Verallgemeinerte Netzwerke in der Mechatronik

5 Wandlerprinzipien
5.1 Elektromechanische Wandler

Bsp. 5.2: Beschleunigungssensor
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Kreuzkoeffizient
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Kreuzkoeffizient
Kontrolle der Ergebnisse

Spannungstbertragung

Beschleunigungen
Sensorausgangsspannung
Geschwindigleit

Kontrolle Sensorkraft
Kontrolle Leerlauf
Reihenschaltung der
Induktivitaten

Sensorresonanz
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