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INTRODUCTION

Un capteur est une partie de la chaine de mesuegoit la grandeur a mesurer (physique en
général) et fournit une information (logique, nuimée ou analogique) directement liée a cette
grandeur. Dans un capteur on aura donc deux élénmehispensables (parfois confondus).

- Le corps d'épreuvequi sera mis en présence de la grandeur a mestugar réagit selon
une loi connue aux variations de cette grandeu

- Le transducteur il traduira ces variations en un signal électritasle a exploiter dans les
équipements modernes.
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Remarque

* Le termedétecteur s'emploi lorsque le signal obtenu est logique.
* Le terme capteur s'emploi lorsque le signal obtenu est analogique
 Le terme codeur s'emploi lorsque le signal obtenu est numérique.

CARACTERISTIQUES DES CAPTEURS

Etendue de mesure (EM)
C'est la difference algébrique entre les valeursémes de la grandeur a mesurer pour
lesquelles les limites de l'instrument sont spéesi

Sensibilité
C'est le quotient de l'accroissement du signaladigespar I'accroissement correspondant du
signal d'entrée.

Rapidité
C'est le temps de réponse elle exprime l'aptitudaivre dans le temps les variations de la
grandeur a mesurer.

Précision de mesure
Aptitude a donner des indications proches de lauralraie.
Fidélité
Aptitude a donner,dans les conditions d'emploigsgdes réponses trés voisines lors de
l'application répétée d'un méme signal d'entrée.
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DETECTEURS DE POSITIONS

Les détecteurs de position sont les plus répandus.

DETECTEURS A ACTION MECANIQUE

Le mobile détecté actionne mécaniquement un orgeneommande qui transmet son
mouvement a un contact électrique.
$ En aucun cas le mobile n'agit directement soapgeur (butée, came).

$ La position d'action devra étre réglable de fagodélivrer une information au
moment voulu:

- réglage par déplacement du capteur ou de S@OEUP
- réglage par déplacement de la butée ou de la caobile.

|_ equipage
mobile

Catne

$ Caractéristiques
- mode d'action de la commande

Linéaire

Angulaire

Chacun de ces mouvements peu avoir un effet dargelex sens ou dans un seul sens
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-caractéristiques mécaniques
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- Type de contact utilisé

Contacts a rupture lente Contacts a refdtansque

\

13-14 1314

21-22
Al oew) 13- 14
1314

Contacts a manoeuvre non positive d’ouvertur€ontacts & manoeuvre positive d’ouverture
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Détecteurs de position avec différentes tétes demande

Conclusion détecteurs a action mécanique

Avantages:
- séparation galvanique des circuits,
- immunité aux parasites électromagnétiques,
- tension d’emploi élevée.

Inconvénients:
- temps de réponse,
- rebondissement des contacts,
- durée de vie.
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DETECTEURS ELECTRIQUES
Détecteur de proximité inductif

Il permet de signaler la présence d'un objet nétedla proximité de sa face sensible. Il se
compose essentiellement d'un oscillateur (selapacité en parallele) qui constitue la face seasibl
il existe donc a l'avant de la face sensible umghenagnétique alternatif (fréquence de l'oscillateu
entre 40 KHz et 2000 KHz).
Lorsqu'un corps métallique est placé dans ce chdegpgcourants induits prennent naissance dans la
masse du métal et ils engendrent a leur tour umphraagnétique qui s'oppose au champ principal.
Une énergie est demandée au dispositif d'entretigémpour une valeur donnée provoque l'arrét des
oscillations.
Aprés une mise en forme, un circuit de commutatiéhivre un signal de sortie équivalent a un
contact a fermeture ou a ouverture.

Partie puissance L ~ Pattie commande

/‘\_/H ' i
/ ! \ . Etage de sortie

: : S !
Oscillateur vy \ Idlize en forme

$ Etage de sortie

Détecteurs dits 2 fils

lls se branchent comme des interrupteurs de positiécaniques a contact unique. lls sont en série
avec la charge a commander, de ce fait le déteptélagve son alimentation au travers de la charge
ce qui entraine:

- un courant résiduel (de fuite) a I'état ouvert.

