استفاده از حسگر تصوير CCD FXA 1012 :

1- كليات اين سند حاوي اطلاعات اوليه براي كاربردهاي دوربين براي حسگر 
FXA 1012 است، مدار مشروح در اين يادداشت هنوز براي توليد انبوه كم هزينه بهينه سازي نشده است. 

2- حسگر FXA 1012 

1-2- طراحي گيت فيزيكي:

براي درك بهتر از عمل حسگر و الگوهاي پالس مورد استفاده يك بازنگري شماتيك از گيت هاي تصوير مقاطع ذخيره سازي و قرائت FXA 1012 در شكل 1 نشان داده شده است.

2-2- خروجي: FXA 1012 داراي يك بافر خروجي پي گيرنده منبع 3 مرحله اي است كه در شكل 2 نشان داده مي شود. بار به ديفوزيون شناور (FD) از زير گيت آخر (به طور متوالي) (CL) انتقال داده مي شود. FD ناحيه n از يك ديود باياس شده معكوس به Psub(Ps) با يك ظرفيت كاپاسيتانس خيلي كم است كه بار را به يك نوسان ولتاژ تبديل مي‌كند. نوسان ولتاژ بر روي FD از طريق يك سري تقويت كننده هاي پي گيرنده منيع SF1 , SF2 , SF3 به گره خروجي منتقل مي شود. CS1 و CS2 بارهاي منبع جريان بر روي تراشه براي SF1 و SF2 مي باشند. كشانه پي گيرنده منبع (SFD)  منبع مثبت بافر خروجي است. منبع پي گيرنده منبع (SFS) منبع منفي است كه به زمين آنالوگ وصل مي شود. پس از آشكار سازي گره FD دوباره تنظيم مي شود. (از الكترون هاي سيگنال خالي مي شود) كه توسط به كار بردن پالس تنظيم مجدد براي دروازه تنظيم مجدد (RG) اين كار صورت مي گيرد، بنابراين پتانسيل FD براي ولتاژ كشانه تنظيم مجدد تنظيم مي شود جريان در داخل SF3 عرض باند تقويت كننده را تعيين مي‌كند. يك بار 
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 3.3 اجازه خوانده شدن MHz 21 را مي دهد.

3- عمليات حسگر FXA 1012- به برگه اطلاعات براي جزئيات درباره تعداد دقيق خطوط و اجزاي تصويري در هر خط مراجعه كنيد.

1-3- گيت هاي: تصوير (A) دروازه هاي و ذخيره (B) به صورت ساختارهاي چهار فاز طراحي مي شوند كه با ساعت هاي چهار حالتي راه اندازي مي شود. دروازه هاي تصوير A2 …….A1 طراحي مي شوند. فازهاي 1 و 2 در طي يكپارچه سازي بار بالا هستند. (دروازه هاي A) با زمان ذخيره (گيت هاي B) نوسان ساعت نمونه از ov است 13V است. ساعت هاي سريال به صورت يك ساختار چهار فاز طراحي مي شوند اما مي توانند به صورت «شبكه دوفاز» طراحي شوند. C1 و C3 ساعت هاي مكمل هستند NS6….S C4,C2 پس از C1​ و C3.تاخير دارند، اين امر توليد پالس را ساده مي‌كند و تغذيه ساعت را بر روي سيگنال خروجي در طي زمان هاي «گرفتن» و «نمونه» به حداقل مي رساند. در طي انتقال ذخيره به سريال دورازه هاي C1​ و C2 بايد «بالاتر» باشند در حالي كه C3 و C4 «پائين» باقي مي مانند. نوسان ساعت از 0 الي 5 است ولت براي C1​ و C2 روي 2.5 ولت الي 3.5 ولت براي C2 و C4 است.

2-3- شكل هاي موجي: شكل 3 با فاز متداول از ساعت هاي (A/B) عمودي را در طي انتقال عمودي نشان مي دهد. اين بدان معني است كه براي 5 واحد پالس بالا است و براي سه واحد پالس كم است. تاخير از يك پالس به پالس بعدي 2 واحد 90 درجه است. مهمترين موضوع انتقال بار عبارت اند از مقدار هم پوشاني است. بار بايد حداقل تحت در دروازه باشد. 

