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Linearizace Inverzni funkce

Definice

Méjme funkci y = f(x) s definicnim oborem D s oborem hodnot H.
Inverzni funkci k funkci f nazveme funkci x = g(y) s defini¢nim
oborem H, ktera kazdému y € H prifadi prave to x € D, pro které plati

y = f(x).
Inverzni funkce k funkce f byvéa také zapisovana jako 1.
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Linearizace Inverzni funkce

Charakteristika senzoru

Prevodni charakteristika (opakovani)

Zakladni charakteristikou senzor( (prevodniku fyzikalnich veli¢in) je
prevodni charakteristika. Tato charakteristika popisuije, jak je zavisla
vystupni veli¢ina (osa y) senzoru na veli¢iné vstupni (osa x).

Ptiklad: napfiklad u odporového senzoru teploty je vstupni veliCinou

teplota a vystupni veli¢inou odpor senzoru, ktery Ize jednoduse zménit
na napéti.
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Linearizace Inverzni funkce

Proc

Zavislost odporu vodice na teploté

Rada senzortl vykazuje &asto logaritmické nebo exponencialni
prevodni charakteristiky. Vezméme napfiklad kovovy senzor teploty,
ktery ma ve velkém rozsahu teplot logaritmickou zavislost odporu na
teploté. Lze vyjadrit napriklad jako R(7) = a+ b.In(c + d7). Kde

a, b, c,d a lze je povazovat za materialové konstanty.

Zavislost proudu /- na napéti Uge u tranzistoru
U tranzistoru Ize zavislost vyjadfit nasledovné:

YUse
lc =Aes

kde A, B Ize chpat jako materidlové konstanty (pfi konstantni teploté).
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Linearizace Inverzni funkce

Priklad inverzni funkce
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Obrazek: Linearizace inverzni funkci
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Priklad inverzni funkce
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Linearizace Inverzni funkce

Popis

Pruchod signalu obvodem v grafu

Vstupni hodnota (Cervena hvézda) je prevodni charakteristikou
(oranzova) senzoru prevedena na vystupny hodnotu senzoru (modra
hvézda). Tato hodnota se stane vstupni hodnotou dal$iho stupné
(Zluta hvézda), proto pfesun na osu x. Tato vstupni hodnota se na
prevodni chrakteristice (modra) druhého stupné prevede na hodnotu
vystupni (zelena hvézda).

Tento postup mlzete zopakovat pro libovolnou moznou hodnotu.
Vysledkem je vysledna linearni prevodni charakteristika téchto dvou
stupnu (Cervena).

Treti (linearni) stupen zméni maximalné sklon primky.
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Linearizace Inverzni funkce

Priklad inverzni funkce
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Obrazek: Linearizace inverzni funkci
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Linearizace Inverzni funkce

Popis

Pruchod signalu obvodem v grafu

Vstupni hodnota (Cervena hvézda) je prevodni charakteristikou
(oranzova) senzoru prevedena na vystupny hodnotu senzoru (modra
hvézda). Tato hodnota se stane vstupni hodnotou dal$iho stupné
(Zluta hvézda), proto pfesun na osu x. Tato vstupni hodnota se na
prevodni chrakteristice (modra) druhého stupné prevede na hodnotu
vystupni (zelena hvézda).

Tento postup mlzete zopakovat pro libovolnou moznou hodnotu.
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stupnu (Cervena).
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Cislocova linearizace
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islicové zpracovani

Digitalni signal

V pripadé Cislicového zpracovani signalu Ize vyuzit napriklad paméti
ROM pro vytvoreni modelu inverzni funkce.

Vstupni veli¢ina je pomoci senzoru prevedena na elktrickou veliCinu.
Ta je nasledné na A/D prevodniku digitalizovana. Tato hodnota je
pouzita jako adresa ROM paméti. Na této burice paméti je ulozena
linearizovana hodnota. Tuto hodnotu mizeme dale digitalné
zpracovavat (digitalni vystup) nebo pomoci D/A ptrevodniku prevést na
analogovou hodnotu a pak zpracovavat (viz nasledujici obrazek).
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Cislocova linearizace

Cislicové zpracovani
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Obrazek: Linearizace inverzni funkci v paméti ROM
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