatasért felelés az 5. abran
figyelhetdé meg. Mivel a motorvezérld aramkor Enable (DIOO)
bemenetére folyamatosan jelet kellett adnom, azonban az IN1
(DIOL1) és IN2 (DIO2) portjai koziil csak felvaltva sziikséges,
ezért az egyik gyakran hasznalt tervezési mintaval oldottam
meg, létrehoztam egy allapotgépet, amely kiillonbdzo
allapotokat tartalmaz, azonban ezek kozil a rendszer
egyszerre csak egy allapotban lehet és azok kozotti valtasok
elére szigoruan meghatarozottak, feltételekhez vannak kéotve.

[7]
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5. abra: Motorvezérlé programrészlet



A mozgatas elinditasat az elélap "Mérés’ fiilére kattintva
lehet elinditani, hiszen a méré és a mozgatd funkcidoknak
parhuzamosan kell lefutniuk. Ha a "Mérés inditasa’ kapcsold
mar aktiv volt az ablakvaltaskor, akkor azonnal elindul,
ellenkezd esetben azonban csak a kapcsold mukddésbe
hozéasanak pillanataban. Ha a mozgatas soran kikapcsolom ezt,
akkor csak az adott mozgasi részfolyamatot fejezi be, majd
valamelyik végallasban megall.

A folyamat kezdetén a kiils6 *while’ ciklushoz két ’shift
register’-t adtam, amelyeket inicializaltam is ’Bal’, illetve ’0’
kezdGértékkel. Ezeket a regisztereket abban az esetben kell
hasznalni, ha adatokat egy ismétlodo ciklus eldz6
folyamataibol lehet csak elérni és felhasznalni. Az inicializalas
soran a megadott nulla érték minden egyes folyamat soran
eggyel novekedni fog, valamint ez felelés a teljes ciklus
megallitasaért is. [19]

A Stop funkcié végrehajtasat Osszesen haromféleképpen
tudjuk aktivalni, ezeket egy vagy’ kapcsolat koti dssze. Elsd
esetben az inicializalt nulla értékhez minden korben egyet
hozzaadva eléri az elére meghatarozott értéket, jelen esetben
az 5-6t, és ilyenkor igaz értéket tovabbit a leallitasnak.
Masodik esetben akkor, ha a "Mérés inditasa’ kapcsolo inaktiv
(kikapcsolt) allapotba keriil. Ebben az esetben a negaltja, azaz
igaz érték fog tovabbadddni. Utolsoként pedig a feltiintetett
’Stop’ tudja megallitani a mozgatasért felelds ciklust.

A motorvezérlé aramkor ’Enable’ bemenete a myDAQ
DIOO portjan keresztiil vezérelhetd. Ehhez a LabVIEW
DAQmx Write.vi eszkdzét hasznaltam, amelyet ugy allitottam
be, hogy digitalis jelet kiildjon ki a beallitott csatornan. Tehat
ha igaz, akkor a kimeneten van fesziiltség, ha hamis, akkor
nincs. A bemenetre pedig a folyamat megallitasaért felels jel
negaltjat kotdttem. Azaz, amig az el6bb felsorolt feltételek
koziil egyik sem teljesiil (hamis), addig a kimeneten igaz érték
kertiil, igy fesziiltség alatt lesz. Azonban ha valamelyik feltétel
igaz lesz, leall a folyamat és a kimenetrél elveszi a
fesziiltséget.

A program felsé harmadaban talalhatéak tovabbi DAQmx
Write.vi-ok, amelyek a két iranyba valdé mozgatas
Iétrehozasaért felelosek. A beallitott csatornan (DIO1 vagy
DIO2) akkor lesz fesziiltség, ha a bemeneten talalhaté boolean
tipusu lokalis valtozo (*Jobbra mozgas’, ’Balra mozgas’) igaz
értéket vesz fel.

