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CAPTEURS LINEAIRES DE POSITION A CORPS CYLINDRIQUE

Caractéristiques d'application

• Le boîtier cylindrique de 3/4'', la disponibilité de tous les
systèmes de fixation (étriers, articulations ou bride) ren-
dent la série PZ34 particulièrement polyvalente, dans un
éventail toujours plus larges d'applications.

• Grâce à sa structure, optimisée sur le plan mécanique,
ce produit se prête permet de développer des solutions
originales, (pour plus de détails, s'adresser au Service
Clients de Gefran).

• Idéal pour les machines de travail et de finition du bois et
du verre, ainsi que pour les bancs d'essais mesures géo-
technique.

CARACTERISTIQUES ELECTRIQUES ET MECANIQUES

MODELE

Course électrique utile (C.E.U.) +1 / -0

Course électrique théorique (C.E.T.) ± 1

Résistance de la piste ( C.E.T.)

Linéarité indépendante 
(dans la C.E.U.)

Dissipation à 40°C (0W à 120°C)

Tension max. applicable

Course mécanique (C.M.)

mod. PZ34 - S
Longueur du boîtier (A) mod. PZ34 - A

mod. PZ34 - F

Entre axes étriers conseillé (B)

Entre axes mini, entre rotules (C)

mod. PZ34 - S
Masse mod. PZ34 - A

mod. PZ34 - F

mm

mm

kΩ

± %

W

V

mm

mm
mm
mm

mm

mm

g
g
g

25

25

50

50

75

75

100

100

125

125

150

150

200

200

250

250

C.E.U. +1

1

0,2

0,8

20

2

0,1

1,6

40

3

0,1

2,6

4

0,1

5

0,05

6

0,05

8

0,05

10

0,05

3

60

C.E.U. +5

83,5
110
83,5

47

163

90
110
100

108,5
135

108,5

72

188

105
125
115

133,5
160

133,5

97

213

130
150
140

158,5
185

158,5

122

238

160
180
170

183,5
210

183,5

147

263

175
195
185

208,5
235

208,5

172

288

190
210
200

258,5
285

258,5

222

338

215
235
225

308,5
335

308,5

272

388

245
260
255

175

175

7

0,05

233,5
260

233,5

197

313

205
225
215

300

300

12

0,05

358,5
385

358,5

322

438

275
285
280

ALIMENTATION : 
Transmetteur auto alimenté 
Alimentation 2 fils : 12 à 30 V CC
ENVIRONNEMENT : 
Température d’utilisation : - 20 à + 70 °C 
Température de stockage : - 40 à + 80 °C
CARACTERISTIQUE : 
Gamme nominale : mini. 0 – 1 K ohm 

maxi. 0 – 100 K ohm 
Réglage du zéro : +/- 5 %
Réglage de la dynamique 75 à 100 % de R totale pot. 
Précision : 0,15 %

C O N V E R T IS S E U R  IN T E G R E  E N  T E T E  D E  S O N D E  

DESCRIPTION
Les transmetteurs R/I -4.20-2C font appel à la technologie moderne de composants montés en surface ( CMS ) qui
permet de réduire de façon importante le coût et le volume tout en apportant une amélioration des performances : 
grande dynamique de réglage des sondes. Les transmetteurs R/I -4.20-2C permettent une conversion 
potentiomètrique en signal 4.20 mA. Leur taille miniature est très appréciable pour l’ intégration en tête de sonde 
industrielle. 
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Contrôleur de rotation MS 25 UI

Le contrôleur de rotation transforme la fréquence d'entrée en une valeur de tension ou de courant analogique. 
La valeur max de la plage de mesure correspond à une valeur analogique de 20 mA ou de 10V.

Facteur d'atténuation (5) : permet de programmer le nombre de mesures de la vitesse de rotation qui seront
évaluées pour définir la valeur moyenne.
Facteur de réglage (2) : permet de programmer le facteur de multiplication et l'unité de la valeur max de la 
plage de mesure.
Valeur max de la plage de mesure (4) : les 3 commutateurs permettent de programmer la valeur max de la
plage de mesure.

Exemple de réglage :
commutateurs rotatifs : 0 5 7 4  100mHZ
La valeur max de la plage de mesure est donc 5,7Hz

Documentation technique codeur incrémental

Codeur incrémental 1024 impulsions/tour
Alimentation : 5Vdc régulée

Branchement du codeur incrémental

Module entrées logiques

codeur
incrémental

5 V

Variables utilisées pour l'algorithme :

I121 : entrée associée au capteur
Tempo : contient le temps écoulé
Compteur : nombre impulsions
Vitesse : vitesse du moteur en tr/s

DOCUMENT TECHNIQUE DT21
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