
Оптический датчик положения (Optical)
Оптические датчики находят применение на сборочных

линиях, автоматизированных машинах, робототехнике. Датчик
содержит инфракрасный излучательный диод и n-p-n-
фототранзистор, смонтированные в одном корпусе. Этот датчик
имеет рабочий диапазон измерений 0,25 дюймов.

Цель лабораторной работы - наблюдение результатов из-
мерения расстояния с помощью оптического датчика на трена-
жере QNET MECHKIT. В таблице 1 приведено описание основ-
ных элементов виртуального прибора VI
QNET_MECHKIT_Sonar. На рисунках 1, 2 каждый элемент обо-
значен своим номером, представленным в таблице 1.

1. Основные сведения о лабораторной установке

Рис. 1. VI QNET MECHKIT Sonar: выбрана закладка “Collect Data”



Рис. 2. VI QNET MECHKIT Sonar: выбрана закладка “Calibrate Sensor”

Таблица 1. Перечень элементов VI QNET MECHKIT Pressure Sensor

ID № Обозначение Описа-
ние

Ед. изм.

1 Optical Position
Sensor (V)

Графический индикатор, на котором
отображается результаты измерения на-
пряжения от оптического датчика поло-
жения.

В

2 Target Range (in) Расстояние между объектом и датчиком. дюймы

3 Sensor Measurement
(V)

Результаты измерения напряжения с вы-
хода датчика, регистрируемые для каж-
дого положения объекта.

В

4 Sensor Readings График результатов измерения напряже-
ния и аппроксимирующая их кривая.

5 a Амплитуда экспоненты, вычисленной с
помощью алгоритма аппроксимации.

6 b Коэффициент затухания/нарастания экс-
поненты, вычисленной с помощью алго-
ритма аппроксимации.

7 Amplitude Коэффициент преобразования экспонен-
циальной характеристики датчика.



8 Damping Коэффициент затухания/нарастания экс-
поненциальной характеристики датчика.

9 Optical Position (inch) Графический индикатор положения объ-
екта, вычисленного на основе парамет-
ров Amplitude и Damping.

дюймов

10 Optical Position (in) Ползунковый индикатор положения
объекта, вычисленного на основе пара-
метров Amplitude и Damping.

дюймов

11 Device Селектор DAQ-устройства.
12 Sampling Rate Элемент управления для задания часто-

ты дискретизации.
Гц

13 Stop Кнопка, которая останавливает работу
VI.

2. Порядок выполнения
1. Убедитесь в том, что джампер J7 установлен в положение Optical Position.

2. Откройте виртуальный прибор VI QNET_MECHKIT_Optical.vi.

4. Убедитесь в том, что с помощью селектора Device выбрано то устройство, которое
показано на рисунке 3.

Рис. 3 Выбор устройства.

2.1. Сбор данных
1. Плавно вращайте по часовой стрелке рукоятку оптического датчика положения до

тех пор, пока плоская металлическая плоскость не коснется вершины трубки. Затем плавно
вращайте рукоятку против часовой стрелки, пока не дойдете до нулевой отметки. В этой
точке отражающий объект находится очень близко к оптическому датчику, и она будет при-
нята за расстояние 0 см. Введите 0 в первый элемента массива Target Range (дюйм) (рис. 4).
1 in = 2,54 см.

2. Введите значение напряжения, измеренное с помощью оптического датчика, соот-
ветствующее расстоянию 0 дюйм, в массив Sensor Measurement (V) (рис. 4).

3. Поверните регулятор на один оборот против часовой стрелки, чтобы переместить
объект подальше от датчика. Объект перемещается на 1 дюйм за каждые 20 оборотов. Введи-
те расстояние до объекта, перемещенного от нулевой точки в массив Target Range (in) (рис.
4).

4. Запишите значение напряжения на выходе датчика в массив Sensor Measurement (V).

5. Выполните измерения для всего диапазона расстояний до объекта (т.е. пока регуля-
тор не сможет больше вращаться против часовой стрелки). Учтите, что оптический датчик
положения имеет экспоненциальную характеристику. По мере ввода результатов измерений
вычисляются параметры экспоненты и автоматически строится аппроксимирующая кривая.

6. Задание 1. Запишите ваши результаты наблюдения расстояния и напряжения в таб-



лицу 2 и скопируйте экран графического индикатора Sensor Readings.

7. Чтобы остановить VI, щелкните мышью по кнопке Stop.

Рис. 4. Сбор результатов измерений с помощью оптического датчика

2.2 Калибровка датчика
1. Запустите VI QNET_MECHKIT_ Optical.vi.

2. На закладке Calibration Sensor введите параметры экспоненциальной функции в эле-
менты управления Gain и Damping (рис. 5), чтобы корректно измерять расстояние до объек-
та, например, когда объект находится на расстоянии 0,10 дюйма, на индикаторе должно ото-
бражаться значение 0,10 дюйма.

3. Запишите измеренные коэффициенты в таблицу 3.



Рис. 5. Калибровка оптического датчика положения

2.3 Упражнения
Задание 1. Результаты измерений

Таблица 2. Результаты измерений с помощью датчика положения

Расстояние об объекта
(дюймов)

Напряжение на выходе датчика (В)

0

0,05

0,25



Решение:
Типичная зависимость расстояния до объекта от результата измерения напря-
жения приведена на рисунке 6.

Рис. 6. Результаты измерений с помощью оптического датчика положения
Measured – результаты измерений; Curve Fitting – аппроксимирующая кривая; Sensor Reading –
отсчеты, полученные с помощью оптического датчика; Target Range (in) – расстояние (дюйм);
Sensor Measurement (V) – результаты измерений выходного напряжения датчика (В)

Задание 2.Калибровка датчика
Таблица 3. Параметры экспоненты оптического датчика положения

Параметр: Значение Единицы измерения Примечания

Коэффициент преобразования дюймов/В

Затухание