- une tension de déchet a ses bornes a |'étaéfer
lls sont disponibles en variantes

F-O-0O.F
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Détecteurs dits 3 fils

llIs comportent 2 fils pour I'alimentation de I'apgéet 1 fil pour la transmission du signal detsor
lls sont utilisables en continu, transistor enispmet protégés intérieurement contre l'inversies d
fils d'alimentation.

La fréquence d'emploi est élevée.

lIs sont du type collecteur ouvert.
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$ Caractéristiques

Zone d’action du détecteur

@ 30 (M30 x 1,5)
XSM-C10..., XSM-H10..., XSA-C10..., XSA-H10..., XSA-A10.

distance en mm

—— =
\ %
& plaquette
u;: e de mesura
- o « % 4 détacter
< - wn! Acier A3T |
€ // el| 30x30x1!
< s
—l e A o e
T ! P 2
2 ¢ N\ &
/ \a
1
T T t T T T e
20 15 10 5 10 15 20

distance en mm distance an mm

Points d'enclenchement
— — — Points de déclenchement

Portée nominale Sn

C’est la portée conventionnelle servant a désitimgpareil. Elle ne tient pas compte des dispesion
(fabrication, température, tension).

Plaquette de mesure

Pour la série cylindrique: Pour la série parallélépipédique:
Plaguette en acier doux A37 de forme carrée aqurRltte en acier doux A37 de forme carrée
- cOté égal au diamétre de la face sensible. - cOté égal a 3 x Sn.
- épaisseur 1mm. - épaisseur 1mm

Portée utile S

Portée d’'un appareil pris séparément, mesuré avaladuette de mesure dans les conditions
spécifiees de température et de tension.

Plaquette de mesure F121Sn

Sn ot :

| N 0,81Sn

XS

Domaine de fonctionnement S mini

Espace dans lequel la détection de la plaquetteedeire est certaine, quelle que soit les dispessio
(tension, température, etc..)

0,81 Sn (portée utile mini)

S ESSEEEEEY plaquette

mini de mesure

.
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Retard a la disponibilite  t
Temps nécessaire pour assurer I'exploitation duasige sortie d’'un détecteur lors de sa mise sous
tension.

Application U alimentation

Prise état du détecteur

ey

Retard a I'action  Ra
Temps qui s’écoule entre I'instant ou la plaquddenesure pénetre dans la zone active et le
changement du signal de sortie.

Retard au relachement Rr

Temps qui s’écoule entre la sortie de la plaquidtenesure hors de la zone active et le changement
du signal de sortie.

Présence_d‘objet a détecter

| Signal de sortie du détecteur
|
..Ra

& H:erl
| |

Fréquence de commutation
La fréquence de commutation indiqguée dans leact&ristiques des produits est obtenue selon la

meéthode conforme a la norme EN 50010

détecteur l I
‘ !
|
| !

de mesure

m = largeur de la plaquette de mesure
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$ Conditions a remplir pour que le signal du déectsoit pris en compte
correctement par un A.P.l.

Présence T1 TO
de I'objet < »la »
devvant le détectenr
t
0 ”
Signal sorti A Ra Rr
détecteur ] ]
t
0 tonc toffc
Signal utile CPTT *
-~ -~
t
0 ) N -
T
T=Tl+Rr+toffc—Ra—tonc>tcycle API
Présence T]' TO
de I'objet * Lt »
devvant le détectenr
t
0! ;
Signal sortie 4 Rr Ra
détectenr s ]
t
[ L
0 toffc tonc
Signal utile CPTT *
- -+ L
t
0 ) .

T7
T"=T0O+Ra+tonc—Rr—toffc>tcycle API
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$ Précautions de mise en oeuvre
- Distances limites a respecter entre détectewrs oter des interférences.

