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DESCRIPCION
Método y un dispositivo para parametrizar un sensor

La presente invencién hace referencia a un método y a un dispositivo para parametrizar un sensor que esta
colocado sobre un objeto bajo prueba en un banco de pruebas.

En los bancos de prueba para objetos bajo prueba, como por ejemplo para motores de combustién interna, grupos
motopropulsores, vehiculos, etc., se instala por lo general una gran cantidad de sensores para poder registrar los
datos necesarios para la tarea de verificacion actual. Los sensores se colocan para ello en determinados puntos del
objeto bajo prueba y deben parametrizarse antes de una medicién para asegurar una medicién correcta. La
parametrizacion comprende una vinculacién de la clase de sensor al sensor, es decir, la vinculacion del sensor a su
variable fisica medida y la determinacién de la posicion del sensor en el objeto bajo prueba, por tanto, el punto de
medicién, por ejemplo la presion del aceite a la izquierda en la cabeza del cilindro, o la temperatura del gas residual
frente al catalizador. Ademas, la parametrizacion puede comprender también la vinculacion del tipo de sensor, por
ejemplo el tipo de sensor de presién xyz o el tipo de sensor de temperatura xyz, para posibilitar al sistema de
medicién aplicar la funcion de transmision correspondiente del sensor y, con ello, en base al valor de medicion, para
poder deducir el valor fisico que se aplica en el sensor. Del mismo modo, la parametrizacion puede comprender la
vinculacion del nimero de serie del sensor, una identificacion del sensor o datos de calibracion necesarios. Los
datos mencionados por lo general se archivan en un lugar proximo al banco de pruebas, por ejemplo en el
ordenador del banco de pruebas o en el sistema de automatizacién. La parametrizacién tiene lugar de forma manual,
es decir que un ingeniero del banco de pruebas debe efectuar por separado la parametrizacion de los diferentes
sensores, donde por consiguiente debe asociar la informacién necesaria, lo cual es una tarea costosa y propensa a
errores debido al gran nimero de sensores y a la gran cantidad de informacién que debe ser asociada.

A este respecto se conocen métodos para facilitar la calibracion de los sensores. En la solicitud EP 1 300 657 Al se
describe por ejemplo un método, donde los datos de calibraciéon de un sensor estan vinculados al mismo, de manera
que la calibracion puede tener lugar de forma semiautomatica o automatica. Para ello, en el sensor se coloca una
identificacion del sensor, mediante la cual los datos de calibracion pueden ser solicitados por una memoria externa.
De este modo, el sensor puede calibrarse de forma automatica, es decir que puede ser preparado para la medicion,
donde con ello aun no se determina qué es lo que dicho sensor mide. Por ejemplo, en un motor de combustién
interna pueden instalarse varios sensores de presion, por lo general también del mismo tipo. Los sensores de
presion pueden entonces calibrarse de forma automatica, proporcionando sélo datos de medicién al software del
banco de pruebas. Solamente, con ello ain no se determina de qué punto en el motor de combustion provienen los
valores de medicién. Dicha vinculacion debe efectuarse como antes de forma manual a través del ingeniero del
banco de pruebas.

Por tanto, es objeto de la presente invencion al menos facilitar la parametrizacién de un sensor en comparacion con
el estado del arte y posibilitar al menos una parametrizacién parcialmente automatica.

Dicho objeto se alcanzara a través de un método y de un dispositivo, donde el sensor transmite informacién que es
registrada por un dispositivo de registro y, en base a ello, a través de un método de localizacién, se determina la
posicion del sensor en el espacio, la posicion del sensor determinada se compara con datos geométricos del objeto
bajo prueba y a través de esa comparacion se determina la posiciéon del sensor en el objeto bajo prueba, y a
continuacion el sensor es parametrizado asociando la variable medida de forma fisica por el sensor al sensor
localizado debido a la posicion determinada en el objeto bajo prueba. A través de la determinacién automatica de la
posicion del sensor en el objeto bajo prueba y de la variable fisica medida por el sensor, la parametrizacion ya puede
facilitarse de forma considerable. Al ingeniero del banco de pruebas se predetermina ya un sensor parametrizado,
en forma de la vinculacién de la variable fisica medida a un punto de medicion, lo cual facilita considerablemente la
vinculacion del tipo de sensor y del sensor concreto, ya que para la seleccién soélo resta una cantidad reducida.

