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7.1. Optické proximitné snimace

Zakladné typy

* jednocestna zavora
* reflexny senzor

« difuzny (divergentny, konvergentny)

* s potlagenim (pozadia, popredia)
* reflexna zavora (odrazka, reflektor) retro-reflexive
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7.1. Optické proximitné snimace
Jednocestna zavora
S ,

7. Proximitné snimace

Proximitny snima¢€ — bezkontaktny senzor uréeny
na detekciu pritomnosti blizkych objektov.
Vlastnosti su definované v IEC 60947-5-2

PodTla principu

» optické
e indukéné a indukénostné
» kapacitné

7.1. Optické proximitné snimace
Jednocestna zavora

+ lesklé objekty

+ zaSpinenie OK

- instala¢né naklady
- nastavenie

« efektivny lu¢

malé rozmery: clonka

7.1. Optické proximitné snimace
Jednocestna zavora

Smerové
charakteristiky

vysilag 1
—mm

vysilat 2 |

Smérové charakteristika definuje min. vzdalenost senzort

Tésna montaz jednocestnych zévor



7.1. Optické proximitné snimace
Jednocestna zavora

energia na prijimacom prvku
prahovaurovern

Vykonova rezerva=

Minimalni rezerva

vikonova rezerva | POVozni prostredi wykonu
1,6¢ Cisty vzduch, 8pina se na Gotkach nausazuje.
o5 Mirné znetidténi, mimé usazovani prachu, Spiny, 100

oleje a vihkosti, &isténi cotek je predepsano.

Stiedni znetiéténi, usazovani necistot ziejme,

10x i e
pfedepséno jen piilezitostné &isténi cosek

- Velké znetisténi, husté usazeniny na éotkach, miha
kout, olejovy film, isténi neni predepsano. »

Obr. 6.49  Orientacni pomiicka pro volbu vykonové rezervy
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7.1. Optické proximitné snimace
Reflexny SE€NZOr: divergentny a konvergentny

difuzni slozky
objekt |

(snimany predmét) vyslané svétlo
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hioubka ostrosti
snimaného pole

difuzni senzor

maximum vraceného svétla
Ztracené svétio / objekt

leskly pavrch % leskly povrch

difuzni senzor

7.1. Optické proximitné snimace
Reflexny SENZOr: s potlaéenym pozadim

P difuzni rozptyl svétia

objekt B

| min. I
spinaci

vzdalenost
-t —l >
. o
max. spinaci
vzdalenost |

Reflexni senzor s pevnou vzdélenasti potiaceni pozadi

* Porovnava sa intenzita P1 a P2:  P2>=P1
* Ak je A, nesmie odraz B dopadnut’ na P1
* P2 <P1 => nepritomnost’' A

7.1. Optické proximitné snimace
Reflexny senzor: difuzny

difuzni slozky
objekt s
(snimany pifedmé

vyslane svétlo
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7.1. Optické proximitné snimace
Reflexny senzor: konvergentny

dial’komer @:
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vzdialenost’

« velky uhol a — kratka aktivna zéna

* zachyti predmet v pasme citlivosti — logicky vystup
* merana vzdialenost radove mm

* mensi vplyv poruch

7.1. Optické proximitné snimace
Reflexna zavora A
0,1 —10 meti
ODRAZKA

spolahlivé aj pri
odklone 20°

Cinnost reflexni zavory zomy ihel pijimace
i

\
\-efektivni paprsek

- reflexni zavora



7.1. Optické proximitné snimace
Kutovy odrazac€ corner reflector

Apollo 11

10x10 3,8 cm ks
1:10" foténov
laser: @ 6,5 km

7.1. Optické proximitné snimace
Reflexna zavora

odrazka

losklé krabmg /7:10?? + lesklé Objekty
/7 shel odkionu + zaSpinenie OK

dopravnik
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- inStalaéné naklady
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odrazené svétio

reflexni zavora

i PR 2o snimané predméty
Odstranéni viivu silné reflexe — odklonénim senzoru ﬁ E B:
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Obr. 6.29 Vodorovné i svislé odklonéni senzoru pfi snimani
leskiych predméti s radiusem

7.1. Optické proximitné snimace

Systémy s optickymi svetlovodmi

Koncentricky svetlovod (spojity vystup)
* ma spojity vystup
» Ciasto€ne kompenzuje odrazivost povrchu a uhol

v
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7.1. Optické proximitné snimace

Odrazka

retroreflector

Priemyselné odrazky
» vySSia kvalita ako dopravné

3000 x

viac svetla ako biely papier

7.1. Optické proximitné snimace
Systémy s optickymi svetlovodmi

Optické systémy sa daju nahradit svetlovodmi
* tzv. "V" systém (logicky vystup)
* koncentricky svetlovod (spojity vystup)

"V" systém Uy ?
I
LE

prednastavena vzdialenost'

(dosiahnute) "7 TTC *: - ’U’[;ﬁ]’v’lél’(ﬁa ””” 1
— logicky vystup (zmena) i \

vyst, Y
JU 0D

””””””””””””” vzdialenost’

7.1. Optické proximitné snimace
Poruchové veli¢iny

Gizi senzor objekt  rusivé svéteiné zdroje
. :’ /
P4 | h
LRy 4 1 / stiidave svételng
chybné . v ¥ zdroje
mechanické "\ 7
nastaveni &
chybné zaSpinéni
elektrické mechanické poskozeni

nastaveni
EMC
kolisani napajeni

teplota

Obr. 6.63 Rusivé viivy, které oviiviuji snimani optosenzoru



7.1. Optické proximitné snimace
Aplikacie
Qﬁﬁ}\_’{i
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7.2. Indukéné a indukénostné proximitné snimace