- Distances a respecter entre détecteur et madsdique (bati) diminution de la sensibilité.
-.Alimentation des appareils a courant continurpdressement + filtrage (V Maxi / V mini).

-.Facteurs de correction a apporter pour un c@icdis de la portée utile.

Portée de travail = Sn . Kt 6K Km . Kd

Facteur de correction tension d’alimentatikih (appliquer dans tous les cas Kt = 0,9).

Facteur de correction de la température ambi#ifie

K6

-25 0 20 50 70

Facteur de correction de la matiere du mobile aatét Km

Appliquer un coefficient de correction Km a déterminer
selon le tableau ci-dessous :

Acier Acier Laiton Aluminium Cuivre
__inox. magn. A37 UZ33 AU4G

Km i 1 038 034 0,27

Facteur de correction des dimensions du mobileéect Kd

Appliguer un coefficient de correction Kd 4 déterminer
selon le tableau ci-dessous :
dlmensmns de Iob]et a détecter {mm)

coefficient Kd O 6 08 09 097 1
XSA,XSP @ 8 15 25 35 55 8
XSAXSP 012 3 5 7 10 12 _
XSA,XSP @18 8 10 12 15 18
XSA,XSP @30 18 20 22 27 30
XSB-+10 10 15 20 30 40
XSB-e25 22 31 40 58 75
XSC-e15 13 185 24 34 45 _
XSD-+40 30 45 60 90 120

Exemple: Détecteur XSC-A150519 de portée nominale Sn =ri5m
Variation de température de 0°C a +20°C
Mobile a détecter dimensions 30X30X1 en Acier
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- Association des détecteurs
Association en série

Modele type deux fils

[ET‘ Utilisation de détecteurs multitensions U, ;. jaec < U detectenr = Umnasi deétec
j le déte ,
1 Ualim < Umaxi détec detec
L] U, < Détecteurs passants
E alim
U dim 2 9] charge =U alim ~ - U déchet détec
Détecteurs non passants

U alim R charge * I fuite détec
=U

mini détec
n

La mise en série est possible avec uniquement 2 ou 3 détecteurs
si possible identiques !

i)

Modele type trois fils

L
E
D \‘— Les retards a la disponibilité a partir du capteur N°2 interviennent
L en dehors de la phase de mise sous tension !
£ \__ — Association déconseillée
2
u alim
L]
F\]
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Association en parallele

Modéle type deux fils

] ] — Un détecteur actif court circuite tous les autres.
[Eh [Eh --- [Eb Les retards a la disponibilité des détecteurs interviennent en dehors
L 2 ) de la phase de mise sous tension !
U Association déconseillée

Modéle type trois fils

NI | T ey
J A SO T

alim

Réalisation d’un OU logique Réalisation d’un ET logique
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$ Détecteurs pour applications particulieres

Détecteur technique NAMUR

Dans ces capteurs électroniques le courant abswbi&ouve modifié par I'approche d'un objet
métallique.

Leur faible encombrement permet leur utilisatiomsldes secteurs d'application variés, notamment
en zone de:

-Sécurité intrinséque (atmosphére explosive), dsitsassociés a un relais de sécurité
intrinségque ou a une entrée statique équivalente.

-Non sécurité intrinséque (atmosphére normale), dtnt associés a un dispositif
d'alimentation et d'amplification ou une entré¢igtee équivalente.

Aplificatenr

. -
DS &

Transducteuli? L ;

-
1
2

Diétecteur MATWITR,

Corps
d’épreuve

Détecteurs a signal de sortie temporisé.

La temporisation est réglable de 0 a 20 secondlesgdémarre au relachement (repos) ou a l'action
(travail). lls sont utilisés dans le contrble deitvage.

Détecteurs a sortie analogique.

lIs transforment I'approche d'un écran métalligaeaait la face sensible du détecteur en une
variation de courant proportionnelle a la distari@ee sensible écran.

