Calibración de generadores de señal


Fuentes de Incertidumbres

1. Incertidumbre por variación estadística de los datos



2. Incertidumbre por especificación del patrón:
a. 
Especificación del manual: corresponderá a una distribución normal y su valor será: ; tomar en cuenta el nivel de confianza de la especificación para convertirla al 68%
b. Si el patrón está conectado al Sistema SIM TF se toma el valor de incertidumbre de los datos del sistema que corresponde a la Desviación Allan de los datos, tipo A con k=2: 


3. Incertidumbre por receptor GPS, usando el Sistema SIM T&F:

µGPS = ±2 x 10-13/Raiz(3)

4. Incertidumbre por ruido en el sistema de medición, usando el Sistema SIM T&F:

µruido = ±2 x 10-15/Raiz(3)
5. Incertidumbre por resolución del objeto sujeto a prueba: se considera el máximo error posible que se pueda cometer por resolución  del instrumento bajo prueba, se considera en ± ½  del último dígito para instrumentos digitales o ± ½  de la menor división de escala para instrumentos analógicos. La incertidumbre típica corresponderá a una distribución rectangular y su valor será: 



La incertidumbre combinada se calcula mediante la raíz cuadrada de la suma de los cuadrados de los componentes anteriores, que son independientes y no correlacionados.



Incertidumbre expandida:
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