هم پوشاني توسط افزايش بسيار آهسته و زمان هاي بار بايد حداقل تحت در دروازه باشد. هم پوشاني توسط افزايش بسيار آهسته و زمان هاي سقوط ولتاژ هاي كنترل دروازه انتقال كاهش مي يابد. اين امر منجر به يك جريمه راندمان انتقال مي شود كه منجر به يك Qmax پائين تر مي گردد. بنابراين ضروري است تا از راه انداز هايي استفاده شود كه قادر به راه اندازي CCD با زمان هاي افت و خيز معين باشد. براي حصول Qmax با ظرفيت خوب را لازم است تا بار را سريعتر از سرعت انتقال نمونه همانطور كه در ورقه اطلاعات مشخص شده است انتقال نداد. تجاوز از حداكثر فركانس انتقال چهارچوب به طور قابل ملاحظه اي كاهش مي يابد. شكل 4 شكل موجي ساعت هاي B و C را در طي انتقال ذخيره به سريال آخرين خط ذخيره را نشان مي دهد. همانطور كه مشاهده مي شود در اين هنگام C3 «كم» است و بار از ستون هاي همسايه جدا مي‌كند در حالي كه C1 و C2 و C4 «بالا» هستند تا بسته بار را قبول كنند.

شكل 5 شكل موج ساعت هاي C را در پايان انتقال ذخيره به سريال از يك خط را نشان مي دهد و آغاز انتقال افقي در MHz 25 مي باشد. در طي قرائت چرخه وظيفه به كار رفته براي انتقال افقي 50% است. اين بدان معني است كه برلي 3 واحد پالس بالا است و براي 3 واحد ديگر پائين است. ضرورت موجود در اينجا آن است كه زماني كه بسته هاي بار تحت دو دروازه مجاور هستند نبايد خيلي كوتاه باشد (هم پوشاني) براي زمان هاي افت و خيز حداكثر به برگه اطلاعات مراجعه نمائيد.

 شكل 6 ساعت C2 را همراه با پالس RG نشان مي دهد. توجه كنيد كه لبه هاي افزاينده هر دو سيگنال به طور همزمان آغاز مي شوند.

شكل 7 مشكل موج CCD را در انتهاي اجزاي تصوير (پيكسل) هاي فعال از يك خط نشان مي دهد. پالس دروازه تنظيم مجدد باعث مكالمه عرضي بر روي سيگنال خروجي CCD مي شود.

3-3- نمونه برداري فرعي: FXA 012 اجازه نمونه برداري عرضي را در انتقال تصوير به ذخيره براي حصول شكل مونيتور بلادرنگ براي «پيش ملاحظه كردن» مي دهد. ساعت هاي تصويري با يك انتقال چهارچوب با فاز با يك فركانس انتقال عمودي توصيه شده 
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 منتقل مي شود. ساعت هاي ذخيره با يك ساعت چهار فاز معمولي محل مي نمايد اما ساعت هاي ذخيره در طي 4 سيكل از 10 سيكل توقف داده مي شوند در حالي كه B1 و B2 «كم» هستند. در طي انتقال چهارچوب  در شكل نمونه برداري فرعي يك پالس 5 ولت به ولتاژ Nsub اضافه مي شود بنابراين بار 6 خط به زمينه توسط VOD تحت دو دروازه تصوير A4 و A3 و اولين دروازه هاي ذخيره (B2 , B1) در انتقال تصوير به ذخيره dump خواهد شد.

با مجموعه هاي صحيح براي (VOD) يك تصوير بدون اشكال به دست آيد. توسط interlacing مي تواند توسط ninterkace dumping به دست آيد. در شكل sunpshet شليك نهائي با تفكيك كامل در يك شاتر مكانيكي لازم است. پس از يكپارچه سازي شاتر بسته مي شود. سپس بازخواني (readowt) خط به خط آغاز مي شود. 250 بازخواني خط به خط اوليه عبارت انداز بازخواني هاي «آزمايشي» مي باشند. زيرا فقط پس از 250 انتقال خططو و اولين تصوير به پائين بخش ذخيره منتقل مي شود.

4-مدار كاربرد نسبي FXA 1012:

شكل 8 روش توصيه شده براي راه اندازي FXA 1012 را نشان مي دهد. سه نوع سيگنال خروجي مي تواند تعيين شود.

1-منعب با پالس DC   2-ورودي هاي عمودي (از راه اندازي هاي V)  3-ورودي هاي افقي (از ژنراتور الگوي پالس)

1-4- منبع با پالس DC- اكثر ولتاژ هاي با پالس DC از VSFD به دست مي آيند. بنابراين فقط دو منبع با پالس DC لازم هستند يك منبع براي Ns،PS، SFD و RD طوري طراحي شدند كه جريان كافي بتواند در عمل طبيعي جريان يابد اما جريان هاي اضافي در طي روشن/ خاموش يا بستن مخرب امكان پذير نمي باشد. ديودهاي شاتكي BAT74 تضمين مي نمايد كه هيچ اتصال p-n اي در CCD به طرف جلو يا پالس نشده است. فقط VNS لازم است كه براي عمل شاتر الكترونيك و ضد شكوفايي بهينه قابل تنظيم باشد.