2
)

Courant | = mA

=

charga

branchement 3 fils

Q 3 6 9 12 15 18 21 24 27

Distance Dmm
XSC-H20

Ecran en acier doux A 37 en attaque frontale
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Détecteurs contrbleur de rotation

Un capteur inductif intégré prend l'informationdigplacement et génere des impulsions FC.
Un deuxiéme générateur interne existe FR réglable:

Si FC > FR

La rotation est correcte la sortie = CC

Si FC < FR

La rotation est incorrecte la sortie = CO
Le systeme fonctionne 9 secondes apres sa miseemion pour permettre au mobile & contréler
d'atteindre sa vitesse nominale.

bouchon du potenl\o_n_w_f?t_re

7 cable @7mm

XSA-VIIT1

Détecteurs | .L.S

Ce sont des interrupteurs a lame souple ils seenostir les corps des vérins dont la tige est munie
d'un aimant permanent, quand l'aimant passe aoues® l'interrupteur, il attire la lame de celui-c
il ferme ou ouvre le contact. Une LED signale t'éha contact.
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Conclusion détecteurs inductifs

Avantages:
- temps de réponse faible,
- sortie statique donc pas de rebondissements,
- pas de contact direct donc grande durée de vie

Inconvénients:
- utilisation seulement en courant continu,
- détection seulement des métaux,
- sensible aux champs magnétiques.

Détecteur de proximité capacitif

Il permet d'obtenir une commutation en présence dbjet isolant ou conducteur. Il se
compose d'un oscillateur dont les condensateurstiteent la face sensible, lorsqu'un matériau de
permitivité¢ > 1 est placé dans ce champ élastritimodifie les capacités de couplage et provoque
selon la technologie choisie amortissement dedlatsans ou création d'oscillations.

La portée dépend des matériaux détectés, il euistevis de réglage qui permet en fonction
du matériau de régler la portée utile.

La fréquence de commutation maximum est de 1qH ms) a 15 Hz (67 ms)

Conclusion détecteurs capacitifs

Avantage:
- permet la détection de tous les objets.
Inconvénients:
- sensibles a I'environnement,
- s'utilise dans un environnement tres propre @mn l@n noyant le détecteur
dans la matiére a détecter.
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Détecteur photoélectrique

Il signale le passage ou la présence d'un objetvars un faisceau lumineux. Il se compose
essentiellement d'un émetteur a diode électrolsnarge (infra rouge) et d'un récepteur
photosensible (phototransistor).

Le systeme est incorporé dans un boitier d'unedgraésistance mécanique et les composants sont
enrobés dans une résine époxy.

Deux procédés sont utilisés

FPartis prissance Partie conmands
Féceptarr de hinnére s L er_ S | [:J\,‘ "\""I (5 Al
= e 3 — N =
0 = TR : < TS iy \
\ sz
} Etage de sortie La cible bloque la lumiére  La cible renvoie la lumicre

Les diodes électroluminescentes et les phototiamnsisont utilisés en lumiére infrarouge pour :
- leur grand rendement lumineux,
- leur insensibilité aux chocs et aux vibrations,
- leur tenue aux températures extrémes,
- leur grande durée de vie.

$ Systémes de détection

Le systéme barrage
Pour les longues portées et les objets réfleamissd’ émetteur et le récepteur sont
séparés ce systeme de détection permet de détmatebjet interrompant le faisceau lumineux.

Pour insensibiliser le systeme a la lumiere ambiaom module le signal de fagon a obtenir
une émission lumineuse pulsée. Seul le signal pdsé traité par le récepteur pour commuter la
sortie.

L’importante portée utile (jusqu'a 30m) permet ilisation du systéme barrage dans des
ambiances polluées en réduisant la distance emteg&ur et récepteur
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Le systeme reflex
Pour les moyennes portées. L'émetteur et le réoeont incorporés dans le méme
boitier. Le retour du faisceau est assuré par flectéur monté en vis-a-vis; la détection est séali
par linterruption du faisceau réfléchi. .Ces medesont généralement utilisés pour les portées
courtes ou moyennes et notamment quand il estitkffde monter un récepteur et un émetteur
sépares.
La portée utile est de I'ordre de 10m dans un emviement non pollué.

