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Sensori ad effetto Hall

Tipi di sensori di posizione che sfruttano 1'effetto Hall; un semiconduttore immerso in
un campo magnetico se percorso da corrente ¢ sottoposto ad una forza ortogonale sia
ad I che a B che sposta le cariche all'estremita stesso del conduttore e quindi genera
una tensione:

V,=K*xBx*I

ove K dipende dal tipo di materiale.

se I'oggetto azionatore(barretta semiconduttrice) ¢ vicino il campo magnetico ¢ piu
intenso e quindi si puo capire se 1'oggetto ¢ piu lontano o meno lontano osservando il
valore della tensione Vh.

Nella figura seguente si vede un tipo di sensore ad effetto Hall, in cui si ha sensore e
magnete permanente sul solito dispositivo che puo rilevare velocita e posizione di
una ruota dentata:

HALL EFFECT SENSOR

Trigger
Wheel

Permanent
Magnet

Hall Effect
Sensor

Gap

Il campo magnetico ¢ rinforzato quando il singolo dente della ruota passa vicino al
sensore, quindi abbiamo

passaggio dente:

assenza dente: Vi<V

in un giro di ruota abbiamo quindi un insieme di valori oscillanti della tensione di
Hall, Vh1 e Vh2 e cid che otteniamo ¢ quindi un'onda quadra con periodo
inversamente proporzionale alla velocita di rotazione n in giri/min. Si ha quindi:

n: direttamente proporzionale ad /= Ty ove Thé il periodo della forma d'onda
ottenuta



Il segnale in uscita dal sensore ¢ quindi del seguente tipo, un'onda quadra che puo
essere vista come una successione di impulsi.

Tale onda quadra puo essere sfruttata in diversi modi, se vogliamo misurare la
velocita di rotazione della ruota dentata si puo inviare tale forma d'onda a un
contatore, un circuito digitale che conta il numero di impulsi in arrivo e poi mandarne
il risultato su un display:
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Oppure si puo far uso di un trigger di schmitt(porta logica NOT con isteresi) per
rivelare 1 passaggi in cui passa il dente e inviarli a un diodo Led ad esempio che
lampeggera o meno a seconda del livello della tensione di Hall oscillante in arrivo.