En el caso de que no sea posible una vinculacién automatica de la posicion del sensor y de la clase del sensor
debido a una ambigiiedad en la posicion determinada o de la variable fisica determinada, de manera ventajosa se
ofrece una sugerencia para una seleccién manual de la posicidn correcta o de la variable fisica. De este modo, el
ingeniero del banco de pruebas puede asociar con gran rapidez la clase del sensor correcta o la posicion del sensor,
lo cual al menos facilita la parametrizacion.

Preferentemente, el sensor transmite como informacion su clase de sensor, lo cual permite inferir la variable fisica de
la clase de sensor asociada al sensor. De este modo, basta con determinar la posicion del sensor en el objeto de
prueba, ya que la clase de sensor es predeterminada por el sensor. Sin embargo, la clase de sensor podria
determinarse también a partir de la posicion del sensor, la cual entonces podria compararse con la clase de sensor
transmitida, lo que puede ser de ayuda para evitar posibles errores de parametrizacion.
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Cuando el sensor transmite como informacién su tipo de sensor y la parametrizacién comprende la vinculacién de la
variable medida fisicamente y/o del tipo de sensor con respecto al sensor localizado, la parametrizacion puede
desarrollarse mayormente de forma automatica, lo cual reduce esencialmente la inversién para la parametrizacion.

Se considera especialmente ventajoso que el sensor transmita como informacién una identificacion univoca del
sensor y que la variable medida de forma fisica y/o el tipo de sensor y/o los datos de calibracién se asocien al sensor
localizado debido a la identificacion del sensor. De este modo es posible una parametrizacion completamente
automatizada, con lo cual puede reducirse al minimo la inversién para la parametrizacion.

La presente invencion se describira haciendo referencia a la figura 1 que, a modo de ejemplo, de forma esquematica
y de modo no restrictivo, muestra una variante preferente de la invencion. La figura 1 muestra una disposicion para
la parametrizacion acorde a la invencion.

En la figura 1, un objeto bajo prueba 1, en este caso un motor de combustion interna con un sistema para gas
residual 4 y un catalizador 5, se encuentra dispuesto en un banco de pruebas 2 que sélo se indica de forma basica.
Las disposiciones de bancos de prueba son bastante conocidas, por lo cual las mismas no se abordaran aqui en
detalle. Junto con un motor de combustion interna se consideran naturalmente también otros objetos bajo prueba 1,
como por ejemplo un grupo motopropulsor, una caja de engranajes, un vehiculo, etc. Tal como es usual en un banco
de pruebas 2, en el objeto bajo prueba 1 se encuentra colocada una serie de sensores 51, 52, 53, 54, 55, 56. Los
sensores 51, 52, 53, 54, 55, 56; mediante un cable o de forma inalambrica, proporcionan sus valores de medicién a
un sistema de automatizacion 6 que monitorea y controla el banco de pruebas 2, el objeto bajo prueba 1y el
desarrollo de la prueba, asi como evalla el resultado del desarrollo de la prueba. Para utilizar los sensores 51, 52,
53, 54, 55, 56; éstos deben parametrizarse previamente, para que los valores de medicién de los sensores 51, 52,
53, 54, 55, 56 puedan utilizarse en variables fisicas correctas. De este modo, el sistema de automatizacion 6 debe
conocer al menos de dénde en el objeto bajo prueba proviene un valor de mediciéon y qué mide el sensor 51, 52, 53,
54, 55, 56 que se encuentra alli. Lo mencionado debe ser conocido por el sistema de automatizacion 6 antes del
inicio del desarrollo de la prueba.

Para ello se proporciona una unidad de localizacion 10 que, con un método de localizacion adecuado, determina
primero la posicion de un sensor 51, 52, 53, 54, 55, 56. Los métodos de localizacion de esa clase son conocidos de
forma suficiente, donde puede utilizarse cualquier método adecuado para la invenciéon, como por ejemplo
triangulacion, trilateracion, mediciéon de distancia con ondas electromagnéticas (por ejemplo microondas) u ondas
sonoras (por ejemplo ultrasonido), métodos basados en efecto doppler, medicién laser, reconocimiento de
imagenes, etc. Dichos métodos de localizacién utilizan la informacién transmitida por sensores (de forma activa o
pasiva), para a partir de ello determinar una posicién segun el método utilizado. La informacion es registrada y
evaluada por un dispositivo de registro. La transmision de informacién desde el sensor 51, 52, 53, 54, 55, 56 puede
tener lugar de forma activa, por ejemplo a través de una transmisién codificada de un mensaje, o de forma pasiva,
por ejemplo una etiqueta en el sensor, de manera que puede ser leida o visualizada a través de métodos 6pticos.
Por ejemplo, durante la triangulacién se determinan el angulo de un punto de referencia con respecto al lugar de
medicién y, en base a ello, la posicién del lugar de medicién en el espacio. Durante la trilateracion se determinan las
distancias de una posicion de referencia con respecto al lugar de medicién. De este modo, puede utilizarse una
medicién del angulo o de la distancia pasiva, por ejemplo 6ptica, o una activa, por ejemplo radiotécnica. En el caso
de una medicion laser se visualiza un lugar de medicion a través de un haz laser y el haz laser reflectado es
registrado y evaluado, por ejemplo en cuanto a la fase o al tiempo de paso.

