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Ponderacion de datos dinamicos en el Mastersizer 2000
El uso del espacio idoneo ponderado

Una aplicacion importante de un Analizador de Tamafio de Particulas es la deteccion
de la presencia de pequefas cantidades de material grueso en una distribucién fina
y/o de pequefias cantidades de material fino en una distribucion gruesa.

Al mismo tiempo, cuando un instrumento tiene un gran rango de tamafio dinamico de
medida (como es el caso del Mastersizer 2000) es importante que disponga de la
posibilidad de discriminar entre datos reales y ruido. La mayor dificultad para poder
disponer de un gran rango dinamico, es la determinacion de una linea de base
plana, con el consiguiente peligro de crear o pasar sin ser detectados pequefios
modos que pueden corresponder a un tanto por ciento pequefio de particulas o
simplemente al mismo ruido.

Este es un problema que afecta a todos los fabricantes de analizadores de tamafo
de particulas basados en la tecnologia de Difraccion Laser. Algunos fabricantes
evitan el problema del todo restringiendo el rango dinamico de sus instrumentos,
mientras que otros fabricantes resuelven el problema considerando un simple
enrasado del nivel del umbral de ruido (lo que llamabamos antes la “Linea de Base”),
con el problema de que, sefiales que estén por debajo de ese cierto nivel sean
ignoradas. El problema que se produce con ésta segunda aproximacién es que, si
bien es muy simple, datos reales de particulas que estan presentes en la muestra
son eliminados.

Malvern ha resuelto éste problema en el Mastersizer 2000 con la introducciéon de un
esquema de ponderacion o suplemento dinamico que inteligentemente escanea el
dato medido antes de seleccionar un apropiado esquema de ponderacién para el
analisis final. El dato primero es sopesado o ponderado automaticamente de
acuerdo al modelo de dispersion usado en el andlisis De ésta forma el analisis
puede decidir sobre la importancia de todo tipo de sefiales pequefias sobre los
detectores exteriores. Entonces, el dato es sopesado o ponderado sobre la base de
su importancia dentro del rango global de datos, proceso conocido como
“autoranging”. Esto asegura que los datos significativos estén siempre incluidos y
que partes vacias del rango dinAmico sean excluidas. Esto reduce la
desestabilizacion de la influencia de los ruidos.

¢Esto significa que el instrumento elimina datos significativos?
i Claramente No j
La Figura 1 muestra los datos brutos no ponderados (“unweighted data” en el

Mastersizer 2000) obtenidos para una muestra de bolas de vidrio de 48 micras junto
con la presencia de particulas de silice de tamafio nanométrico.
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De los datos obtenidos podriamos pensar con seguridad que el material nanométrico
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Figura 1 — Datos de energia no ponderados (Unweighted
data) de los detectores, correspondientes a la muestra
mezcla de bolas de vidrio vy silice.

ha existido. Muchos algoritmos de ponderacion simples podrian sacar del valor del
“background” éstos datos, considerando que forman parte de la “Linea Base” de
ruidos de fondo. La funcion de ponderacién dinAmica usada en el Mastersizer 2000
reconoce esa pequefia cantidad de dispersidon de luz sobre los anillos exteriores y
determina qué es esto, es decir determina que es dispersion de luz producida por la
presencia de particulas pequefas. Esto por tanto, incrementa la importancia de
éstos canales cuando se calcula la curva de los datos fijados o ajustados
denominados en el Mastersizer 2000 “data fit". El resultado de éste proceso se
muestra en la figura 2.
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Figura 2 — Datos de energia ponderados (Weighted data) de los
detectores, correspondientes a la muestra mezcla de bolas de vidrio y
silice (curva roja). La curva verde representa el ajuste, que finalmente
proporciona el resultado granulométrico de la figura 3.
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La magnitud de la energia de dispersion luz sobre los canales exteriores es mas
grande en la grafica correspondiente a los datos ponderados, mostrando la
importancia de éstos datos. De ésta forma, ambas poblaciones de particulas, bolas
de vidrio y particulas nanométricas de silice, son perfectamente resueltas, como se
puede ver en la figura 3.

Figura 3 — Resultado granulométrico de la muestra
formada por la mezcla de bolas de vidrio y silice.

¢Para qué sirve la gréafica del “Ajuste Ponderado” (weighted fit) y por qué ha
sido proporcionada?

Dado que nos hemos acostumbrado a mirar los datos fijados como una indicacion de
una buena medida, es importante que podamos ver los datos reales que han sido
usados para el calculo del resultado granulométrico. Debemos ver, por tanto ver los
datos fijados después de la aplicacion del sistema “auto-ranging” del equipo y la
eliminacion inteligente y automatica de cualquier tipo de ruido. La razén de usar ésto
para propositos del examen del “Ajuste” (fit), esta en que si usamos solo los datos no
ponderados (unweighted data), la presencia de ruidos puede dar lugar a residuales
altos, despistandonos por tanto a pesar de que la medida haya sido buena. El
acceso al espacio de ajuste no ponderado (unweighted fit space) se proporciona
para que usuarios experimentados puedan examinar los datos criticamente para
objetivos de diagnosis de las caracteristicas técnicas del instrumento.



