Hanger matinstrumenten
med?

Lunchseminarium om dynamik i matningar

Fredrik Arrhén/RISE Matteknik
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RISE -

Hdnger matningarna med?

Fotograf: Takeaway
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Hdnger matningarna med?

Lite industriella exempel:

RISE — Research Institutes of Sweden
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En liten praktisk demonstration

4 RISE - Research Institutes of Sweden
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Var ligger problemet?

Matsystemet har en dynamik som paverkar utsignalen!
Utsignalen bor folja insignalen, den fysiska signalen.

Vivet inte om det antagandet stammer.

RISE - Research Institutes of Sweden
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Ett typexempel
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Ett typexempel
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Ett typexempel
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Ett typexempel
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Ett typexempel
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Ett typexempel
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Ett typexempel
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Ett typexempel
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Dynamiska matningar och statisk
kalibrering
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Problemstdilining

Inom manga omraden sker enbart statisk
kalibrering

Matsystemets dynamiska prestanda
kontrolleras inte

Datablad osv ar inte tillrackliga

Givares dynamiska egenskaper kan andras
med tiden

Montering paverkar stort
Primarsystem finns inte utvecklade

Information saknas!




Vad dar “dynamiska matningar”?

* Dynamiska signaler ar signaler som variera signifikant 6ver tid!

* Dynamisk metrologi ar nar karaktaren hos ett matsystem inte
enbart kan beskrivas med en offset eller en
korrektionsterm/faktor

 Ett flerdimensionellt problem
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En enkel signal

En enkel sinusformad (fysisk) signal:
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En enkel signal

Ett idealt matsystem ska aterge insignalen perfekt:
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En enkel signal

Ett litet fasfel skulle forandra bilden:
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En enkel signal

Ett stort fasfel skulle forandra bilden helt:
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Lite mer komplext exempel:

Titta pa en fyrkantsvag:
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Lite mer komplext exempel:

Ett matsystem med begransad bandbredd ger foljande bild:

1,5

h 3 - .
*‘\"‘..J\’\-"l\’\’\‘ kb’\."y"l\"e\l\f\;l ‘,’\’u"l\".f\l\’\,'
1

0,5

-0,5

)
s pneonone YLV I TRt
i‘, LVAVIN SR I ‘,\‘ r‘,\f INT OIS ,\\'

e nput

-==-Output

-1,5

N



Lite mer komplext exempel

Om matsystemet har ett linjart fasfel:

Input
===Qutput

(2 (7))
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Matsystemet har ett hogre kanslighet for ett begransat frekvensomrade:

Lite mer komplext exempel
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Lite mer komplext exempel
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Matsystemet har bade ett hogre kdnslighet for ett begransat frekvensomrade och ett fasfel:
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Nagra verkliga exempel

Ett forsta exempel
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Nagra verkliga exempel

Andra exemplet
* Ser ocksa ganska braut

» Svarstid angivet som
“battre 3n 0,1 sekund”?

* Fordrdjningen ar inte
medtagen i specifikationer,
inte heller hur svarstiden ar
definierad.
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Tid, frekvens och fas

Ett stegsvar i tidsdomanen

Tva dimensioner:
- Tid (x-axeln)

- Amplitud (y-axeln)

Amplitude/V

0.7

Timels
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%1073
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Tid, frekvens och fas

Sensitivity/mV/kPa
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Tid, frekvens och fas
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“What’s the point”

Dynamiska méatningar (och kalibreringar) ar multidimensionella problem.

For att karaktarisera ett matsystems dynamiska prestanda maste bade fas och
kanslighet uttryckas som funktion av frekvens (eller motsvarande).

Detta kan givetvis goras pa flera olika satt

Bode Diagram

=

En 6verforingsfunktion

B)

Ett Bodediagram

Magnitude (d

For en del anvandare kan det vara nog

med en bandbredd. — |
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Och fler saker ...

Bara en kort genomgang av nagra problem
Sampling och FFT har inte berorts.

Installation och montering paverkar MYCKET mer an vid statiska
forlopp.

Ett omrdde som fortfarande ar ganska outforskat

...menroligt!
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RISE Kunskapsplattform
“Dynamiska matningar”

En langsiktig satsning for att bygga
och sprida kompetens inom matning
och kalibrering av snabba mekaniska

forlopp

N0
m=



Overgripande mdl

» Etablerat primara metoder for kalibrering av dynamiska
matsystem

« Stark kompetens inom signalanalys och modellering av
dynamiska matningar

* Internationell acceptans som ledande institut

N



Utveckling av
kalibreringssystem for
dynamiskt tryck

Sedan flera ar har vi arbetat med
utveckling av metoder for
kalibrering av dynamiskt tryck.




Utvecklingsomraden

* Metoder for dynamisk kalibrering

» Sparbarhetskedjor

« Saker inverkan av installationseffekter
* Uppskattning av osdkerheter

* Matematiska metoder

Fokus pa mekaniska storheter
* Tryck

+ Kraft

* Vridmoment

* Vagning




Seminarium om dynamisk
madtteknik

Att mata korrekt och med ratt kvalitet vid snabba
mekaniska forlopp kan vara utmanande. P& detta
seminarium lyfts aktuell forskning och utveckling kring
dynamisk mdtteknik.

Semindarium om dynamisk
mdtteknik

DATUM
83 maj 2023

TID
89:38-15:30

PLATS

Hybridmote. Brinellgatan 4, Boras, eller

digitalt.

SISTA ANMALNINGSDAG
27 april 2623

PRIS
Fysiskt: 5688 SEK

Digitalt: kostnadsfritt

ANTAL PLATSER
48 fysiskt i Boras

EVENTKATEGORI
Hybrid

(723)



Tack!

Fredrik Arrhén/RISE Mdtteknik

fredrik.arrhen@ri.se
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Fragor och diskussion
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Nasta lunchseminarie:

Mattekniska aspekter for
automatiserade transporter
S5 september
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