Lo mencionado se representa en la figura 1 con el ejemplo de un método de localizacién a base de ultrasonido. Para
ello, en este caso, como dispositivo de registro se encuentran dispuestos tres transductores de ultrasonido 11, 12,
13; donde también pueden proporcionarse mas transductores. Los sensores individuales 51, 52, 53, 54, 55, 56
emiten entonces uno tras o otro una sefial de ultrasonido, por ejemplo un mensaje determinado codificado. Para la
transmision de datos puede utilizarse en principio cualquier protocolo de transmision y cualquier formato de datos
adecuado. Debido a una medicién del tiempo de paso, la distancia entre el sensor 54 y los transductores de
ultrasonido 11, 12, 13 individuales y, con ello, la posicién del sensor 54 en el espacio, puede determinarse con
respecto a los transductores de ultrasonido 11, 12, 13 o a cualquier otra posicion de referencia. La unidad de
localizacién 10 envia la posicion del sensor 54(x,y,z) determinada a una unidad de parametrizacién 3 La unidad de
parametrizacion 3 puede ser por ejemplo como en este caso una unidad auténoma en las proximidades del banco
de pruebas, donde sin embargo también puede estar integrada en el sistema de automatizacién 6 del banco de
pruebas 2 o en la unidad de localizacién 10.

En un banco de datos geométricos 20 se encuentran archivados datos geométricos para el objeto de prueba 1, a los
cuales puede acceder la unidad de parametrizacién 3. Como datos geométricos se consideran todos los datos que
describen el objeto bajo prueba 1 en forma de puntos espaciales o componentes con su ubicacién en el espacio, por
ejemplo datos 3D-CAD de un entorno de construccion. Cada componente del objeto bajo prueba 2 esta determinado
y es conocido a través de su extension tridimensional. A través de la comparacion de la posicidn del sensor 54(x,y,z)
determinada con los datos geométricos en la unidad de parametrizacion 3 puede determinarse la ubicacion del
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sensor 54 en el objeto bajo prueba 1, asi como la disposicidn del sensor 54, en un componente determinado del
objeto bajo prueba 1, gracias a lo cual puede producirse el contacto entre la posicion y el sensor.

Para ello, ya durante la construccién del objeto bajo prueba pueden definirse posibles lugares de instalacién para
sensores y pueden archivarse en los datos de construccion (por ejemplo datos CAD). Lo mencionado por supuesto
podria realizarse posteriormente sobre datos de construcciéon ya existentes. Por ejemplo, en la posicion (x,y,z)
podria estar definida una perforacion, junto con datos descriptivos como "punto de medicion del sensor de
temperatura” o, de forma adn mas concreta, al mismo tiempo con un nombre estandar, por ejemplo punto de
medicion "T_EX_CO01". De este modo, la vinculacion de la posicion con respecto a la tarea de medicion (es decir,
con respecto a la variable fisica) es clara y simple. No obstante, los datos de construccién deben prepararse y
compilarse de forma correspondiente, lo cual sin embargo deberia efectuarse sélo una vez.

De manera alternativa, los datos de construccion (por ejemplo datos CAD) podrian contener una lista de
componentes. A partir de la propia lista de componentes de un texto descriptivo adicional o de etiquetas adicionales
sobre cada componente, con la ayuda de una lista de palabras predeterminada que contiene los posibles
componentes, puede determinarse entonces el componente a través de la comparacion de las palabras.

