
 
 

描述 

 
 
 

 
 

 

 
 
完全综合600系列智能传感器简单化产品设计和包装。 
Features: 
 
 

50 KHz 静电传感器 

整合 SMT 驱动电路 
TTL 谐调 
方便的终端引脚连接 
单稳态和非稳态工作模式  
电压调节 
波束角度15° （-6 dB） 
低响应特性 
量程：6英寸 ～ 35英尺 
非常好的接收灵敏度  
可用于所有 600 系列传感器 
以超声波的频率在空气中工作 
 
 
PID# 615088 – 600系列仪表级智能传感器 
PID# 615089 – 600系列环境级智能传感器 
PID# 615090 – 600系列端面开口智能传感器 
 

 
紧凑设计 
最小的外部结构以方便连接 
可外部触发也可内部触发 
工作电源：6～ 24 VDC 
 
 
 
水平面测量，接近测量， 存在检测 
机器人技术，教育性产品 

 
 
 
新的智能传感器是基于超灵

600系列静电传感器序列，
作在 6 ～ 24 VDC的电源下
 
TTL 谐调集电极开路输出包
置可以使该单元外部触发，

应。 
 
数控增益和可变带宽放大器

杂波从而可以进行表面突起
 
典型绝对精度是满量程读数
 
600系列智能传感器新的紧
发。 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

特点 

型号 

600 系列智能传感器

 

优点 

应用 

器

规格
敏的6500测距模块板的增强型
新的电压控制电路可使传感器工

 。 

括上拉电阻，新的振荡电路的配

也可以在5 Hz的频率下连续感

可以使器件在声纳应用中降低

检测。 

的±1% 。 

凑综合设计可以使器件容易开

图 
波束方向
智能传感



 

 
600系列智能传感器规格 
量程范围................................................... 0.15 to 10.7 M  
   (0.5 to 35 Ft) 
精度(满量程)............................................. ± 0.1% 
波束方向图 ...............................................见图 
 典型15° 标称 
重复率 (非稳态) ........................................ 5 Hz 
 可以外部触发  
输出 2 + (INIT) 
 Internal Pull-up resistors to +5 VDC 
输入 (TTL 谐调)........................................ 2 + (ext INIT) 
电源要求  
 电压................................................... 6 to 24 VDC  
 电流, 传输期间 .................................. 2 A 
 电流, 传输后 (标称) ........................... 55 mA 

工作温度................................................0° to +40° C 
   (32° to 185° F) 
尺寸: 
 厚度................................................0.950 英寸 
 直径................................................1.700 英寸 
安装直径................................................1.525 英寸 
标准封装 
 仪表级  冷轧钢  

  表面涂黑 
 环境级 ............................................304 不锈钢 
 端面开口 ........................................304 不锈钢 
重量 ...................................................19 克 (0.7 oz) 
 
  

 
 
系统配线信息 

Pin 1 – 电源 -------------------需要 +6 ～ +30 VDC 具有100 mA电流能力的控制电源，传输过程中具有2A的短脉冲串能力。 
Pin 2 – 公共端 ----------------返回直流电源， TTL 输出和时钟信号。 
Pin 3 – 回波输出 -------------TTL 逻辑电平输出 (0-5 VDC)，当接收到回波信号时改变状态。 
Pin 4 – OSC 输出------------TTL 逻辑电平输出 (0-5 VDC)，内部 49,4 kHz 晶振器输出。 

注意：只有当INIT信号(pin 5)是高电平时该脚输出 。  
Pin 5 – INIT 输入 ------------TTL 逻辑电平输入或输出(见 “可编程跳线”)： 当从低到高变化时初始化一个传输/接收周期，

目标探测期间信号必须保持高电平 
Pin 6 – BINH 输入 -----------TTL 逻辑电平输入： 高电平时可进行多目标探测，  正常工作下与pin 2脚可连接也可不连接。 
Pin 7 – BLNK 输入 ----------TTL 逻辑电平输入：当发出一个信号后，输入信号为高电平时重置接收器的阈值，  这样可进

行多回波检测，  正常工作下与pin 2脚可连接也可不连接。 
可编程跳线 --------------------跳线安装后内部5 Hz 重复率，消除外部 INIT 输入。当连接时，内部晶振提供 INIT 信号， 此

时INIT 管脚输出。  
 
 
温度范围内工作在空气中绝对最大额定值 
 
输入输出引脚对地电压 .......................................................................................................................................... 7 VDC 
输入电压.............................................................................................................................................................. 24 VDC 
 