Az ellentétes irdnyl mozgashoz sziikséges allapotgépet
egy ’case’ struktira hajtja végre. Ehhez sziikségem wvolt
tovabba egy ’enum’ tipusu konstansra, amelynek megadott
allapotai lesznek az egyes ’case’-ek. Harom allapotot hoztam
Iétre, amelyek a ’Stop, Default’, a *Jobb’ és a ’Bal’. Az elsé
esetben két f6 rész talalhatod, egyrészt hamis értékeket ad a
’Jobbra mozgas’ és ’Balra mozgas’ lokalis valtozoknak, igy
azokon nem lesz fesziiltség kimenet, valamint a *Mérés
inditasa’ kapcsolo allapotatol fiiggéen ebben az allapotban
tartja a programot, illetve ha a kapcsolo aktiv, akkor mozgésba
hozza.

Az 5. abran lathaté az az allapot, ami a jobbra mozgatasért
felelos. Ebben az esetben a lokalis valtozok koziil a jobbra
mozgatd igaz, mig a balra hamis értéket kap. A DAQmX
Read.vi blokk figyeli a DIO4-re csatlakoztatott jobb
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végallaskapcsold jelét, tehat amig nincs jel, addig nem lesz a

ciklus leallitva és a program marad ebben az allapotban.

Azonban ha jel érkezik, akkor az allapotgép atugrik a ’Bal’

allapotba és ez a ciklus megszakad. Tovabba a shift register

értékéhez hozzaadodik egy, amely majd felelés lesz a teljes
motorvezérld ciklus megallitasaért.

IV. MERESES AZ ADATOK KIMENTESE

A mérések elvégzése sordn a 6. dbran lathato 1épéseket
hajtottam végre.

Szenzor rigaitése
(BU, BK és BN megfeleld
csatlakoztatasa)

A 4

Fokapcsold bekapcesolasa

A4

Szoftver elinditdsa

v

Megfeleld bedlltasok
megaddsa

Y

Mérés ablak kivalasztdasa

N

Mérés inditasa gomb
miikodtetése

Kiértékelés ablak kivalasztdsa

4

Kiértékel gomb mikodtetése

6. abra: A mérési folyamat soran elvégzett lépések

A mérésért felelds programrészlet soran a DAQmx Create
Virtual Channel.vi segitségével egy analég bemeneti (Al)
csatornat hoztam létre, ahol fesziiltséget lehet mérni. Ehhez
sziikség volt egy, az el6lapon is megjelend vezérld
létrehozasara (Mérés csatornaja), ahol a mérés fizikai
csatorndjat lehet kivalasztani, valamint be kell allitani a
szenzor tapfesziiltségét, amit a fesziiltségosztdé aranyanak
megfelelden redukéltam. A DAQmx Timing.vi-t felhasznalva
a vezérlok segitségével beallitottam a mérés soran felhasznalt
orajelet, a mintavételezés frekvencidjat, valamint a
csatornankénti mintak szamat, majd a DAQmx Start Task.vi
futasba allitja a mérési folyamatot. [8]



A ’while’ cikluson beliil torténik a folyamatos mérés az
el6z6 beallitasok alapjan, a kijelzés, valamint az adatok *.tdms
fajlba torténd exportalasa. A cikluson kiviil talalhato a
DAQmx Clear Task.vi, amely megallitja és torli a megnyitott
feladatot, ezaltal felszabaditja azokat az er6forrdsokat, amiket
az adott tevékenység felhasznalt.

V. KIERTEKELES

A Front Panelen talalhaté harmadik részegység a mért
adatok kiértékeléséért felelés. A ’Kiértékel’ kapcsold aktiv
allapota esetén a program a *TDMS Open’ felhasznalasaval
megnyitja a mentett fajlt a "Mentés helye’ kontrol lokalis
valtozojanak segitségével. Ezutan a program kiolvassa a
"TDMS Read’ segitségével az adatsort és a mérés soran
felhasznalt csatornat, majd a "TDMS Get Properties’ blokk
alkalmazasaval a logolt fajl tulajdonsagait gyijtottem ki. A
“cluster’ elsé harom eleme tartalmazza a létrehozott fajl nevét,
a mérés soran beleflizott szenzor tipusat és a mérés idejét.