Ademas podrian definirse también heuristicas de forma muy general, en base a las cuales puede determinarse
entonces la ubicacion mas probable del sensor. Para ello, también podrian medirse puntos de referencia adicionales
en el banco de pruebas, de forma andloga a la localizacién de los sensores, para ayudar como soporte en la
localizacién del sensor. Los puntos de referencia adicionales pueden describir posiciones del lugar de medicién (por
ejemplo depdsito de aceite, sistema para gas residual, cabeza del cilindro, etc.) para configuraciones tipicas del
objeto bajo prueba, de forma relativa con respecto a esos puntos de referencia. Las reglas de esa clase a base de
heuristicas podrian estar definidas por ejemplo de la forma "el depdsito de aceite esta abajo", "el sistema para gas
residual esta al costado”, "la cabeza del cilindro esta encima del depdsito de aceite”, etc. Naturalmente podrian
utilizarse también métodos de inteligencia artificial, como por ejemplo una red neuronal, o0 sistemas expertos.

Naturalmente, esa comparacion podria realizarse también en el sistema de localizacion 10. De este modo, cada
sensor 51, 52, 53, 54, 55, 56 puede asociarse a por lo menos un componente 0 a una posicién espacial. A partir de
la posicidon asociada puede entonces deducirse la clase de sensor. Debido a ello, en muchos casos es posible una
determinacién univoca de la clase de sensor. Por ejemplo, al determinarse la posicion del sensor puede inferirse
"salida de gas residual; cilindro 1", de manera que debe tratarse de un sensor de temperatura, ya que en ese
componente no seria razonable utilizar un sensor de otra clase. Por consiguiente, también la magnitud de medicién
"temperatura - puerto cilindro 1" e inclusive el nombre estandar asociado pueden adjudicarse de forma automatica,
en este caso por ejemplo T_EX_CO01. Dicha informacién, es decir, qué sensores son posibles para qué componente
0 para que posicion espacial, puede estar archivada en la unidad de parametrizacion 3, en una base de datos del
sensor 21 o en otro lugar de almacenamiento adecuado.

En otros componentes del objeto bajo prueba sélo sera posible una vinculacién ambigua de la posicion del sensor
con respecto a la clase de sensor. Por ejemplo, en el conducto de aceite de un motor, sensores de temperatura y
sensores de presion pueden estar dispuestos directamente unos junto a otros. Al determinarse la posicion "en el
conducto de aceite” puede ofrecerse al menos una seleccién limitada (en este caso temperatura y presion), la cual
después puede ser asociada correctamente de forma manual por el ingeniero del banco de pruebas, de manera que
la parametrizacion al menos se facilita en gran medida.

En el caso de que no sea posible una determinacién univoca de un componente o de una posicién del sensor 54 en
el objeto bajo prueba 1, al ingeniero del banco de pruebas se le puede ofrecer también una seleccion de
componentes o posiciones posibles para la seleccién manual, lo cual al menos facilita la parametrizacion.

De este modo, los sensores 51, 52, 53, 54, 55, 56 al menos pueden parametrizarse de forma parcialmente
automatica en base a la posicién determinada de forma automatica. En ese caso, la parametrizacién automatica
comprende solo la determinacién de la posicion del sensor 51, 52, 53, 54, 55, 56 y, en base a ello, su variable fisica
medida (por lo tanto la clase de sensor). La vinculacién subsiguiente del sensor instalado de forma concreta, es decir
por ejemplo el tipo de sensor y los datos de calibracién, con respecto a la posicion determinada, puede efectuarse
entonces de forma manual.

En una variante mejorada, un sensor 51, 52, 53, 54, 55, 56 no sé6lo envia un mensaje codificado neutral, sino
también la clase del sensor 51, 52, 53, 54, 55, 56; es decir, la clase de variable fisica medida, como por ejemplo
presion, temperatura, concentracion de oxigeno, etc. La clase de sensor puede transmitirse entonces por ejemplo de
modo sencillo en forma de una informacién adicional, como por ejemplo "1" para temperatura, "2" para presion, etc.
De este modo, una vinculacion univoca de la clase de sensor con respecto a la posicion determinada puede
realizarse de forma automatizada también en casos en donde la posicién admite una ambigliedad con respecto al
sensor instalado. Debido a ello, mediante la parametrizacién automatizada, cada sensor puede caracterizarse a
través de su posicion y de la clase de sensor transmitida, por tanto, por ejemplo, sensor de temperatura en el



10

15

20

25

30

35

40

45

ES 2565388713

depésito de aceite, sensor de oxigeno delante del catalizador, sensor de temperatura después del catalizador,
sensor de presion en el enésimo cilindro, etc.

