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Curva de Calibración

Data para un “load cell”



Exactitud (Accuracy)

Diferencia entre la salida correcta y la que se obtiene en la 
realidad. Se expresa como la inexactitud (% de error). Puede 
medirse de distintas maneras 

➭ % de la salida de escala máxima (FSO)
➭ % de la medida 
➭ en términos absolutos, expresado en unidades de la 
cantidad medida

Ejemplo: Determine la exactitud del sensor cuya respesta se 
muestra en la página anterior, en términos de % de FSO y % de 
lectura. Asuma una relación lineal: 

vtrue =
vfull−scale

loadfull−scale
× load



Los errores más 
grandes son:

7.85% del FSO y 60% de 
la lectura.

El error absoluto?

%FSO = 100%× Error(mV )
FSO(mV )

%reading = 100%× Error(mV )
True− output(mV )

Deberian ser -3.33%, -2% y -12%



Ejemplo: Un “load cell” tiene un FS de 20mV a 
100kg, y exactitud de +7.85% del FSO. Cual es el 
error absoluto, en kg y en mV?

Ejemplo: Se desea medir el torque aplicado con una 
exactitud de 0.1 ft-lb y valor máximo de 20 ft-lb. Se 
puede usar un transducer con un que acepta un FS 
de 100 ft-lb con exactitud de 0.2% FSO?



Resolución: cambio mas pequeño en la entrada que 
produce un cambio en la salida.

Ejemplo: Un aspa de 2.5m en largo es rotada con un eje 
para ajustar su posición. Si la posición se debe conocer 
con certidumbre de 2cm, cual debe ser la resolución del 
“encoder” óptico conectado al eje?

Ejemplo: Un transductor de temperatura que produce 
una salida de 10mV/°C es usado para medir la 
temperatura de un horno que va de 0°C a 100°C. Si la 
salida del sensor se conecta a un ADC de 8-bits, se 
podria obtener una resolución de 1°C?



Repetibilidad:  mide la consistencia de la medida cuando se 
repite en las mismas condiciones. 

Se desea que los valores 
medidos estén cerca uno 
del otro, aunque exista 
error pues el mismo se 
puede corregir 
electrónicamente. 



Carga de 50kg en el
“load cell” del 

ejemplo 1



Se usan ds definiciones

repeatibility =
max−min

FS
× 100%

o

repeatibility =
∆max − ave

FS
× 100%



Hysterisis Linearidad
Con referencia a la linea que va 

del punto inicial al final



Linearidad usando una linea 
independiente de la data

Linearidad usando la linea que 
minimiza el error de los cuadrados 



x = input values

y = output values

m = slope

b = intercept

n = number of data points

m =
nΣ(xy)− ΣxΣy

nΣ(x2)− (Σx)2

b =
Σy

n
−m

Σx

n



Los términos anteriores son estáticos - se espera 
hasta que se alcance estado estable para tomar la 
medida.

Las características dinámicas del sensor son las 
usuales para un sistema dinámico: constante de 
tiempo, tiempo de subida tiempo de caída, retraso 
(dead time), tiempo de acomodo (settling time) 
frecuencia natural y razón de amortiguamiento (si se 
representa con un modelo de segundo orden), 
frecuencia de corte, etc.











Respuesta 2do orden

K

s2 + 2ζω0 + ω2
0


