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霍尔效应差分齿轮传感器 CYGTS101DC-S 
 
CYGTS101DC-S 霍尔效应齿轮传感器利用的是磁偏置的霍尔效应集成电路，精确地检测铁金属物体

的运动。这种专门设计的齿轮传感器 IC，具有偏置作用的磁铁和离散电容，并以塑料封装，具有物

理保护，安装成本低的特点。GTS 芯片是根据磁场峰值检测原理工作。 

该传感器由 4.5V 到 24V 直流电源供电。输出的是数字形式的灌电流（集电极开路，NPN）。反极

性保护是标准配置。即便电源无意接反后，也不会损坏传感器。     

 

产品特点 

 感应铁金属物体 

 数字灌电流输出 NPN (集电极开路) 

 高信噪比 

 极好的低速测量性能 

 输出幅度不依赖于转速 
 超过 20kHz 的工作频率 

 抗电磁干扰 

 反电源极性错误保护和瞬态保护 

 宽工作温度范围-40°C ~ +135°C.   

 

应用领域 

 
 
 
 
 
 
 

最大绝对额定值 

供电电压 -35V~+30V 

输出电压 -0.7V~+30V 

输出电流 灌电流 50mA 

工作温度范围 -40°C~+135°C (用户特制-40°C~ +150°C) 

 

订购指南 

产品编号 CYGTS101DC-S 

供电电压 4.5V ~ 24V 

饱和输出电压 <0.6V, typ. 0.25V (灌电流 40mA) 

敏感间距 0.2mm ~ 4.0mm (使用基准齿轮) 

转速 10-8000 

转换时间 上升时间: 最大 10µsec，下降时间: 最大 2µsec 

对照参考 1GT101DC, 1GT103DC, 1GT105DC 

汽车及重型车辆 

 凸轮轴和曲轴的速度和位置 
 传输速率 

 转速计 

 防打滑控制 
 

工业领域: 

 链轮速度 

 链条输送机速度/距离 

 停止运动探测器 

 高速低成本接近 

 转速表计数器 

  
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参考标准齿轮和间距(单位: mm) 

目标齿轮 外径 齿高 齿宽 齿间距 目标厚度 齿数 敏感间距 

目标齿轮 1 28 5.0 7.34 7.34 8.0 6 0.2-5.0 

目标齿轮 2 28 5.0 3.66 3.67 8.0 12 0.2-4.0 

目标齿轮 3 28 3.0 2.0 2.0 8.0 22 0.2-2.4 

目标齿轮 4 81.5 3.0 2.0 2.0 8.0 64 0.2-2.0 

 

          
 
 
 

目标齿轮大小，几何形状，位置和材料不同，传感器的特性也有所不同。传感器的最佳性能依赖于

以下因素的综合考量： 
 

 物体的材料、几何形状和转速 

 传感器和目标齿轮的间隙 

 环境温度 

 近处有无磁性材料 

   
 

           

 

 

 

 
 

 

 

敏感间距 

齿高 齿宽 

目标齿轮

厚度 齿间距 
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安装尺寸(仅供参考)  

 

  
 

引线的标准长度为 150mm;截面：4.7x2.3mm 
 

 

 

红 

 
 

蓝或白 

 
 

黑或棕

色 

红:  电源端 

 

白:  输出端 

 

黑:  接地端 
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应用指南 

这款传感器的输出是灌电流 NPN(集电极开路)，在电源与输出端之间应该连接一个上拉电阻(1k ~ 

10k)。 

 
 
 
 
 

 
 
 
 
 

差分磁场检测 

 
工作点:   B2-B1 < ΔBOP 输出低电平 

释放点:      B2-B1 > ΔBRP 输出高电平 

                       ΔBRP = ΔBOP + ΔBHYS 

                        Vcc 
        
CYGTS101DC-S     
                       OUT  
 
 
                       GND 

1k~ 10k 

+4.5V ~+24V 

Output signal 

0V 

B1: Hall Effect Element 1 
B2:  Hall Effect Element 2  

输出信号 

霍尔元件 1 

霍尔元件 2 

齿轮剖面 齿轮缺口 

            磁场差值 

输出信号 
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占空比 

 
当目标齿轮的旋转方向改变时，霍尔元件 1 和霍尔元件 2 之间的 磁场差值， 即∆B=B1-B2，使极性

也发生改变，参见下方右图。因此，传感器输出脉冲的高低电平将会反转。顺时针和逆时针的输出

脉冲互补。 
 

 

   
 

 

如果齿轮逆时针旋转时的输出脉冲的占空比由（1）决定  
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那么，顺时针旋转时输出脉冲的占空比为 

 

%100
21

2
%100 




TT

T
DCDC ccwcw    (2) 

 

占空比的这种性质可以用来检测齿轮旋转方向。 通过采用目标齿轮的最优几何占空比： 
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可以得到不同的逆时针旋转占空比 DCccw 和顺时针旋转占空比 DCcw ，以检测齿轮旋转方向。 

 

T1 T2 
探测器 磁铁 

霍尔元件 1 霍尔元件 2 

目标齿轮 

逆时针 

顺时针 



 
 
 
 

 
 
 

 

Tel.:  +49 (0)8121 – 2574100 
Fax:  +49 (0)8121– 2574101 
Email: info@cy-sensors.com 
http://www.cy-sensors.com 

Markt Schwabener Str. 8 
D-85464 Finsing 
Germany 
 

ChenYang 

Technologies GmbH & Co. KG 

版本 1 

2017 年 12 月发布 

刘纪苟 博士 

 

应用实例 
 

1) 不含方向检测功能的转速测量 

 

对于无方向检测的转速测量，  逆时针占空比 DCccw 应与顺时针占空比 DCcw 相等， i 即

DCccw=DCcw=50%.。在这种情况下，几何占空比 ηg 应设计为 40~50% 范围(Q≤ P) ，参见下方目标

齿轮。 

 

 
 
 
 

2) 含方向检测功能的转速测量 

 

为了检测目标齿轮的旋转方向，输出信号的占空比必须由以下方式决定。 传感器的输出端必须外接

一个非门， 以便获得一个附加的补偿信号。这个附加的高频脉冲信号用于脉冲插值（倍频），图示

如下。N1 和 N2 为脉冲数。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

如果 N1 < N2，目标齿轮以逆时针方向旋转。否则，目标齿轮以顺时针方向旋转(N1 > N2)。通过使用脉

冲信号 U 来确定转速。为确保能正确检测旋转方向，必须满足条件 Q > 2P。 

                       Vcc 
        
CYGTS101DC-S     
                      OUT  
 
                       
           GND 

1k~ 10k 

+4.5V ~+24V 

Output signal 

0V 

                       Vcc 
        
CYGTS101DC-S     
                      OUT  
 
                       
           GND 

1k~ 10k 

+4.5V ~+24V 

Output signal 

0V 

1 

2 

3 

N1 

N2 

转速： 

mT

N60
    (rpm)  (4) 

m：齿数，N：脉冲数，T：测量时间 

U 

Q ≤ P 

    输出信号 

目标齿轮 

齿轮传感器（部分） 

永磁体 

    输出信号 