Le réflecteur doit étre plus petit que I'objeté&teatter

134
_'-_l

%
e
o

3

Ty

Le réflecteur doit étre bien positionné par rappdiémetteur récepteur.

e \\__
)

Mauvaise ofientation, <
Mauvais centrage i
Bon positiorinement

On peut utiliser des réflecteurs qui polarisedtifaieére pour détecter des objets brillants

Courbes de détection pour le systeme barrage @insggeflex

La zone “jaune” indique la tolérance de positioneatrdu récepteur ou du réflecteur.
La zone “bleu” représente la zone utile du systeme.
Tout objet opaque traversant cette zone, coupdeasieeau et fera commuter la sortie du détecteur.
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Le systeme de proximité
Pour les faibles portées. L’émetteur et récepgent incorporés dans le méme boitier.
Le faisceau est dans ce cas réfléchi en partielegecepteur par tout objet se trouvant a proXémit
Un réglage de sensibilité permet de limiter l'iefige éventuelle de I'environnement placé a l'arrier
de l'objet a détecter.
La portée utile est de I'ordre de 1,5 m dans unrenmement non pollué.

Courbes de détection pour le systeme de proximité

La zone “jaune” représente la zone de sensibilitelétecteur. Toute cette zone est utilisable: tout
objet suffisamment réfléchissant qui y pénétreantive sens de la fleche fera commuter la sortie.

Le trait noir correspond a une surface claire,

Le trait bleu a une surface plus sombre.

B

! — blanc 90 %
ecran 20x20 gris 18 %

Un essai sur I'objet a détecter permettra de détemta zone de sensibilité adaptée a son coetticie
de réflexion. Les systemes de proximité avec effeese de l'arriere plan permettent de détecter
guasiment a la méme distance, des objets de caulede coefficient de réflexion différents.

$ Fréquence de commutation 250 Hz (4 ms) aB0(B,5 ms).

Conclusion détecteurs photoélectriques
Avantages:
- pas de contact direct donc grande durée de vie,
- sortie statique donc pas de rebondissements,
- détection d’'objets de toutes natures,
- distance de détection étendue,
- temps de réponse faible.

Inconvénient:
- utilisation seulement en courant continu.
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DETECTEURS A ULTRASONS

Le détecteur de proximité a ultrasons fonctionnecawus les matériaux solides, liquides, ou
pulvérulents réfléchissant les ondes sonores. étabjdétecter peut avoir n'importe quelle forme ou
n'importe quelle couleur, on peut méme détectempdéts objets (2cm.2cm) a une distance de 100cm.
La téte du détecteur sert a la fois d'émetteureetrétepteur d'ultrasons; si un train dimpulsion

rencontre un obstacle, I'écho est transformé esigmal électrique par le capteur qui passe seld de
fonction émetteur a la fonction récepteur.

s il Détection sur liquide Détection sur solide

Fonctionnement en détecteur de proximite.

L'objet a détecter est utilisé comme réflecteurdistance couverte par le cone de détection est
divisée en plusieurs zones de détection commutalhles objets se trouvant dans les zones de
détection sélectionnées seront signalés par umlsignsortie, une deuxiéme sortie signale s'ildes

objets dans les zones de détections bloquées.Hjets ge situant dans le domaine proche, ne donnent
aucun signal sur les sorties.

"

‘ Les objets se trouvant dans les zones de détection sélectionnées
| Zone | e Ao sont signalés par un signal de sortie.

i Une 2" sortie signale la présence d’objets dans les zones bloquées.

émission écoute de I’écho
des ultrasons

Fonctionnement avec évaluation de distance externe.

Le détecteur explore toute la plage de 0,2 a 1 ne &brtie délivre un signal de cadence en
mesure avec les trains d'impulsions émises, I'adrie délivre le retour de I'écho. La différertme
temps entre I'impulsion émise et I'écho correspptaldurée de l'aller et retour de l'impulsion é&mas
est donc proportionnelle a la distance entre lealéur et I'objet a détecter.