2-4-ورودي هاي عمودي: دروازه هاي تصوير و ذخيره بايد از يك منبع مقاومت كم با يك نوسان ساعت 13 ولت راه اندازي شود. اگر هيچ تراشه راه اندازي V اختصاصي موجود نباشد نوعي از راه اندازهاي MOSFET مي تواند استفاده شود. مثلا
 Micrel Mic 4417 يا Elantec El7412 در هر حالت شكل هاي موجي عمودي توليد شده توسط PPG از سطوح منطقي به سطوح «دروازه تصوير و ذخيره» تبديل مي شود. سيگنال شاتر الكترونيك (ES) تصوير را دوباره تنظيم مي‌كند يا در طي انتقال كادر (چهارچوب) در شكل نمونه برداري فرعي شارژ تعدادي از خطوط را به زمينه تخليه مي نمايد. امپدانس منبع ممكن است تا حدي بالاتر از راه اندازي عمودي باشد، در حالي كه يك نوسان ولتاژ SV كافي است.

3-4-ورودي هاي افقي: اگر PPG نتواند ساعت هاي افقي را به راه اندازد از يك راه انداز از جدا بايد استفاده گردد. بهترين انتخاب براي اين هدف 74ACTO4 است كه سطوح منطقي (TTL) را قبول مي‌كند. دروازه هاي C1 و C3 به طور مستقيم به يك مقدار DC براي آمده از VSFD وصل مي شود.

4-4- دنبال كننده اميتر: با فرمهاي خروجي CCD داراي يك خروجي منبع باز هستند و بايد با يك مقاومت به END بارگيري شوند. براي جلوگيري از محدوديت عرض باند در نتيجه بارگيري خازني يك پي گيرنده اميتر با يك ترانزيستور فركانس بايد استفاده شود.

لازم است كه پي گيرنده اميتر شامل خازن by pass حتي الامكان به پين خروجي نزديك باشد اتصال بين اميتر و راه حل بعدي را حتي الامكان كوتاه نگهدارد تا هر خازن سرگردان به END را كمينه نگاه دارد. بافر خروجي CCD مي تواند به آساني توسط ESD خراب شود. با استفاده كردن اين پي گيرنده اميتر اين خط جلوگيري مي شود.

اندازه گيري مستقيم بر روي پين خروجي حسگر با يك پروب اسيلوكوپ به آساني مي‌تواند بافر خروجي را خراب كند. براي پرهيز از اين امر در خروجي پي گيرنده اميتر اندازه گيري را انجام دهد.

«حسگر جريان سرگردان و GMR در استفاده از سنجش استرس تنش»

چكيده: استفاده از حسگرهاي مغناطيسي با حساسيت بالا شبيه به حسگرهاي حساس به مغناطي اجازه كاربرد نوين در بررسي غير مخرب را مي دهد. (NDT) به عنوانمثال نمايش شرايط ساختمان هاي بتن مسطح تقويت شده با استفاده از حسگرهاي (Sensor) حساس به مغناطيس جديد، يك سنجش استرس از ميله هاي فولادي تقويت شده در بتن مفتول مي باشد. تركيب فن آوري جريان فوكو sensor جريان فوكو در اينجا براي سنجش تنش با حساسيت بالا به كار مي رود.

1-مقدمه: اندازه گيري strain (كرنش)

سنجش كرنش يكي از مهمترين روش هاي ارزيابي چرخ زندگي ساختمان هاي بتني مانند پل ها مي باشد. بنابراين sensor هاي كرنش براي نمايش ساختارهاي بتن لازم هستند. براي سنجش تنش ميله هاي فولاد پيش تنيده الياف نوري، sensor هاي القايي و كرنش سنجش مي توانند استفاده شوند، سنجش هاي نوري اليافي براي يك محل sensor داراي يك فاصله زياد تا ساختار تحت آزمايش مناسب هستند. حسگرهاي نوري الياف نسبت به دما و حساسيت بالاتري دارند و گران مي باشند، عنصر كرنش سنجش بر روي ميله فولاد چسبانده مي شود.آشفتگي هاي حاصل شده توسط رطوبت در بتن پيش تنيده بر روي اندازه گيري تاثير مي گذارند. سنجش تنش با يك حسگر حساس به مغناطيس با يك جريان سرگردان داراي مزاياي اندازه حسگر كوچك و حساسيت پائين تر به تاثيرات محيطي شبيه به رطوبت، گرد و غبار و غيره مي باشند.

