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DESCRIPCIÓN 

Sensor angular 

[0001] Esta invención se refiere a un sensor de acuerdo con el preámbulo de la reivindicación independiente 1. 

[0002] De CA-A1 232 957 se conoce un sensor tal como se ha indicado anteriormente. 

[0003] En el estado de la técnica, un sensor de ángulo de giro comprende unos imanes permanentes 4, 5 que 5 
giran entre sí alrededor de un eje de giro A, y una unidad de detección de densidad de flujo 10 que permanece fija 
respecto a estos imanes tal como se muestra en la figura 8. En los imanes permanentes 4, 5 unos polos distintos 
queda dispuestos unos frente a otros, colocados simétricos alrededor de la línea central de giro A. La unidad de 
detección de densidad de flujo 10 queda dispuesta entre los imanes permanentes 4, 5. 

[0004] La unidad de detección de densidad de flujo 10 puede ser por ejemplo un elemento Hall que emita una 10 
tensión de acuerdo con la densidad de flujo que varía según el giro relativo de los imanes permanentes 4, 5. 

[0005] En este tipo de sensor de ángulo de giro de la técnica anterior, la forma en sección transversal de los 
imanes permanentes 4, 5 es cuadrada y sus caras opuestas son paralelas, de modo que la densidad de flujo 
distribuido entre los imanes permanentes 4, 5 aumenta hacia una línea central del imán B, tal como se muestra en la 
figura 5. La variación de la salida de la unidad de detección de densidad de flujo 10 no sólo depende de la variación 15 
del ángulo de entrada del flujo sino también de las posiciones relativas de los imanes permanentes 4, 5, es decir, del 
desplazamiento desde la línea central del imán B. Por lo tanto, las características de salida de la unidad de 
detección de densidad de flujo 10 no son lineales, sino no lineales respecto al desplazamiento, tal como se muestra 
en la figura 9, lo cual da lugar a un error de detección. 

[0006] Por lo tanto, un objetivo de la presente invención es disponer un sensor tal como se ha indicado 20 
anteriormente tal que permita un rendimiento de salida de alta precisión sin aumentar los costes. 

[0007] El objetivo se consigue de acuerdo con la presente invención mediante un sensor para detectar un ángulo 
de giro como una señal eléctrica que comprende: unos imanes permanentes cuyos polos opuestos quedan 
dispuestos unos frente a los otros, y una unidad de detección de densidad de flujo que realiza un giro relativo entre 
los imanes permanentes, en el que las superficies de los polos opuestos de los imanes permanentes presentan una 25 
forma curvada, en el que las superficies de los polos opuestos de los imanes permanentes que no están unas frente 
a las otras quedan dispuestas paralelas a una línea central del imán o perpendiculares a ésta. 

[0008] En esta invención, es preferible que las superficies de los polos magnéticos opuestos de los imanes 
permanentes sean huecas para formar depresiones cóncavas. Alternativamente, las superficies de los polos 
magnéticos opuestos de los imanes permanentes pueden sobresalir hacia afuera para formar superficies convexas. 30 

[0009] En esta invención, puede disponerse un par de elementos Hall en cada lado del eje de giro de la unidad de 
detección de densidad de flujo. 

[0010] De acuerdo con esta invención, formando las superficies de los polos magnéticos opuestos de los imanes 
permanentes en forma de curva, la densidad de flujo entre los imanes permanentes puede distribuirse de cualquier 
manera deseada, sin necesidad de utilizar materiales costosos para los imanes permanentes, y puede obtenerse la 35 
alta precisión de detección requerida. 

[0011] De acuerdo con esta invención, puede hacerse que la densidad de flujo entre los imanes permanentes sea 
uniforme y puede hacerse que la resolución de salida del sensor sea constante sin utilizar materiales costosos para 
los imanes permanentes. 

[0012] De acuerdo con esta invención, la densidad de flujo entre los imanes permanentes puede concentrarse en 40 
las proximidades de la línea central del imán, puede configurarse una zona de alta resolución en la que la salida del 
sensor varía mucho respecto al desplazamiento de la unidad de detección de densidad de flujo, y puede aumentarse 
la precisión de detección del sensor de ángulo de giro. 