"

‘ Zone )
| morte Zone de détection

émission écoute de I’écho
des ultrasons
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DETERMINATION DE LA FAMILLE DE DETECTEURS ADAPTEE A UNE APPLICATION

Organigramme de choix

Objet
a detecter

Objet

a detecter

Est-1l solide ?

Est-1l solide ?

Contact possible
aver objet ¥

Masse objet Est-il .
o Est-il gazeux 7
> 500g 7 meétallique ?
Cui
Wiimess el Dlsta:nce Dlsta:nce HNon
1 5ms? objet détecteur objet détecteur > >
’ =48 mm 7 > 15mm 7
Cun
Distance Fré Espace de
L TEGUEtICE
objet détecteur D mmontage
.15 9 e passage o 7
mim <1Hz? importan
. B . PR q g . . : " r Pressostats
Détecteurs & ultrasons Détecteurs mécaniques Détecteurs inductifs Détecteurs photoélectriques Deétecteurs capacitifs Ve Emaas

EEee ECwe See XTee

Elee
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DETECTEURS POUR APPLICATIONS PARTICULIERES

Contrbleurs de couleurs

Le contrdleur peut reconnaitre une a quatre cosll@uec un temps de réponse de 0,3 ms.
Il est insensibles aux vibrations et se programareapto apprentissad@nction Teach
Compensation automatique de la puissance émettrice.

Capteur de vision

Zone projetée sur l'objet
par le F10

Zone
~af-— de calcul

Zone
d'apprentissage

Il estdestiné au contr6le d’aspect ou de folmaecaméra de vision possede un éclairage intégré
par LED. La programmation est limitée a I'appigsagefonction Teach

Systeme de vision

Il est devenu incontournable lorsqu’il s’agit duntdle de la qualité et de tracabilité des mesuwras.
cameéra possede son éclairage intégré.

Il existe de nombreux filtres et objectifs.
La programmation est effectuée a l'aide
d’'une console. La visualisation utilise un

écran vidéo.

Le systeme en mode automatique optimise
tout seul les réglages.
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CAPTEURS DE DEPLACEMENT

La mesure d'un déplacement linéaire ou angulaué &tee réalisée:

-de maniere absolue, la plage de mesure est el¢fari les caractéristiques du capteur
la position réelle du mobile est connue en fonctiertinformation du capteur.

POSITIONNEMENT ABSOLU

TSX Série 7 ALTIVAR

ENTREES TOUT OU RIEN
ENTREES ANALOGIQUES

R e

Ly rFrrrrryri

A
v

[
|
i
&,
Yk

CODEUR ABSOLU

%]
™

-de maniere incrémentale, les déplacements sostind® par comptage d'incréments
unitaires (un incrément étant le plus petit déplaamet mesurable) la position réelle du mobile est
connue par rapport a un point zéro.

POSITIONNEMENT INCREMENTAL

TSX Série 7 ALTIVAR MOTEUR

Ce
1

3

4

S N WO ~
=
3 le==
g -
e

. LEh

A
=
a—'lq

i - :
vty
sl e

COUPLEUR DE - S—
POSITIONNEMENT
R
4\(‘7 5
: 5)

CODEUR INCREMENTAL
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Positionnement en absolu

+ 300 é

Fes droit

Fc_gauche Fe_origine Fe droit

f&:& l&:‘ 'ii'\

Chaque déplacement est réféerencé par rapport a I’origine.

Positionnement en relatif

+ 300 +250

+ 300 + 250
Fe_gauche Fc_origine Fe droit

‘. G G

Chaque déplacement est référencé par rapport au
déplacement précédent.
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Capteur potentiométrique

Linéaire ou rotatif, alimenté sous une tension tamte il fournit au curseur une tension
proportionnelle au déplacement du palpeur. La telcyie de réalisation est particuliere (probleme
de linéarité de piste).