La clase de sensor ya no debe ser inferida en base a la posicion del sensor 54 determinada en el objeto bajo prueba,
sino que la misma puede concluirse directamente a partir de la informacién transmitida por el sensor 54. A pesar de
ello, la clase de sensor puede determinarse también a partir de la posicion del sensor, por ejemplo para poder
efectuar una comparacion de plausibilidad a través de redundancia para evitar errores en la parametrizacion, o para
posibilitar una parametrizaciéon también cuando la clase de sensor no puede evaluarse o0 no puede evaluarse
correctamente debido a algiin motivo.

En otra variante, el sensor 51, 52, 53, 54, 55, 56 transmite también el tipo de sensor, por ejemplo sensor de
temperatura PT100, sensor de presién 0..1000mBar, con lo cual el sensor 51, 52, 53, 54, 55, 56 en principio ya esta
listo para ser usado después de la parametrizaciéon automatica, es decir que el valor de medicién puede
transformarse en un valor fisico correcto. El tipo de sensor puede transmitirse codificado, por ejemplo en forma de
un campo adicional en el mensaje enviado por el sensor. El tipo de sensor puede transmitirse adicionalmente con
respecto a la clase de sensor. Sin embargo, la clase de sensor puede inferirse ademas a partir del tipo de sensor,
con lo cual puede prescindirse también de la transmision de la clase de sensor.

En una forma de ejecucién preferente, un sensor 51, 52, 53, 54, 55, 56; sin embargo, proporciona su identificacion
univoca, de manera que la parametrizacién puede comprender también la vinculacion de datos de calibracion
existentes para cada sensor. Para ello puede proporcionarse una base de datos del sensor 21, en donde se archivan
datos correspondientes para cada sensor 51, 52, 53, 54, 55, 56; como por ejemplo datos de calibracion, los cuales
pueden solicitarse mediante la identificacion del sensor. Para una medicion sin errores y fiable se considera
ventajosa la calibracién del sensor 51, 52, 53, 54, 55, 56. A este respecto existen también estandares
correspondientes para la especificacion de la identificacion del sensor, como por ejemplo el estdndar TEDS
(conforme a IEEE 1451.4 Transducer Electronic Data Sheet). Preferentemente, la identificacion del sensor posibilita
una identificacién univoca del sensor 54, por ejemplo mediante un nimero de serie del sensor. En ese caso, la clase
de sensor y el tipo de sensor pueden solicitarse desde la base de datos del sensor 21 también a través de la
identificacion del sensor transmitida, de modo que no debe ser transmitida especialmente por el sensor 54.

La localizacion del sensor 51, 52, 53, 54, 55, 56 puede tener lugar también con métodos de reconocimiento digital de
imagenes. Para ello, los sensores pueden estar provistos de marcas figurativas adecuadas, como por ejemplo de
una identificacion para la clase del sensor o de una marca univoca del sensor, las cuales pueden ser evaluadas a
través del reconocimiento de imagenes. De este modo, nuevamente puede determinarse al menos la posicion del
sensor 51, 52, 53, 54, 55, 56 y (al menos de forma parcialmente automatica) la clase de sensor. Cuando en el
sensor esta colocado adicionalmente también el tipo de sensor o inclusive una marcacién univoca del sensor, la cual
posibilita una identificacién univoca que puede ser evaluada por el reconocimiento de imagenes, la parametrizacion,
del modo antes descrito, puede asociar también otra informacién de forma automatizada.

Otra alternativa consiste en la utilizacion de antenas méviles que posibilitan la utilizacion del efecto doppler. De este
modo, la determinacion de la posicion del sensor 51, 52, 53, 54, 55, 56 puede realizarse con mayor precision vy,
eventualmente, pueden registrarse también sensores que no podrian ser alcanzados a través de antenas o
transductores fijos.

Igualmente puede preverse la utilizacion de una cantidad redundante de antenas, transductores, dispositivos de
registro de imagenes, laseres, etc. Con ello, la posicion de un sensor 51, 52, 53, 54, 55, 56 puede determinarse
mediante diferentes antenas, transductores, dispositivos de registro de imagenes, laseres, etc., es decir que puede
determinarse de forma mudultiple. A su vez, una determinacién media o la aplicacion de consideraciones de
probabilidad (determinacion de la mayor probabilidad para la posicion de un sensor) puede conducir a una precision
aumentada. Lo mencionado puede ser de ayuda en aquellos casos en donde un sensor 51, 52, 53, 54, 55, 56 se
encuentra dispuesto de manera que las ondas emitidas no pueden ser detectadas por todas las antenas,
transductores, dispositivos de registro de imagenes, etc., por ejemplo debido a las condiciones geométricas del
objeto bajo prueba 1.
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REIVINDICACIONES