[0013] Además, de acuerdo con la presente invención, los elementos Hall no quedan dispuestos en la línea central 
de giro, de modo que puede obtenerse una distribución de densidad de flujo adecuada y la tensión de salida de los 45 
elementos Hall puede extraerse sin ningún error. 

[0014] Otras realizaciones preferidas de la presente invención se establecen en las otras reivindicaciones 
dependientes. En adelante, la presente invención se explica con mayor detalle mediante varias realizaciones de la 
misma en combinación con los dibujos que se acompañan, en los cuales: 
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La figura 1 es una vista en planta de un sensor de ángulo de giro que muestra una realización de esta 
invención. 

La figura 2 es una vista lateral del sensor de ángulo de giro. 

La figura 3 es una vista en planta que muestra una ampliación de un imán permanente.  

La figura 4 es una gráfica que muestra las características de salida del sensor de ángulo de giro. 5 

La figura 5 es un diagrama descriptivo que muestra la distribución de la densidad de flujo del sensor 
de ángulo de giro. 

La figura 6 es una vista en planta que muestra una ampliación de un imán permanente en otra 
realización de esta invención.  

La figura 7 es una gráfica que muestra las características de salida del sensor de ángulo de giro. 10 

La figura 8 es una vista en planta de un imán permanente de un sensor de ángulo de giro de acuerdo 
con la técnica anterior. 

La figura 9 es una gráfica que muestra las características de salida de este sensor. 

[0015] En primer lugar, la figura 1 y la figura 2 muestran un ejemplo de un sensor de ángulo de giro que puede 
aplicarse a esta invención. 15 

[0016] Este sensor de ángulo de giro comprende una carcasa 1 y un eje de giro 2 que giran entre sí, y un par de 
elementos Hall 7, 8 quedan fijos a un elemento de soporte 6 unido a la carcasa 1. Un par de imanes permanentes 4, 
5 quedan fijos a un rotor 3 unido al eje de giro 2. Cuando el eje de giro 2 gira, los imanes permanentes 4, 5 giran 
junto con el rotor 3. 

[0017] Los imanes permanentes 4, 5 tienen sus polos opuestos uno frente al otro en el rotor 3, y están dispuestos 20 
simétricamente alrededor de una línea central de giro A de un eje de giro 2. Los elementos Hall 7, 8 también están 
dispuestos simétricamente alrededor de la línea central de giro A, y quedan interpuestos entre los imanes 
permanentes 4, 5. 

[0018] Los elementos Hall 7, 8, que comprenden la unidad de detección de densidad de flujo 10, envían una 
tensión como señal eléctrica a través de un cable 9 a medida que varía la densidad de flujo según el giro relativo de 25 
los imanes permanentes 4, 5. 

[0019] En la presente invención, las superficies de los polos magnéticos 11, 12 de los imanes permanentes 4, 5 
presenta una forma curva de modo que la densidad de flujo entre los imanes permanentes 4, 5 se distribuye 
adecuadamente. 

[0020] La figura 3 es una vista en planta de los imanes permanentes 4, 5 vistos desde la dirección del eje de giro. 30 
Las superficies de los polos magnéticos opuestos 11, 12 de los imanes permanentes 4, 5 presentan una forma 
hueca curva en la figura 3. Por otra parte, las superficies de los polos magnéticos 13, 14 de los imanes permanentes 
4, 5 que no quedan unos frente a los otros presentan una forma plana. Por lo tanto, la superficie de la sección 
transversal en la dirección del polo magnético de los imanes permanentes 4, 5 disminuye hacia la línea central del 
imán B. De este modo, la curvatura de las superficies de los polos magnéticos 11, 12 puede ser establecerse de 35 
manera arbitraria, y puede hacerse que la densidad de flujo entre los imanes permanentes 4, 5 sea uniforme. 

[0021] En la configuración anterior, la distancia entre las superficies de los polos magnéticos 11, 12 formadas 
huecas aumenta hacia la línea central del imán B, de modo que estableciendo adecuadamente la curvatura de las 
superficies de los polos magnéticos 11, 12 puede hacerse que la densidad de flujo generado entre los imanes 
permanentes 4, 5 sea uniforme, tal como se muestra en la figura 5. De este modo, al hacer que la distribución de la 40 
densidad de flujo que pasa por la unidad de detección de densidad de flujo 10 sea uniforme, la variación de la salida 
de la unidad de detección de densidad de flujo 10 sólo depende de la variación del ángulo de entrada de flujo. La 
relación entre el desplazamiento (ángulo de giro) y la salida del sensor es lineal, tal como se muestra en la figura 4, 
de modo que la resolución de salida del sensor puede ser constante en una amplia gama de ángulos de giro. 

