Микросенсоры ускорения.
Преобразует перемещение массы пробы в электрический сигнал:
Пьезорезистивные: напряжение в пружине

Пьезоэлектрические: сжатие пружины

Емкостные: промежуток между подвижным и закреплённым электродом
Баланс силы (сервомотор)

Акустические
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Диаграмма свободного тела: z - перемещение массы пробы относительно начала координат (выход), y – перемещение начала отсчёта из-за нагружающей силы (вход)
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Допустим,
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Решение для установившегося состояния: 
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если r мало и ( мало 
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Выходное перемещение пропорционально входному ускорению.

r мало 
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2. Пьезорезистивный микроакселерометр: 
Предположим акселерометр в котором масса пробы изготовленная мкромашинным способом из кремния. Ускорение заставляет массу пробы перемещаться, что в свою очередь является причиной напряжений в основе консоли. Это напряжение измеряется пьезорезистором, кремний легированный бором. 

Мы имеем            
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Максимальная чувствительность: 
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3. Емкостные и акселерометры.
Мы используем емкостные свойства, для измерения отклонения массы






( = диэлектрическая постоянная воздуха
A = площадь емкостной пластины
Возьмём производную от C по x : 
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. Следовательно изменение ёмкости можно использовать для измерения ускорения. Емкостные акселерометры имеют более высокую стабильность, чувствительность и разрешение, чем такие же пьезорезистивные. Но они обладают меньшей линейностью и свойства пропускной способности.
Автор Моника Гомез (Monica Gomez), 2000 г. Перевод Лацапнёв Евгений, tsapich@tut.by, 2003 г.
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Дважды закреплённый микроакселерометр с емкостным считыванием: � EMBED Equation.3  ���	� EMBED Equation.3  ���








_1014797903.unknown

_1014802776.unknown

_1014803414.unknown

_1109193038.unknown

_1109193068.unknown

_1014810231.unknown

_1109192606.unknown

_1014803950.unknown

_1014803394.unknown

_1014803402.unknown

_1014802795.unknown

_1014801874.unknown

_1014802542.unknown

_1014802620.unknown

_1014802116.unknown

_1014801740.unknown

_1014801760.unknown

_1014797904.unknown

_1014793429.unknown

_1014793447.unknown

_1014793450.unknown

_1014794282.unknown

_1014793438.unknown

_984484926.unknown

_984487422.unknown

_984829524.unknown

_1014791357.unknown

_984829609.unknown

_984487500.unknown

_984486996.unknown

_984487116.unknown

_984486585.unknown

_984484820.unknown

_984484829.unknown

_984484738.unknown

_984484384.unknown