Jednoduchy snima€ so zmenou
Sirky vzduchovej medzery &

Predpokladame, Ze:
Rmvzd >> Rm zeleza = Rm = Rm vzd

potom AV o N 1 SL
L= — L —N—=_ I—1
Al I 1 R, ==
N
kde: | je efektivna hodnota pradu
@ je tok, vytvoreny pradom / 5
a ak pre naznaceny obvod je
k.= uL? 11
o 2
potom: ’ L=N uospﬁng

7.2. Indukéné a indukénostné proximitné snimace

Rezonanéné vyhodnotenie
zmeny indukénosti
Zakladné rovnice pre rez. obvod
fo = 2n,/1ﬁ :
Cievka je zapojena:

« do sériového (paralelného)
rezonan¢ného obvodu I =Kons. ¢f )

_ ol . =22
0= R, resp: Q= ol

Vystup je zmena amplitady: | v
« pri pohybe po "boku" rez. krivky | LTc
« zatlmenim obvodu (virivé prady) ' v

a.)

Kvalita Q o
« predp. kondenzator s vysokou Q
« Qcelk potom zavisi len od Q cievky ~
R,
Cievku s jadrom (kovovym) mézme nahradit’ \ ~—
podla obr.81.c. L R T
W

* Rcu predstavuju straty v Cu vinuti

« Rw straty v jadre (hysterézne i virivé) ) Obrsl
r.ol.

7.2. Indukéné a indukénostné
proximitné snimace

e zmena parametraL [H; mH ; uH ]
* Zzmena x — zmena Rm — zmena L

* systémy maju otvoreny mag. obvod
* pracuju (obvykle) s potlatenym pofom
— virivé prudy

7.2. Indukcéné a indukénostné proximitné snimace

* Silne nelinearny systém
* proximitné (pribliZovacie) senzory
* rezonancneé vyhodnotenie

7.2. Indukéné a indukénostné proximitné snimace
Zmena kvality pri proximitnych snimacoch

Uvazuje sa vysSia fn (100 kHz + 1 MHz )

Priblizenie k elektricky vodivym predmetom — pokles Q
cievky virivymi pradmi

* zmensi sa amplitida

« alebo zaniknu oscilacie (ak je cievka ¢ast oscil. obvodu)

* vystup nespojity - logicky signal
» moznost Ciasto€ného nastavenia spinacej vzdialenosti



7.2. Indukéné a indukénostné proximitné snimace
Dvojvodi€ovy systém s komparatorom
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7.3. Kapacitné proximitné snimace
Zakladné viastnosti

Vztah pre kapacitu:

kde C - kapacita [F] (v praxi - mF, pF, nF, pF)
&,-8,853.10" [F/m]
¢, - relativna permitivita (dielektricka konstanta)
pre vakuum a vzduch ¢ = 1,
plasty £ =2+ 10,
dielektrika £ = 5.10*
S - aktivna plocha elektroéd [m?]
d - vzdialenost elektréd [m]

Pre proximitné sa vyuziva zmena d.

Vyuzitie je pre menSie vzdialenosti, radove mm, cm
 proximitné snimace - otvoreny systém
* snimacia hlavica je kompaktna.

7.3. Kapacitné proximitné snimace
Kompenzaéna elektréda

» K ma kapacitu hlavne na S, nie cez predmet, (mala medzera S — K),
Cs« sa teda vzdialenostou velmi nemeni

« stipne vlhkost' (x = konst.) — stipne Cm-s — stipne KSV — stipne ampli-
tuda kmitov, su€asne stipne i Cs-k — stipne ZSV — pokles amplitudy

* ako spojité su systémy problematické (presnost)
« CastejSia je nespojita ¢innost do cca 20 mm
* pre registraciu (napr.papierové krabice) cca do 80 mm.

'KSV - kladna spatna vézba

Z8V zaporna spatna vazba predmet i . 3+Ux

i
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I s | KSV-oscil usmer i
I = on | vys
K | zsv-ritim komp ]—‘; 3
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- merna (M) _ KsT k]
— spolo¢na (S) 257 snimac¢

kompenzacna (K) ~

7.2. Indukéné a indukénostné proximitné snimace
Trojvodicové systémy

trojvodiCové systémy (spinacie)
— kolektor, alebo emitor tranzistora je vyvedeny

spinana vzdialenost, do 8 + 10 mm, max do 40 mm.
(presne pre def. material)

konstrukcia - "hruba" skrutka so zavitom
(napr. @ 10 x 40 mm)

na snimaci miestna indikacia

7.3. Kapacitné proximitné snimace
Princip vytvorenia senzorového systému

XA

« vodi¢e — "skratuje" sa Cast vzd. medzery
« nevodite — zmeni sa Cast dielektrika ( € )

Reaguje na predmety
elektricky vodivé i nevodivé:

* C (zmena) je malda — obvody
su v tesnej blizkosti

bjekt €
e C - ¢ast rezonan¢ného obvodu o€ (p, r)

« vystup je logicky signal: vzdialenost’ -

* pri registrovani predmetu K
« pri pribliZzeni sa na urcitu vzdialenost [ [/ Y

« "spojita" presnost je nizka \

| 1
0 C 0 snimacia,
Problém je vihkost v okoli elektrod. hlavica

Voda ma ¢&r = 80 , m6Ze silne ovplyvnit meranie.