[0022] Puede obtenerse una distribución de flujo uniforme aunque se utilicen imanes de ferrita económicos. No 45 
hay necesidad de utilizar costosos imanes de tierras raras, de modo que el coste del producto puede reducirse. 
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[0023] Los elementos Hall 7, 8 no están dispuestos en la línea central de giro, de modo que disponiendo 
adecuadamente la distribución de la densidad de flujo que pasa a través de ellos, la tensión de salida de los 
elementos Hall 7, 8 puede extraerse sin ningún error. 

[0024] A continuación, en otra realización mostrada en la figura 6, las características de salida del sensor de 
ángulo de giro no son lineales en toda la gama, y se obtiene una mayor resolución en parte de la gama. 5 

[0025] Aquí, las superficies de los polos magnéticos 11, 12 de los imanes permanentes 4, 5 están formadas de 
manera que sobresalen hacia fuera en una forma convexa. En este caso, la superficie de la sección transversal en la 
dirección del polo magnético de los imanes permanentes 4, 5 aumenta hacia la línea central del imán B. 

[0026] La distancia entre las superficies de los polos magnéticos 11, 12, que sobresalen hacia fuera en una forma 
convexa disminuye hacia la línea central del imán B, de manera que la densidad del flujo generado entre los imanes 10 
permanentes 4 aumenta hacia la línea central del imán B. De esta manera, concentrando el flujo cerca de la línea 
central del imán B, la zona de alta resolución en que la salida del sensor varía mucho respecto al desplazamiento de 
la unidad de detección de densidad de flujo 10 aumenta. En esta zona de alta resolución, la resolución de salida del 
sensor respecto al desplazamiento es mayor. 

[0027] Las características lineales en toda la gama de desplazamientos disminuyen, pero como puede obtenerse 15 
una variación de salida mayor respecto al desplazamiento en parte de la gama, se obtiene una alta resolución. 

[0028] Esta invención no se limita a las realizaciones anteriores, comprendiéndose que son posibles varias 
modificaciones dentro del ámbito de las reivindicaciones adjuntas. 

[0029] Este sensor de ángulo de giro se utiliza para detectar un ángulo de giro, como el de un eje de giro, como 
señal eléctrica. 20 
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REIVINDICACIONES 

1. Unidad de sensor que está adaptada para detectar un ángulo de giro de un elemento giratorio que está incluido en 
la unidad de sensor, comprendiendo la unidad de sensor: 

un par de imanes permanentes (4, 5) que están dispuestos de manera que los polos opuestos (N, S) quedan unos 
enfrente de los otros con sus respectivas superficies frontales (11, 12) a una distancia para proporcionar un espacio 5 
entre estas superficies frontales, y que pueden girar respecto a una unidad de detección de flujo (10) alrededor de 
una línea central (A), estando dispuesta la unidad de detección de flujo (10) dentro de dicho espacio y estando 
configurada para detectar el flujo en el espacio para proporcionar una señal eléctrica que indica el ángulo de giro del 
elemento giratorio, 

presentando las superficies frontales (11, 12) de los imanes permanentes (4, 5) una forma curva, y 10 

presentando los imanes permanentes cada uno una superficie posterior (13, 14) opuesta a sus superficies frontales 
(11, 12), 

caracterizada por el hecho de que las superficies posteriores (13, 14) de los imanes permanentes (4, 5) presentan 
forma plana y son paralelas entre sí. 

2. Unidad de sensor según la reivindicación 1, caracterizada por el hecho de que las superficies frontales (11, 12) de 15 
los imanes permanentes (4, 5) presentan una forma cóncava o una forma convexa. 

3. Unidad de sensor según la reivindicación 1 o 2, caracterizada por el hecho de que el elemento giratorio 
comprende un par de elementos Hall (7, 8) para detectar el flujo. 

 



 

 
 

6 

 



 

 
 

7 

 



 

 
 

8 

 



 

 
 

9 

 



 

 
 

10 

 

 


	Primera Página
	Descripción
	Reivindicaciones
	Dibujos

