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CALCULO DE UNA SENAL DE ANGULO CONTINUO, DESDE 2 FUNCIONES
TRIANGULARES EN TRANSDUCTOR DE POSICION ANGULAR
POTENCIOMETRICO.

1.- OBJETO

Descripcion de un algoritmo para la obtencién de una curva de salida Unica y con minimo error,
partiendo de las curvas obtenidas de la doble escobilla en sensores angulares resistivos.

Como se demostrara, el algoritmo dado reduce significativamente el error causado por las zonas
muertas del transductor potenciométrico, que son intrinsecas a su construccién. Para una zona muerta
de 4°, el consiguiente error maximo de la sefial seria £ 2°, mientras que tras la aplicacion del
algoritmo, se reduce a un maximo de * 0,05° lo que supone un factor de mejora de 44.

2.- FUNCION BASICA

La pista del potenciometro presenta dos contactos separados 3 dd)

180° entre los que se aplica una tension de alimentacién
positiva Vdd. La rotacién de la escobilla de contacto a lo largo 5(s1)
de los 360°, da como resultado una curva de salida triangular.
Dado que el potenciémetro incorpora una 22 escobilla
desfasada exactamente 90 ° de dngulo, obtenemos también

. 2 (S2)
una segunda curva de salida.

1(GND)

Las sefiales de salida tienen las siguientes caracteristicas, (suponiendo Vdd = 5V):
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En este punto, resulta facil calcular una funcién de salida lineal usando ambas curvas para la
determinacion del cuadrante y luego simplemente uniendo fracciones de las distintas curvas.
Desafortunadamente, esto conduce a errores de linealidad, debido a las inevitables zonas muertas
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generadas en el potenciémetro cuando las escobillas se sitian cerca de los puntos de contacto de
alimentacion.

Para subsanar este problema, se describe un algoritmo que permite combinar las sefiales de ambas
escobillas en una sefial de angulo absoluto que minimiza los errores ocasionados por las zonas
muertas.

3.- ALGORITMO PARA CALCULAR UNA CURVA DE SALIDA PARA 360°CON ERROR MINIMIZADO.
3.1.- Variables Conocidas:

Vdd = Tensidn de referencia (alimentacién), en voltios.

S1 = sefial de la escobillal.

S2 = sefial de la escobilla 2.

Slnorm = Sefial S1 normalizada.

S2norm = Sefial S1 normalizada.

PHI1 = sefal primaria de posicién angular derivada de S1norm.
PHI2 = sefal primaria de posicién angular derivada de S2norm.
WIF1 factor de ponderacién derivado de S1norm.

WIF2 factor de ponderacién derivado de S2norm.

PHI Sefial final de dngulo calculada.

3.2.- Paso 1: normalizacion de las senales de las escobillas

Slnorm =S1/Vvdd
S2norm =S2 /vdd
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3.3.- Paso 2: Determinacion del Cuadrante de la posicion real
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Estda en Q1 si S1norm <0,5Y S2norm> 0,5
Estd en Q2 si S1Inorm>0,5Y S2norm> 0,5
Estd en Q3 si S1norm>0,5Y S2norm <0,5
Estd en Q4 si S1norm <0,5 Y S2norm <0,5

3.4.- Paso 3: Calculo primario de los valores angulares

SlenQl0Q2 =>PHI1=S1lnorm * 180 °
SlenQ30Q4 =>PHI1=(2-Slnorm)* 180 °

Slen Ql =>PHI2 = (S2norm - 0,5) * 180 °
SlenQ20Q3 =>PHI2=(1,5-S2norm) * 180 °
Slen Q4 =>PHI2 = (1,5 + S2norm) * 180 °
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3.5.- Paso 4: Introduccidn de factores de ponderacién para cada angulo en la funcién primaria

WIF1 = 1-ABS [(S1norm -0,5) / 0,5]
WIF2 = 1-ABS [(S2norm -0,5) / 0,5]
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3.6.- Paso 5: Calculo del dngulo final

PHI = [(WIFL * PHI1) + (WIF2 * PHI2)] / (WIF1 + WIF2)
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4.- APENDICE

4.1.- Curvas de error de las funciones de angulo primario y del dangulo final calculado:
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