2-سنجش تنش با حسگر GMR- حساسيت يكي از مهمترين خصوصيات يك حسگر است. حسگرهاي GMR امكان سنجش تنش بعدي را دارند. ساختمان چند لايه حسگر GMR به كار رفته و مولفه هاي الكترونيك براي تفكيك سيگنال در 27 شرح داده مي شوند. ابتدا تصميم داريم كه وضعيت سيگنال يك حسگر را در استفاده از يك سنجش تنش مگنترالاستيك بررسي كنيم. سيگنال خروجي حسگر GR را كه به صورت يك پل اندازه گيري سيم پيچي مي شود. بر روي يك تراشه در يك بسته SOIC هشت پايه اندازه گيري مي شود. حساسيت و وابستگي دما بستگي به آن دارد كه اين حسگر ميدان مغناطيس در NOT به كار برده شود. در يك دامنه حرارت 0-450C ما مقدار متوسط حساسيت را 3.79% / mT = 
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 براي دامنه خطي 
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 محاسبه مي كنيم. بنابراين حسگر GMR براي سنجش تنش مگنتوالاستيك مناسب است. 

يك تعريف خطاي دما FB چنين است.

fB (T)= …………………………….. (1)

خطا موسوم به ولتاژ (To / Bs)U اندازه گيري شده در دماي 
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 و دانيته خلوي اشباع شده 
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 است. شكل 1 منحني هاي خطاي دماي
[image: image7.wmf])

(

T

f

B

 را نشان مي دهد كه براي دانسيته هاي فرعي مغناطيس BI محاسبه مي شود. كوچكترين مقدار خطاي دماي %0.6 در B = 1mT رخ مي دهد. بررسي هاي اضافي با مواد GMR متفاوت و ساختارهاي حسگر براي شرح وابستگي دما اين حسگر لازم است. بعلاوه ما خطي بودن و پس مان سيگنال حسگر را براي يك تحريك ميدان مغناطيسي دو قطبي بررسي مي نمائيم. مقادير غير خطي و پس ماند كمتر از 0.6 
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 و 0.15% 
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 د ردامنه 
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 است. اين براي يك حسگر تنش مگنتوالاستيك كافي است. يك سنجش حسگر همان hall مقادير مرجع براي محاسبه غير خطي بود و پس ماند را به ما مي دهد. بررسي ما درباره وضعيت حسگر GMR نشان داده است كه يك كاربرد به صورت حسگر تنش مگنتوالاستيك ممكن مي باشد. مطابق با نظريه مگنتوالاستيك/ تنش مكانيكي T از يك ماده فرومغناطيسي مي توانند توسط سنجش نفوذ پذيري مغناطيسي تعيين شود. حساسيت اساساً تحت تاثير ضريب جفت كردن مگنتوالاستيك است كه به صورت خارج قسمت انرژي تنش الاستيك و انرژي كل تعريف مي شود. يك افزايش در ضريب مي تواند با كاهش ميدان مغناطي زدايي به دست آيد. به همين دليل ما هسته هاي آهني مغناطيس نرم كوچك را استفاده مي كنيم كه داراي 100 دور سيم پيچي مي باشند (شكل 7) ترتيب مغناطيسي شدن موازي و عمود بر جهت تنش تغيير مي‌كند. ميدان سرگردان ترتيب مغناطسي حاصل از تاثير مگنتوالاستيك تحت اين شرايط اندازه گيري مي شود. آشفتگي شبيه به تغيير فاصله هوايي و دما توسط يك سنجش ميدان ديفرانسيل جبران مي شوند (شكل 5). محاسبات ميدان با روش  اِلِمان محدود نشان مي دهد كه يك سنجش حساس تر ناشي از حسگر مي باشد كه در نزديك سطح ميله فولاد فولاد فرومغناطيس قرار داده مي شود. سيم فولادي را كه وسيله تحت آزمايش است تحت تاثير دستگاه تنش خاص مي باشد حداكثر تعداد تنش محوري 
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 برابر با 
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 است. اين امر اجازه يك سنجش در دامنه الاستيك نمودار تنش كرنش را مي دهد. به دليل حساسيت بالاتر ميدان سرگردان مغناطيسي در وضعيت مماس/ما دانسيته فلوي مماسي 
[image: image13.wmf]t
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 را اندازه مي گيريم. شكل 3 آرايش سنجش را با حسگر hall و سيم فولادي نشان مي دهد كه تحت تنش توسط نيروي f است. يك سلول بار داراي كرنش سنج به عنوان يك حسگر نيروي مرجعت استفاده مي شود. با راه اندازي كل چرخه بارگيري ولتاژ هال و ولتاژ تقويت شده يك سلول بار با يك مولتي متر ديجيتال 
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 نمونه گيري مي شوند. مقادير سنجش در شكل 4 رسم مي شوند. تحت يك ميدان مغناطيس 
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 دانسيته فلدي مغناطيسي مماسي مقدار 
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 را به وسيله يك دامنه نيروي بارگذاري 
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 تغيير مي دهد. قابليت توليد خوب يك سنجش چرخه بارگذاري در شكل 4 ديده مي شود. پس ماند سنجش مگنوالاستيك بحراني است حداكثر مقدار پس ماند تحت شرايط مفروض در 44% براي كل چرخه سنجش تنش مگنتوالاستيك باقي مي ماند. اين وضعيت سيگنال مغناطيسي ناكافي مي تواند توسط يك سنجش ميدان مغناطيسي جزئي كاهش يابد. ما از يك تحريك ميدان مغناطيسي جزئي با دو مغناطيس دائمي نشان داده شده در شكل 5 استفاده مي كنيم. يك حسگر GMR سنجيده شده در يك ميدان مطلق در ميدان سرگردان بين سيم و يك يوغ مغناطيسي نرم قرار داده مي شود. در اين آرايش ميدان دانسيته فلوي مغناطيس مماس 
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 شديداً تحت تاثير كرنش 
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 از سيم است. اگر مدول يانگ E معلوم باشد، تنش 
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 مي تواند توسط قانون هوك 
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 سنجيده شود و مقدار سنجش كرنشي مغناطيسي 
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 مي باشد. منحني سنجش كرنش مغناطيسي توسط يك دامهه از خط بودن و يك حلقه پس ماند كوچك مشخص مي شود كه در شكل 6 ديده مي شود.

