2.3 Softwerova korekce

Prvnim krokem v softwerové korekci nelinearit skeneru je zobrazeni a kalibrace
miizky. Vyhodnocovaci systém SPM porovnava méfena data se znamou charakteristikou
(pravidelnou mfizkou). V dal§im kroku systém stanovuje, jak méfend data piizpisobit
skute¢nému stavu a informace ukladd do souboru v tabulkovém formatu. Po takto
provedené kalibraci muze korek¢ni systém kompenzovat nelinearity pfi nabirani dat, tak ze
nastavuje napéti pfivedena ke skeneru v souladu s tabulkou korek¢nich hodnot (matici
korekcnich dat), jak je znazornéno na obr. 2-12
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Obr. 2-12. Softwarova korekce zndzornéna s vyuzitim matice korek¢nich dat

Rafinovangjsi zpiisob softwerové korekce je zalozen na algoritmech zahrnujicich
rovnice, modelujici nelinedrni odezvu trubicky skeneru v zavislosti na pfivadéném napéti.
Rovnice vedou k vypoctu korigovanych hodnot napéti privadénych ke skeneru tak, aby
byla béhem skenovani nastavena spravna pozice.

Softwerova korekce je relativné jednoducha, pomérné levna a snadno se
implementuje do systému pfistroje SPM. Jeji hlavni nevyhodou je, Ze nelinearity skeneru
kompenzuje jen casteCné. Korekce jsou siln€ zavislé na rychlosti skenovéni, sméru
skenovani a zda skener byl béhem kalibrace centrovan v mezich skenovéani.

Zaveérem je mozné konstatovat, ze softwerova korekce je piesn€j$i pro skeny
reprodukované za podminek, pfi kterych byla provedena kalibrace. Skener by mél byt
piekalibrovan vzdy, kdyz se zméni pracovni podminky. V praxi se SPM systémy, které
pouzivaji pouze softwerovou korekei, odchyluji od linearniho pribéhu asi o 10%. Casto je
tato odchylka uzivatelem nepozorovatelna.
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