[ True 't

Kigrtékelt adatok

AMentés helyek

S 5
Kiértekel oo . Variant To Flattened String
[ TDMS Open  TDMS Re: File neve
Fibe]
property values(0] Szenzor tipusa
o = | property values[1] = |

Felhasznalt csatorna

property values[2] |

Array To Cluster

7. ébra: Kiértékeld programrészlet

A kiértékelési folyamat valdjaban nem igényel ra
csatlakoztatott myDAQ eszkdzt, hiszen csak a *.tdms fajlra
van sziiksége a grafikon megalkotasahoz.

A tovabbiakban a kiértékelés kozben kapott grafikonokat
kivinom bemutatni, illetve elemezni. A méréseket minden
érzékeld esetén tobbszor elvégeztem, hogy megbizonyosodjak
rola, hogy nem tortént mérési hiba, mint példaul a magnestarto
egység Osszelitkozott-e a szenzorral. Tovabba azokban az
esetekben, ahol tobb azonos tipusu érzékeld is a
rendelkezésemre 4allt, ott azonos pozicidban egymas utan
tobbszor is elvégeztem kiilonbdzd szenzoroknak a mérését.

Kiértékelt adatok
F3

(w0 ]

Feszllltség V)

0 1 z 3 4 5 6 9 0 il 12 13 il 15 16

1d6 (s)
8. abra: IFRM 06P1503 szenzor karakterisztikdja parhuzamos esetben.
A 8. dbra megmutatja a Baumer IFRM 06P1503/S35L
tipusii szenzora esetén mért kapcsolasi karakterisztikat. Az
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els6 esetben parhuzamosan helyeztem el a magnest az
érzékelési feliiletéhez képest. Lathatd, hogy amig az érzékeld
a targy el6tt elhalad, kapcsol, tehat fesziiltség mérhet6 rajta.
Amig viszont a testtdl tavolabb helyezkedik el, tehat
kapcsolasi tavolsagon kiviil, abban az esetben pedig kozel 0 V
fesziiltség mérhetd.

A kovetkezd esetben ugyanezt az érzékel6t felhasznalva, a
mérésemet ugy valtoztattam meg, hogy a magnest az
érzékelési feliiletére merdlegesen helyeztem el, igy a 9. abran
megfigyelhetd jelleggorbét kaptam eredményiil. A két abra
valgjaban csak annyiban tér el egymastol, hogy ebben a
helyzetben a magnes rovidebbik oldala esett az érzékeld
iranyaba, igy sokkal rovidebb ideig maradt kapcsolasi
tavolsagan beliil.

Kiértékelt adatok
2

oo ]

Feszlltség (V)

0 1 2 3 4 H 7 3 o N 21 w15 8 17 18

1d6 (s)
9. abra: IFRM 06P1503 karakterisztikaja mer6leges esetben

A feladatomban a valodi kihivast a Reed-érzékelok
karakterisztikai jelentették, hiszen ahogy korabban, még a 1.
abran lathaté volt, hogy a szenzort oldaliranybdl kozelitve
ketté vagy akar harom be- és kikapcsolast is eredményezhet
bizonyos elrendezések esetén.

Kiértékelt adatok
F3

(om0 7]

Feszllltség (V)

0 1 2 3 4 5 7 8 N 213 W15 8 17 18

1d6 (s)
10. abra: SME-8-K érzékel6 parhuzamos elhelyezés esetén

Az elsé ilyen tipusu érzékel6 a FESTO SME-8-K-LED-24
volt, amelyet a magnessel parhuzamosan helyeztem el. Tobb
mérés elvégzése utdn a 10. abran megfigyelhetd kapcsolasi
karakterisztikat tudtam a felhasznalt eszkdzeimmel kimutatni.
Megfigyelheté benne a Reed-érzékeldk jellegére tipikusan
jellemz6 harmas osztottsag, amely a haromszori be- és
kikapcsolas eredményez.



