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Mikromechaniczny przyspieszeniomierz i elektroniczny magnetometr —
E-kompas

Zagadnienia do samodzielnego przygotowania przed laboratorium.

1. Zasada dziatania, konstrukcja 1 typowe parametry przyspieszeniomierzy
mikromachanicznych typu comb-drive (np. MMA7660FC, MMAS8451Q firmy
Freescale)

2. Zasada dziatania, konstrukcja i typowe parametry miniaturowych magnetometrow (np.
MAG3110 firmy Freescale).

3. Jak za pomoca kompasu magnetycznego wyznaczy¢ kierunki magnetyczne?

Zadania i cel ¢wiczenia.

Celem c¢wiczenia jest zapoznanie studentdéw z konstrukcja oraz parametrami i
mozliwoéciami aplikacji mikromechanicznego przyspieszeniomierza oraz Mminiaturowego
magnetometru, tworzacych tzw. elektroniczny kompas (E-kompas). Zadaniem ¢wiczacych
jest pomiar i weryfikacja z danymi katalogowymi parametrow przyspieszeniomierza
trjosiowego oraz elektronicznego kompasu.

Opis stanowiska.

Stanowisko pomiarowe sktada si¢ z nastgpujacych elementéw (Rys. 1):

1. Makiet dydaktycznych przyspieszeniomierza MMA7660FC (Rys. la) oraz
elektronicznego kompasu (przyspieszeniomierz MMAB8451Q oraz magnetometr
MAG3110) (Rys. 1b).

2. Komputera osobistego z odpowiednim oprogramowaniem.

Makiety dydaktyczne potaczone sg z komputerem przez port USB (nie potrzebuja dodatkowe
zasilania).
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Rys. 1. Makiety edukacyjne przyspieszeniomierza trojosiowego (a) i elektronicznego
kompasu (b)

Przebieg ¢wiczenia.

Przygotowanie stanowiska do pomiaréw:

1. Wiaczy¢ komputer.
2. Sprawdzi¢ stan makiet dydaktycznych oraz tradycyjnego kompasu magnetycznego.

3. Zapoznac¢ si¢ z kartami katalogowymi badanych elementéw (dostepne na stanowisku).

Wyznaczenie charakterystyk wyjsciowych przyspieszeniomierza:

Makieta dydaktyczna umozliwia pomiar zmian potozenia przyspieszeniomierza
wzgledem przyspieszenia ziemskiego (Rys. 2). Przed rozpoczg¢ciem pomiaréw nalezy, na
podstawie karty katalogowej, zidentyfikowaé osie X, Y 1 Z wzgledem ktorych prowadzony

jest pomiar.

Rys. 2. Makieta dydaktyczna z przyspieszeniom‘i;ér;em MMAT7660FC — mozliwe kierunki
obrotu modutu przyspieszeniomierza
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Uruchomi¢ program PRZYSPIESZENIOMIERZ (na pulpicie komputera). Wybrac¢
tryb Scope i klikng¢ View Demo (Rys. 3a). Ustawi¢ ptytke edukacyjng wedlug zalecen i
przeprowadzi¢ kalibracje czujnika (Rys. 3b).

a) b) ___
Stand By Mode (2 uA)

Portrait/Landscape, Shake Detection (54 uA)
Change Ring Mode Based On Position (54 uA)

@ Scope
Portrait/Landscape, Auto Sleep/Wake, and Shake Detection (133 uA)
Slide Show Control with Shake Detection (133 uA) I
Auto Sleep/Wake., and Pulse Detection (294 uA)

{Instructions:
1. Lay board flat on table
2. "Calibrate” button

View Demo
cabbration bas compketed, demo

screen will appe

Calibrate
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Rys. 3. Uruchamianie programu PRZYSPIESZENIOMIERZ: a) wybor trybu pracy
oprogramowania, b) ekran kalibracji przyspieszeniomierza

Odczyt wartoSci przyspieszenia (a) z ekranu monitora  nalezy prowadzi¢ z
doktadnoscig do 1/3 najmniejszej podziatki skali Y, co daje warto$¢ okoto 0,03 g (Rys. 4).

Aeceleration

i
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- Back/Front Threshold (+-) w Orientation Threshold (+/-) - Shake Threshold (+-) “ X Ourtput “ Y Ourtput “ Z Output

Rys. 4. Ekran trybu Scope

Nalezy wyznaczy¢ charakterystyke wyjsciowa (wartos¢ a) dla osi X lub Y w zakresie
od 0° do 90° oraz Z w zakresie od 0° do 90°. W sprawozdaniu nalezy umie$ci¢ charakterystyki
zmierzono oraz sporzadzone na podstawie karty katalogowe;j.
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Wyznaczenie charakterystyk wyjsciowych elektronicznego kompasu:

Makieta dydaktyczna elektronicznego kompasu umozliwia okreslenie kierunkow
magnetycznych, podobnie jak za pomoca tradycyjnego kompasu magnetycznego (Rys. 5).

b)

a)

Rys. 5. Makieta dydaktyczna elektronicznego kompasu (a) oraz kompas tradycyjny (b)

Uruchom program SENSOR TOOLBOX (na pulpicie komputera). Klikng¢ Full
Evaluation (Rys. 6a). Przeprowadzi¢ kalibracj¢ czujnika tak aby ,.cztery zielone stupki” w

polu Calibration (obr6t makiety wokot wtasnej osi) (Rys. 6b).
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. Communication Active with D HW:4001 SW:4004 BL:4002 at COM11 115200 8 None One None
Rys. 6. Uruchamianie programu SENSOR TOOLBOX: a) wejscie do wlasciwego programu
b) ekran wizualizacji danych otrzymywanych z makiety dydaktycznej

Okresli¢ btad wskazania poinocy magnetycznej elektronicznego kompasu. Obracaé
makieta w kierunku zgodnym z kierunkiem obrotu wskazéwek zegara co 15° i odczytywaé
zmiane wskazan elektronicznego kompasu az do pelnego obrotu (0° -> 360°). Pomiar
powtorzy¢ dla przeciwnego kierunku obrotu. Sporzadzi¢ charakterystyke obrotu
rzeczywistego i wskazanego przez kompas elektroniczny (dla obydwu kierunkoéw obrotu).
Wyznaczy¢ zalezno$¢ btedu wskazania migdzy obydwoma kompasami i kierunkiem obrotu
elektronicznego kompasu.

W sprawozdaniu nalezy poréwnaé otrzymane charakterystyki z danymi katalogowymi
1 przeprowadzi¢ analize krytyczng otrzymanych wynikéw.
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