Schéma de principe d'un potentiométre photo résisti

Capteur inductif
Capteur a transformateur différentiel

L'enroulement primaire est alimenté en alternatifpar un oscillateur. La translation ou la
rotation du noyau métallique modifie la symétrieatiamp magnétique dans les bobines secondaires.
Un circuit "démodulateur" détecte cette déformatien délivre une tension continue
proportionnelle au déplacement du noyau.
Du fait de leurs performances:
- mesure au micron
- linéarité 0,1 %
- température d'emploi
-60°Ca+125°C
lIs sont utilisés dans les systemes d'asservisseawncommande de veérin et pour le
positionnement de machines outils.
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Capteur résolver

C'est un transformateur rotatif a couplage vaeiald bobinage inducteur produit a
I'intérieur de la machine un flux alternatif qui @@amme dans un transformateur classique développer
dans le bobinage induit une force électromotriciite.

Le couplage entre le primaire (inducteur) et leoséaire (induit) n'‘est pas constant, il varie

en fonction du cosinus de I'andgle (décalage entre le stator et le rotor). La tensibernative qui
apparait aux bornes de l'induit est modulée enitudplpar le cosinu®

Déplacement angulaire

Tension INDUCTETR U= Sin wt

| \ J VL L
T |""‘___'""'J'_|'_I!_""

| W A ' ) r (I T A |
\ \ 1| H \ |\ |
1 v U U \J "J U

A Tension INDUTT U= Sin at Cos 8

EBobinage fize
IJDTUCTETE

| n N N '_‘.1 ﬂl
D | |I|I w'lr\ I|'I \ Inllq]} ll‘l | J'll | , |\ £
1

Transmetteur résolver

Il comprend un bobinage primaire tournant et deokinages secondaires disposés a
90 ° I'un par rapport a l'autre.

Le premier délivre une tension modulée en ®Gin
Le second délivre une tension modulée en ®os

@
Bobinages fixes , = i 7] ..p‘i
secondaires S o |
L é " |
L5 A
|l It \I
T Gy TS gt e oo o TR
S = 2 v
Ul=KTU3in wtdin &
g
b o
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Capteurs optiques

On trouve des systemes rotatifs “ codeurs” et gstemes linéaires “ regles”
Emetteur D.E.L

Codeurs rotatifs

1) Principe de fonctionnement. Disque rotatif _
Les constituants fonctionnels d'un codeur rotatifts © ﬁ

- une source lumineuse (LED). &

- réticule ajouré de "fentes". e

- un disque rotatif monté sur I'axe, ajouré detdsh e

- des détecteurs photoélectriques. \

La lumiére émise par la LED traverse les" fentes' rdticule, alignées sur les récepteurs
photoélectriques. Le positionnement des” fentesdidque rotatif donne un signal significatif pour
cet alignement. La rotation de ce disque déternla®e signaux alignés sur les récepteurs
photoélectriques.

2) Technologie possible

La_technologie incrémentale mesure de déplacement. Elle fournit une impulgioor
chaque incrément aligné sur la rotation de 'ax@epbsition peut étre calculée par un systeme de
traitement extérieur.

Deux signaux carrés, (A et B), en quadrature defamt la direction du mouvement.

Un autre signal, le “ top zéro “ Z détermine unasipon de référence et permet la
réinitialisation a chaque tour, il est au niveaenlméme temps que les voies A et B.

"o B U I

B

90'sl| | 360° él
L ;5 periode ou incrément
90°él |

+ 45’
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Un traitement électronique permet de délivrer lgaaux complémentaires, /A, /B, et /Z. Ces
signaux inversés sont utiles dans le cas des lifpremment parasitées et permettent d'utiliser des
systemes différentiels a la réception.

Les émetteurs de ligne sont spécialement concusgedype de réception.

Principales applications:

Comptage, Tachymétrie, asservissement, positioangrdétection angulaire.