با استفاده از حسگرهاي مغناطيسي (دو عدد) تاثير دما و جابجائي حسگر، ايجاد شده توسط ارتعاش مي تواند كاهش يابد.

3-سنجش تنش با حسگر جريان سرگردان

يك حسگر جريان سرگردان با يك ميدان مغناطيسي متغير تا يك فركانس 
[image: image23.wmf]KHz

f

100

=

 تحريك مي شود. (شكل 7) حسگر توسط استفاده از يك هسته U كشل فريت فرومغناطيس خاص كوچك سازي مي شود. پس ماند سنجش تنش توسط بهينه سازي ساختار حسگر و شرايط آزمايشي كاهش مي يابد. بعلاوه بررسي ها نشان داده اند كه حساسيت اين حسگر فيلي بالاتر از يك حسگر بزرگ است. شكل هاي 8 و 9 وضعيت سيگنال يك حسگر جريان سرگردان I پارامتر سنجش اي هستند كه مي توانند براي يك بهينه سازي حسگر به كار برده شوند. اندوكتانس Ls به يك حداگثر مقدار براي يك جريان تحريك شده 
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 با يك فركانس 
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 مي رسد. شكل 10 مقاومت 
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 و اندوكتانس 
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 از امپدانس كمپلكس 
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 از حسگر جريان سرگردان را به صورت يك تابع تنش مكانيكي نشان مي دهد. پس ماند منحني بارگذاري و باربرداري كمتر از 3% براي دامنهه تنش مكانيكي 
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 است. اين امر نشان مي دهد كه تحريك ميدان متغير اساسا پس ماند تاثير الكترومغناطيس را كاهش مي دهد. حسگر جريان سرگردان سنجش ميدان سرگردان مغناطيسي را با حسگر GMR نشان مي دهد. بنابراين سنجش تنش مگنتوالاستيك از يك ميله فولادي پيش تنيده در بتن امكان پذير است. 

*نتيجه گيري: بررسي هاي سنجش الكترومغناطيسي نشان داده اند كه پس ماند توسط يك سنجش جريان سرگردان و ميدان ديفرانسيل كاهش داده مي شود. حساسيت با استفاده از سنجش ميدان مغناطيسي جزئي اصلاح مي گردد. حسگر GMR براي سنجش تنش مگنتوالاستيك مناسب است. اندازه گيري تنش مگنتوالاستيك به دقت لازم براي استفاده در عمل با تركيب حسگر GMR و حسگر جريان سرگردان مي رسد.

كتاب شناسي و مراجع حذف
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