Kiértékelt adatok
%

s ]

Feszlltség (V)

0 1 2 3 4 5 7 8 9 01 201 14 15 6 17 18 19
1d6 (s)

11. abra: SME-8-K merd6leges elhelyezés esetén

A FESTO SME-8-K érzékeld felhasznaldsaval, a magnes
merdleges elhelyezése esetén a 11. abran lathato jelleggorbét
tudtam meghatarozni. Ez alatamasztja a Reed-szenzorok
névleges karakterisztikajat, amely szakirodalmi adatok alapjan
a 2. abran lathato.

A 12. abran lathaté a FESTO SMEO-4U-K-LED-24 tipust
érzékeldjének vizsgalata, ahol a felhaszndlt magnes
merOlegesen lett rogzitve. Megfigyelhetd, hogy valdjaban
nincs jelent6s eltérés az el6z6 abraval dsszevetve.

Kiértékelt adatok
2

[eves ]

Feszlltség (V)

1d6 (s)
12. abra: SMEO-4U mer6leges elhelyezés esetén

Tovabbi méréseket végeztem ezzel a Reed-érzékeldvel, am
arra a kovetkeztetésre jutottam, hogy a két szenzor mért
értékeinek grafikonon kijelzett képei kozott nincs jellegbeli
eltérés, ezért nem ismertetem kiillon a magnes mindkét

kapott adatsorom. Az altalam alkotott
mérérendszer segitségével tehat képes a felhasznalo a
bizonytalanul mi{ikddé szenzorokat kiszlirni, és tovabba fel
lehet hasznalni az akar hibasnak tiind szenzorok vizsgalata
soran is.

A méréseim alapjan arra a kovetkeztetésre jutottam, hogy
az altalam irt program és a felhasznalt eszkdz is képes olyan
sebességli mintavételezést végrehajtani, hogy ezek az
érzékelore (Reed) jellemzd sajatos karakterisztikdk is
kimutathatéak legyenek.

A 8. és 9. abrak alkalmaval bemutatott induktiv
kozelitéskapcsolok azonban nem rendelkeznek ehhez hasonld
jelleggorbével, igy ezekkel a szenzorokkal be tudtam mutatni,
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hogy a fesziiltségértékek bizonyos ideig 0 V-ra esését nem a
késziilék vagy a program hibaja okozza, hanem valdban ki- és
be kapcsol a szenzor nagyon rovid id6 alatt.

VI. OSSZEFOGLALAS

Az ipari szenzorokat tesztelé allomas modell fejlesztése
kozben sikeriilt egy olyan rendszer kialakitanom, amely
teljesiti az Osszes elore definidlt elvarast. Sikeriilt a
berendezésemet viszonylag kicsi és kompakt méretiire
megépitenem. Az irdnyitd programomat felhasznalobarat,
konnyen kezelhet és latvanyos a megjelenitésiire igyekeztem
megalkotni. A mérd eszkézeimmel az ezred-masodpercenként
elvégzett mérés eredményeit is képes vagyok részleteibe
menden megtekinteni, elemezni.

A felépitett rendszer tovabbi fejlesztésekkel még
pontosabba, hatékonyabbd és egyszeribbé valhat. A teszt
szoftvert szeretném magnetoinduktiv érzékeldkkel is tesztelni,
hogy ott is az elvartnak megfeleléen alakulnak-e a
karakterisztikak, tovabba precizebb, pontosabb befogdeszkdz
tervezésével kikiiszobolhetéek lennének a mérés soran az
érzékeldk elmozdulasabol adodoé esetleges hibak. Ezeket a
rogzitdket akar 3D nyomtatassal el lehetne késziteni, amelyek
kompatibilis a jelenlegi rogzit6 hornyokkal. A jovében egy
Osszetettebb feldolgozast is szeretnék kifejleszteni, amely nem
a felhasznalora bizza a grafikon kiértékelését, hanem azt
automatikusan elvégzi és kijelzi.

A rendszer mikodés kézben

https://youtu.be/qGIrtDw4B0A
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