1. Método para parametrizar un sensor (54) que se encuentra colocado sobre un objeto bajo prueba (1) en un banco
de pruebas (2), caracterizado porque el sensor (54) transmite informacién que es registrada por un dispositivo de
registro y en base a ello, a través de un método de localizacién, se determina la posicion (54(x,y,z)) del sensor (54)
en el espacio, donde la posiciéon del sensor determinada (54(x,y,z)) es comparada con los datos geométricos del
objeto bajo prueba (1) y a través de esa comparaciéon se determina la posicion del sensor (54) en el objeto bajo
prueba (1) y el sensor (54) es parametrizado, asociando la variable medida fisicamente por el sensor (54) al sensor
(54) debido a la posicién (54(x,y,z)) determinada en el objeto bajo prueba (1).

2. Método segun la reivindicacion 1, caracterizado porque en el caso de una ambigliedad en la posicion (54(x,y,z))
determinada o en la variable fisica determinada se ofrece una sugerencia para una seleccién manual de la posicién
correcta o de la variable fisica.

3. Método segun la reivindicacion 1 6 2, caracterizado porque el sensor (54) transmite como informacion su clase de
sensor y la variable fisica asociada al sensor (54) es deducida a partir de la clase de sensor.

4. Método segun la reivindicacion 1 6 2, caracterizado porque el sensor (54) transmite como informacion su clase de
sensor y la parametrizacién comprende la vinculacién de la variable medida fisicamente y/o del tipo de sensor con
respecto al sensor (54) localizado.

5. Método segun la reivindicacion 1 6 2, caracterizado porque el sensor (54) transmite como informacion una
identificacion univoca del sensor y al sensor (54) localizado se asocian la variable medida fisicamente y/o el tipo de
sensor y/o datos de calibracion debido a la identificacién del sensor.

6. Dispositivo para parametrizar un sensor (54) que se encuentra colocado sobre un objeto bajo prueba (1) en un
banco de pruebas (2), caracterizado porque se proporciona un dispositivo de registro con el cual puede registrarse
informacién trasmitida por el sensor (54) y puede transmitirse a una unidad de localizacion (10), donde dicha unidad
de localizacién (10), en base a ello, a través de un método de localizacion, determina la posicion (54(x,y,z)) del
sensor (54) en el espacio, porque se proporciona una unidad de parametrizacién (3) en donde la posicién del sensor
(54(x,y,z)) determinada puede compararse con datos geométricos del banco de pruebas (1) y a través de esa
comparacion puede determinarse la posicidn (54(x,y,z)) del sensor (54) en el objeto bajo prueba (1), y porque a
continuacién el sensor (54) puede parametrizarse a través de la unidad de parametrizacion (3), donde la variable
medida fisicamente por el sensor (54) puede asociarse al sensor (54) localizado debido a la posicion determinada en
el objeto bajo prueba (1).

7. Dispositivo segun la reivindicacion 6, caracterizado porque la unidad de localizacion (10) o la unidad de
parametrizacién (3) esta configurada para ofrecer una sugerencia para una seleccién manual de la posicién correcta
o de la variable fisica en el caso de una ambigiiedad en la posicion (54(x,y,z)) determinada o en la variable fisica
determinada.

8. Dispositivo segun la reivindicacién 6 6 7, caracterizado porque la unidad de localizacién (10) o la unidad de
parametrizacion (3) esta configurada para determinar una clase de sensor transmitida por el sensor (54) y en base a
ello la variable fisica asociada al sensor (54), y asociarlas al sensor (54).

9. Dispositivo segun la reivindicacion 6 6 7, caracterizado porque la unidad de localizacion (10) o la unidad de
parametrizacién (3) esta configurada para determinar un tipo de sensor transmitido por el sensor (54) y en base a
ello la variable fisica asociada al sensor (54) y para asociar al sensor (54) la variable fisica determinada y/o el tipo de
sensor.

10. Dispositivo segun la reivindicacion 6 ¢ 7, caracterizado porque la unidad de localizaciéon (10) o la unidad de
parametrizacion (3) esta configurada para determinar una identificacion del sensor transmitida por el sensor (54) y
en base a ello el tipo de sensor asociado al sensor (54) y la variable fisica asociada al sensor (54), y para asociar al
sensor (54) el tipo de sensor determinado y/o la variable fisica determinada y/o datos de calibracion.
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