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= El6zmények: f
= Ismerkedés a jelekkel N 1+

= Alapvetd detektalasi modszerek
- 1D lokalizaci6 | / gound

= Aktualis feladat:
= Osszetettebb algoritmusok vizsgalata
= Olcsobb szenzorok tesztelése
= TObb szenzoros mérések
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Egy jellemzé pattanas id6édiagramja.
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Ennek oka: fazis- és csoportsebesseg
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Ennek oka: fazis- és csoportsebesseg
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Osszetettebb médszerek: Beamforming

= Delay & Sum azaz késleltetett jelek 6sszegzésén alapul.
= 1 referencia szenzor, a tébbi szenzor jelét ehhez képest késleltetjik, és dsszegezzik

= Frekvenciatartomanybeli késleltetéssel virtualisan az egész szenzor tombot forgatjuk
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Triggerelés simitott fliggvenyen

= Ajel energiaja alapjan prébalunk detektalni:
A jel négyzetét simitjuk — burkold szerl fuggvény
= Akulonbség képzés miatt a késleltetés nem probléma

= Simitas mozgo atlaggal: kis szamitasigény, idétartomanyban jo
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Szenzorok

Piezo szenzorok: olcsod, egyszeri kivitel, konnyen rogzithet6.

Nagy kimend jel, nem szukseéges illeszteni

Alulatereszté jelleg

Rogzitésbdl eredben eltérd viselkedés

Szeizmikus tdmeg

i

‘Thickness (Axial) mode. Pressure  Radial mode. Edge is supported and Semi-radial mode. Bending force is
is apphed to the sur - pressure wapphed’to the center | to;thed:sk- typically glued




Szeizmikus tdmeg nelkdl
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Amplitads (log)

Sima piezo lapka és piezo karimaval
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Sikbeli lokalizacio

= Az egyes szenzorok esetében detektaljuk, hogy mikor tortént a pattanas.

= Kijel6link a sikon egy pontot €s megnézziik, hogy ha itt pattant volna le a labda,
mekkora lenne az egyes szenzorok kozti iddbeli eltérés (adott terjedési
sebességnél)

= Ezeket az értékeket dsszevetjiuk a detektalt eltérésekkel (négyzetes eltérés)

= Amely pontban ez az érték minimalis, ott lesz a pattanas helye.
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Sikbeli lokalizacidé

Az asztal bal felén egy racson pattogtatva:
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Statisztikai mérések

= Egy pontban pattintottunk sokszor (pl.: 100x)

= Azt vizsgaljuk, hogy az algoritmus mennyire stabil
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Tovabbi munka

= Asztal anizotrop tulajdonsagainak figyelembe vétele
= TObb szenzor alkalmazasa.

= Real-time mikodés




KoszonOm a figyelmet!




