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Korekcja dryftéw liniowych - oddziatywan liniowo zmiennych
addytywnych

Dryft addytywny liniowo zmieniajgcy sie w czasie:

Nx(t)zKWnom(Ux +A0 +S'(t_t0))’
K =1

Wnom ~— Ag*s(ty)

3 nieznane wielkosci:

1)- U, — cel pomiaru

2)- A, — wartos¢ dryftu w poczatkowy moment czasowy t,)
3)- s — stromos¢ — szybkosé zmiany dryftu

Korekcja dryftow liniowych - oddziatywan liniowo zmiennych
addytywnych

Korekcja btedu addytywnego zapewniajgcego korekcje btedu
addytywnego liniowo zmieniajgcego sie w czasie:

Nx(t):KWnom(Ux +A0 +S(t—tO))

Ag+s(tty)

Ao5=A0+S(tsto)
Aoz=A0+S(tzto)
0= Ao*S(ty-to)

tn tn t

Realizuje sie¢ 3 pomiary:

1)- pomiar U — wynik N, (moment czasowy t,)
2)- pomiar U, - wynik N, (moment czasowy t,)
3)- pomiar U, ;— wynik N; (moment czasowy t.)




7. Korekcja dryftow liniowych - oddzialtywan liniowo zmiennych
addytywnych

Korekcja btedu addytywnego zapewniajgcego korekcje btedu
addytywnego liniowo zmieniajgcego si¢ w czasie:

1) N; =Kynom' (Uref+A0 +S(t1 'to)) do¥s(tty
2) N, =K, nom (U, FA, Ts(t,-t,))
T oottty
3) N3 =Kwnom'(l"'ref-i-AO +s(t3't0)) ﬂ"“:"”m“ﬂ")
t-t,=t,-t, =t .
h PELIEN t

| t t, ty

Wtedy przy K,,,=1 skorygowany wynik

NN

xkor — *Vx 2 ref

9.Skutecznos¢ korekcji dryftéow liniowych

N NN

x,kor x ref

U

N

2

Wspotczynniki wptywu: [, [=1  [cy[=[cy,

ref

Ztozona niepewnos¢ standardowa skorygowanego wyniku

uw(U,,,)= \/uz(zfvx)+%M(Nl)+iuz(NS)Hﬁ(U,,i )=\/1.5 -(CJIVZZZ +u2(Nﬂ)J+u2(U,e/)




8. Zaawansowana korekcja dryftow liniowych - oddziatywan liniowo
zmiennych addytywnych

Zawansowana korekcja btedu addytywnego z wykorzystanie
przetwarzania komutacyjnego z inwersja.

Zapewnia korekcje btedu addytywnego liniowo zmieniajgcego sie w
czasie bez napiecia referencyjnego:

Nx(t)zKWnom(Ux +A0 +s- t_to))

gttty " el
/ Ao5=Ag+s(tyto)
T dudesitrty
01= Ao*S(tr-to)

tn tn

v
A

Realizuje sie 4 pomiary: I Y T

1)- pomiar U, — wynik N, (moment czasowy t,)
2)- pomiar -U, - wynik N,, (moment czasowy t,)
3)- pomiar -U, - wynik N,; (moment czasowy t,)
4)- pomiar U, — wynik N, (moment czasowy t,)

8. Zaawansowana korekcja dryftéw liniowych - oddziatywan liniowo
zmiennych addytywnych

1) Nyt =Kinom (U4 +s(t-ty))
2) N, =K ynom" (U +A  +s(t,-t)))
3) Ny3 =Kinom (U +Ag +s(t5-t,))
4) Ny3 =Kynom" (Uy+Aq +s(ty-ty))

t,-t,=t-t=t-t =t o

—
Ag*s(t-ty) /404=A0+S( tyt)
os=Ao+s(tst

Aoz=45*S(tz-to)
0= Ao+(tr-t




8. Zaawansowana korekcja dryftow liniowych - oddziatywan liniowo
zmiennych addytywnych

Przyktad

1) Pomiar Ux wynik N,,=12.763 V i
2) Pomiar -Ux wynik N,,=-12.724 V }ﬁ/(”)
3) Pomiar -Ux wynik N,; =-12.711 V Tearsted

4) Pomiar Ux wynik N,,=12.802 V o &

<
> <

A

>

Ity t, ty

Skorygowany wynik:

(12763 +12.724)—(-12.711-12.802)

x,kor T 4

U =12.750V

Maksymalny btad nie skorygowany:

AL = max(U

m x,kor

~|N,[)=12.750-12.802 = ~0.052 V = ~52 mV’

9.Skutecznos¢ korekcji dryftéow liniowych

— (le _NXZ)_(NX3 _Nx4)

U

x,kor 4

cnl=[en.]=lev,

= ‘CN

Wspotczynniki wplywu:

x4

Ztozona niepewnos¢ standardowa skorygowanego wyniku

1 1 /CNZ2
uc(Ux,kor)z Z\/uz(le)+u2(Nx2)+u2(Nt3)+u2(Nx4) = E T"”"Z(st)

Dla przyktadu: WCZ=0.001 V=1 mV , standardowe odchylenie szumu
0.,=0.3mV

Niepewnos¢ standardowa skorygowanego wyniku:

2
uC(UX),m,‘)=%,’11—2+O.3sz ~021mV




taczna korekcja oddziatywania addytywneqgo i multiplikatywnego
+ korekcja dryftu liniowego
Pomiar napiecia wejsciowego z odwréceniem
oraz napiecia referencyjnego tez z odwréceniem:

4 pomiary w jednakowym odstepie czasowym T:
+U, — wynik N,,.= U, +A +s-t,
-U, —wynik N,_=-U, +Ay+s(t,+T)

'Uref - Wymk Nref— = 'Uref +A0+S'(t0+2T)
+Uref - Wymk Nref+ = Uref +A0+S'(t0+3T)
3]Vx+ _SNx— + Nref+ + Nref—
=U .,
o " Nx+ + Nx— + 3Nref+ - SNref—

taczna korekcja oddziatywania addytywnego i multiplikatywnego
+ korekcja dryftu liniowego
Pomiar napiecia wejsciowego z odwréceniem
oraz napiecia referencyjnego tez z odwréceniem:

4 pomiary w jednakowym odstepie czasowym T:
+U, —wynik N,,= U, +Ay+s-1,

-U, — wynik N,_=-U, +A+s-(t,+T)

U, s — wynik N, = -U,; +Ag+s-(1,+2T)

+Uref - Wymk Nref+ = Uref +A0+S'(t0+3T)
3N, ~5N_+N,, +N,,_

x,kor —

“"N_+N_+3N

”

ef + _SNref—




taczna korekcja oddzialywania addytywnego i multiplikatywnego
+ korekcja dryftu liniowego
Pomiar napiecia wejsciowego z odwréceniem
oraz napiecia referencyjnego tez z odwréceniem:
Przyktad: Uref=8.880 V
Pomiar +U, — wynik N,, =7.377V
Pomiar -U, — wynik N, =-7.389 V

Pomiar -U, — wynik N, =-8.885 V
Pomiar +U,; — wynik N, =-8.905 V
Skorygowany wynik:
U —gsgoy 31377 V—5-(-7.3897)+8.905/ —8.885 ) _ 73787

x,kor

7.377V —7.389V +3-8.905V —5(8.885 V)

Maksymalny nie skorygowany btad:

)=7378V -7.3897 =—0.011V =—11mV

x kor |

A= max(

mq

Korekcja oddziatywania addytywnego i multiplikatywnego
+ korekcja dryftu liniowego
Miernik rezystanciji: 1 rezystor referencyjny i odwrécenie pradu
4 pomiary w jednakowym odstepie czasowym T:
i_Ux:iIO*Rx i_Uref:i_lo*Rref
1) +U,—wynik N,,= U +Ag+s-ty,
2) 2) -U, —wynik N, = -U, +Ag+s-(t;+T)
3) -Uygr — Wynik N = -U o +Ag+s-(ty+2T);
4)+U, — wynik Nri;fl'"kIE’Fe’f’*Bb’*‘S"Ub‘*ffT')'

ref

kls 4
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Kalibracja toru pomiarowego

Korekcja oddzialywania addytywnego i
multiplikatywneqgo+ korekcja dryftu liniowego

Miernik rezvstan.ciim:..tl.rezvstor.refer.encvjny.i.odw.ré cenie

[ 0 ‘ Kl 4

Wzmacniacz

instrumentalny S4.2 S32 o)
KWI wy ;
K3 Q

3N, =5N_+N,, +N,,_

ref +

R.,, =R,
e " Nx++Nx—+3Nref+_5Nrcf—