La technologie absoluemesure de position

Elle fournie un "code" binaire pour chaque positiement. La résolution est égale & (A = nombre
de bits).
Possibilité de codeurs "absolu" multi tours, leleytotal est réalisé par m rotations de I'axe.

disques secondaires
indiquant le nombre de tours

0]

train d'engrenages

disque absolu
position dans le tour
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Si elle utilise le code binaire pur un signal dimton est alors ajouté afin d'éviter la prise en

compte d'informations pendant le changement d'€@que changement d'état du mot se trouve a
I'intérieur du signal d'inhibition

+
Signal d’inhibition _austl
Code |
v ——ﬂ ﬂ ﬂ ﬂ ﬂ-——ﬂ—ﬂ— representation
o des signaux
vue codeur
. cote axe,
Lee: & rotation
dans le sens
‘—,’__1——4’——)1_ horaire
B2
B3 L
B4 _[_

Si elle utilise le code GRAY, un seul "bit" changed'état a chaque incrément on n'a donc

plus besoin du signal d'inhibition Par contre, lgasuite, il faut traduire le code de GRAY en code
binaire.

Code ss* G1 J t I | I l [

représentation

gray des signaux
vue codeur
G2 m cote axe,
rotation
dans le sens
I——l horaire
G3

G4

Principales applications:
Détection angulaire, mesure de position, mesumisiance.
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3) Différents étages de sorties

Collecteur ouvert N\ +Ualim Sortie
X N
JL
0y

Bonne solution pour des distances jusqu'a 30 m.flgegiences de commutation sont peu
élevées (25 KHz MAX).

Permet I'adaptation aux différents niveaux logiques

La tension de déchet est inférieure ou égale b le courant maximal de sortie.

Totem péle ©
§ + Ualim
N | ~~
St Sortie
o 0V

Bonne solution pour les distances jusqu'a 100 nioration de l'interface de réception la
fréquence de commutation peut monter jusqu'a 50. KHz
Permet l'utilisation d'une charge:
- soit par rapport au O V.
- soit par rapport a + U alim.
La tension de déchet est inférieure ou égale B le courant maximal de sortie.

Emetteur de ligne (RS 422)

O 0
N + Ualim
N 4.7 N Jln N
N he 21 ST >
R
Codeur Ligne Réceptaur

Bonne solution pour les distances jusqu'a 1000 rdestfréquences de commutation trés
élevées (plusieurs centaines de KHz).

Fonctionnement en différentiel.

Permet une bonne immunité aux parasites sur la ligntransmission, sans réduction de la
fréequence de commutation.
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Systemes linéaires (régles)
1) Principe de fonctionnement

Une regle en verre comportant un réseau a traiéts e la gravure 2Am ou 40um et
“marque de référence absolue") sert de base dereneSette regle est balayée par voie photo
électrique. Le déplacement de la régle par rapgportapteur engendre grace aux cellules photo de
balayage des signaux périodiques et une pointgydal Supplémentaire en passant sur la marque de

reférence
lampe |_ E /I '|.
miniature =l régle DIADUR
o~ o
condenseur
rédseauatais \ » signaux de sortie
ceilules 5
photo-voltaiques
f—r————e m
00 ! T
O U— t . - i
|
|
PR » 3 . 2
Ad " B
- déphasage \ I
M S 900
30 TS"JQ‘ |
ettt W
sl =5
qui ; " cellules photo- e
N de référence réticuia palpeur voltaiques au silicium u t 1 1 | 4o
=3 |
respsLide ﬁ_‘____. signal de la margus ! -

balavage de réference

2) Unité compteur

Dans la partie compteur, les signaux de balayag@dgques sont transformés en
signaux de comptage par un circuit de mise en foFaecomptage de ces impulsions, et ceci avec le
signe correct a partir d'une origine au choix lenpteur affiche la position effective .Grace a
I'impulsion de référence, on peut reproduire latreh entre les positions et les valeurs affichges
rapport a l'origine choisie auparavant en cas deuw® de |'alimentation.
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