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Calibração
e outras 

considerações práticas
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• Nem sempre precisas
– danos

– ambiente

– envelhecimento

• Não considera outros 
elementos da cadeia

Micro-acelerômetros (MEMS)
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Fixação

E os sensores MEMS?
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Alguns Cuidados

• efeito tirboelétrico: A vibração do cabo pode gerar 
cargas por efeito tribo-elétrico.

• tensão elétrica induzida na presença de campos 
magnéticos

• momento de flexão pode ser transmitido pro sensor 
causando erros na medida
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É o processo no qual uma entrada conhecida é aplicada à um dado
instrumento e sua resposta à esta entrada é medida a fim de se
estabelecer as relações de entrada e saída para o instrumento e
obter sua sensibilidade à tensão

Serão abordados os seguintes métodos:

• Calibração de sensores com entrada senoidal

• Calibração de sensores com entrada transiente

Estes procedimentos serão aplicados na calibração de acelerômetros
e transdutores de força

Calibração
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• Frequentemente chamada de 
calibração “back to back”

• Sensibilidade do acelerômetro de 
referência deve ser mantida 
constante: use um bom acel de 
calibração!

• Excitador de boa qualidade 
(armadura estável)

• Montagem adequada

Calibração de acelerômoetros
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Transdutor
de força

Acelerômetro
• Mais conhecida por calibração 
gravimétrica

• Três etapas: 

1-)  Posicionamento da massa rígida 
sobre o transdutor de força

2-) Remoção súbta da massa rígida e 
posterior medição do sinal de força do 
transdutor de força: Emg

3-) Queda livre da massa rígida e 
acelerômetro sobre o transdutor de 
força. Medição de Ef e Ea

Calibração de acelerômoetros
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Calibração de acelerômoetros
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Calibração de acelerômoetros
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Calibração de Transdutor de Força
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Tensões de saída para o transdutor de força e acelerômetro:
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Razão de tensões elétricas:

Para mc >> ms:
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Calibração de Transdutor de Força
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Calibração de Transdutor de Força
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E também:

Para o acelerômetro:
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De acordo com a 2a lei de Newton:

Obtem-se finalmente:

Calibração de Transdutor de Força
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FIM do Tópico

continuem se cuidando

espero revê-los em breve


