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referencia error

salida sensor

sefal «&——— | ——p potencia
«El actuador y el sensor son el interfase entre el regulador y el sistema a contr
* Ambos realizan normalmente una transformacion de unidades.
*El sensor va a permitir al regulador conocer el estado del sistema
E un aspecto fundamental va a ser su precision.
 El actuador suministra la energia (potencia) que necesita el sistema para func

o

E un aspecto fundamental va a ser su eficiencia.
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Sensores
sensor acondicionamiento

* El sensor tiene como mision traducir o adaptar un tipo de energia en otro
adecuado para el sistema de control; es decir convierte una magnitud fisic
no interpretable, en otra variable interpretable por dicho sistema.

* Lo que comunmente se denomgensorincluye el sensor propiamente
dicho (elemento en contacto sensible a la magnitud a medir), mas una etay
de acondicionamiento de sefial, la cual utiliza frecuentemente dispositivos
electronicos analogicos (amplificadores operacionales).

» Es frecuente referirse al sensor también como transductor o captador.
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Campos de medidarango): Distancia entre el menor valor y el mayor valor de
la capacidad de medida del instrumento.

Error: Es la diferencia algebraica entre el valor leido o transmitido por el
iInstrumento y el valor real de la variable medida. Tradicionalmente se conside
gue un error tiene dos componentes:

Error aleatorio: Un error aleatorio presumiblemente se origina por
variaciones temporales y espaciales impredecibles en las magnitudes de
influencia.

Error sistematico: Un error sistematico se produce como consecuencia de
efecto reconocido de una magnitud de influencia sobre un resultado de
medicion, el efecto puede ser cuantificado y, si es significativo en relacior
con la exactitud requerida de medicion, puede aplicarse una correccion o
factor de correccion.
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Sensores (tension)

o . . [ Sensibilidad = tg li:H
Sensibilidad: Es la relacion (cociente) entre T EE e i
la variacion observada en la indicacion de /
instrumento (o sefial de salida) y la variacion ] e
real en el mesurando a partir de una condicion J
estable o de reposo. o M Y

Sensibilidad

Histéresis:La histéresis es la diferencia maxima que se observa en los valore
Indicados por el instrumentgaice

] (tension) Dréﬂ;gg:?urﬂe Histéresis Maxima diferm.u:ia 100
cuando la variable recorre e Rango de medida
toda la escalaenlos dos g, |
sentidos, ascendente y ° /fm; ;
descendente. —gcreciente .

Rango de medida
Magﬁ-_‘lii_ud

Histeresis,
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Zona muerta: Es el rango de valores del mesurando para el cual el instrumen
no varia su indicacion o sefal de salida. Suele ser indicada como un porcentz
del alcance del instrumento. Es uno de los componentes de la histéresis.

Repetibilidad: Es la capacidad de reproduccion de la indicacion o sefial de
salida de un instrumento o también el grado de concordancia de los resultadc
medir repetidas veces el mismo valor del mesurando, en las mismas condicio
con el mismo observador y en el mismo sentido de la variacion, de modo a ar
el efecto de la histéresis.

Resolucion:Es la menor diferencia del valor del mesurando que el instrument:
puede distinguir o discriminatr.
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Salida
(tension) Fondo de escala

Sensores s
Linealidad: Es la distancia mayor entre la curva 3 e
de funcionamiento del sensor (en direccion :
ascendente) y la recta del punto inicial al final t

Rango de medida _‘

de funcionamiento. Magnitud

fisica

Max
diferencia
- -

No linealidad

Ancho de banda:Es una medida de la rapidez del sensor, es decir, del tiempo
gue transcurre desde que varia la sefal fisica medida hasta esta variacion se r
en la senal de salida del sensor.

Aislamiento: Es la capacidad del sensor para aislar las seinales de entrada y de
salida. Es especialmente importante en aquellos sensores que miden magnituc
peligrosas, tanto para equipos como para personas.

Disipacion: Energia absorbida por el sendet sisteman el que esta instalado
(alteracion de la magnitud medida debido a la presencia del sensor). No confur
con el consumo de energia del sensor de su propia fuente de alimentacion.
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Sensores:
Galgas extensiométricas (medidas de carga, peso, elongacion, .

Ceélula de carga
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Sensores:
Sensores de desplazamiento

e d > !
Capacitivo

a’:}":"‘*:"i Resistivos (Palpadores)
Ind:cu:c;;./;
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Sensores:

Sensores de temperatura Termopares

. Union de dos metales
distintos que produce un
voltaje que es funcién de la
diferencia de temperatura.

U Sensibilidades tipicas:
107 40 pv/°C
LT

A ' A e s A A
—=100 0 100 200 300 400 500 600
Temperature (°C)

Variacion de la resistividad
con la temperatura
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Sensores: Medidas de nivel

i
Caudalimetros f‘ IT

Rotating vane 3
/'Y ng a) Level measurement by a b) Level measurement by a concentric cylindrical

—8‘ X — & Mecanicos Eléctricos

b Moving vane flow meter

Cy Turbine blades Tachometer

& & = 3

¢ Turbine flow meter

R T
») Solid or liquid, above surface b) Liquid material, below surfece

Ultrasonidos
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Sensores:
Corrientes / campos magnéticos mediante sondas de efecto Hall

Principio de operacion
. B = campo magneético
semiconductor -

riente de control

Utilizacidn como sensor de

corriente
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Sensores: Circuitos basicos con amplificadores operacionales
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