推荐工作环境 

  最小 最大  单位 
供电电压， Vcc  6.0 30.0 V 
高电平输入电压，VIH BLNK, BINH, INIT** 2.1  V 
低电平输入电压， VIL BLNK, BINH, INIT**  0.6 V 
INIT, ECHO and OSC 输出电压  6.8 V 
延迟时间，INIT变为高电平 5  ms 
循环周期 80  ms 
空气中工作温度， TA 0 40 °C 
    ** INIT 是外部触发 TTL 谐调输入；  INIT 是外部触发谐调输出 
 
  
                                                                                                                      
 
 



 

供电电压推荐满量程电路特性和空气中工作温度 
参数   测试条件 最小 典型 最大 单位 

输入电流  BLNK, BINH, INIT**  VI = 2.1 V   1 mA 
高电平输出电流， IOH ECHO, OSC, INIT** VOH = 5.5V  100 µA 
低电平输出电压， VOL  ECHO, OSC, INIT** IO L= 1.6 mA  0.4 V 
内部消隐期    2.38  ms 
XMIT 驱动信号时间    1.1  ms 
16脉冲时的频率  OSC 输出    49.4  kHz 
传输周期   XMIT 输出   49.4  kHz 
16脉冲后的频率  OSC 输出   93.3  kHz 
传输周期  XMIT 输出   0  kHz 
供电电流  传输期间     2000 mA 

 传输后     100 mA 
    ** INIT 是一个外部触发 TTL 谐调输入；  INIT 是内部触发谐调输出  
 
操作 
600系列智能传感器有两个基本工作模式：单回波模式和多回波模式。电源 (VCC) 的应用，开始输入 (INIT) 的应用，传输的结
果，和抑制消隐输入(BINH)的使用在两种工作模式下基本上都是一样的。加电以后，INIT 信号变成高电平前必须至少经过 5
毫秒，在此期间，所有的内部电路被重置、内部振荡器稳定。当 INIT 变为高电平后驱动传感器 (XDCR)发出信号。49.4 kHz
下 16个脉冲从传感器中发出。16脉冲传输完后，为了最合适的接收工作，传感器中保持 200 VDC 偏压（推荐）。 
 
被检测物反射回的回波传输后为了消除传感器固有的阻尼振荡，测距控制 IC的接收输入 (REC) 在开始信号(INIT) 之后通过内
部消隐被抑制 2.38毫秒。如果需要减少消隐时间  ，那么 BINH输入变成高电平，这样在内部消隐之前中止接收输入消隐。这
样就可以检测最短 1.33英尺的距离（相对于 2.38毫秒），另外如果传感器衰减的够快那么返回信号将不被响应。 
  
单回波模式 
 
单回波工作模式下 (Figure 1)，所需要做的就是等待传输信号的返回，每英尺的输出和返回大约需要 0.9毫秒。 返回信号被放
大并作为一个高电平信号输出。INIT变成高电平和 Echo (ECHO)输出变为高电平之间的时间与传感器与测量目标之间的距离
是成比例的。如果需要，当准备下一次传输的时候可以返回一个低电平的 INIT信号然后再使它变为高电平，这样就可以使周
期重复。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
图 1：无消隐输入的单回波模式周期 

  
 

                                                                                                                                    
 
 
 



多回波模式 
 
600系列智能传感器有一个外部消隐输入, BLNK, 在多回波工作模式下可以选择性的排除回波，也可以区分与目标物相隔3英
寸的回波。如果多于一个目标和单传输检测多重回波，那么这个周期有些许的差别 (Figure 2) 。 接收到第一个使ECHO输出
变为高电平的返回信号以后， 消隐输入 (BLNK) 必须变成高电平然后再变为低电平，以重置 ECHO 输出，这样就可以接收下
一个返回信号了。消隐信号在解决所有第一个目标返回的全部16个返回脉冲期间必须至少保持0.44毫秒，并且允许内部延迟
时间。此符合相隔3英寸的两个目标。 
 
增益控制和增益调节 
 
INIT 变为高电平，一个周期开始，接收放大器增益被非连续性的提高(Figure 3)，因为传输信号随着距离的增长在衰减。 大约
在 38毫秒时获得最大的增益。为了校准增益电位器，将探测目标放置在希望探测的最远距离处。旋转“增益调节”按钮 VR1 ，
顺时针旋到底 (CCW)，然后慢慢地顺时针旋转“增益控制”(CW) 直到探测出现，再旋转“增益控制”CW  1/16。 
注意：  为了可靠测量总是调节“增益控制”到所需的最小增益。过多地增益可能导致目标探测的失败。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
简图和元件线路图 

 
 
 
 
 

 
 
  


