
S 2. 13 临近传感器

临近传感器是指人体或其他机械设备的导体接近传感器的信号检测元件时，当接近的距

离小于限足距离时，传感器输出低电平，或者反之。具有这样性质的传感器称为 l临近传感

器。包的实质是一个临近开夫，特殊点在于人体作为开关中的一部分。常用来限定人体行动

的距离，这在生产实际中非常有用。

工作原理 临近传感器由三部分构成，即信号检测元件、如感振荡器和检波器。它们构

成一个整体。。

信号检测部分由一个金属棒做成。当人体接近它时，人体和金属棒间形成一个电容器，

人体作为电容器的一个接地电极。当二者距离较大时，它们之间形成的电容器容量较小，二

者距离较小时，电容器容量变大。用这个容量随距离不同而变化的电容器，来控制传感器叶'

加感振荡器的频率，以决定加感振荡器的振荡与停振状态，从而改变输出电平的状态(高或

i~) 。

结 构女n图2.13. 1所示，Ch L， 构成并联谙振电路。 L2 与 BG形成共基接法• c‘为
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反馈电容。 Cs、 Rs 为去藕电路。 C~ 为祸合

电容。 Rh Rz 为静态偏置电阻，并和 Cz 构

成选频网络。电位器w为用来调l陆近距离

的电位器。 矶、 Dz 构成检波电路。 Cc 为检

披电容。 Co 为人体和金属棒之间形成的电 R. 

容。当人体接近金属棒时， Co 变大， 它和

G 并联后，使反馈电容变大， 加感振荡器

(即加有电感 Lz) 的振荡条件遭到破坏， 因 R~ 

而停振或微小振荡，经矶、 Dz 检披后，输

出 Y。为低电平。反之， 当人体未接近金属

捧时， Co 为零， c.‘使加感振荡器电路正常
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振荡，经 Dh Dz 检波后，输出 Y。为高电 图 2.13.1 临近传感器结构图

平。

电路的振荡频率由下式表示z

10古龙τ{赫兹〉

式中 L，-单位为亨利，

C1一单位为法拉，

L1 可按下式计算=
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QR 
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式中 Q-L1 、 C1 谐振回路品质因素，

R一谐振囚路等效电阻。

停振距离 s 可按下式计算z

:;= K 去 ω
式中 K一决定 s 大小的系数， 一般取 0.04-0. "之间，

W一电位器电阻(Q) J 

C4一反馈电容 (pf)。

L: 大小应选择为 mH 数量级。
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主要性能 临近传感器的主要性能是停振距离 S。它的大小要根据需要按式(2.13-3)

来决定。 一般为数厘米至数十厘米。

临近传感器结构简单，工作可靠，常用于各种机械设备〈如压力机、 切纸机、压棋机、锻

压机等〉对人身安全有危险的地方.
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