Budowa ekodera inkrementalnego

Ekoder inkrementalny jest urzgdzeniem wejSciowym, ktére stuzy do precyzyjnego zadawania
wartosci parametrow systemu, z wykorzystaniem pary sygnatéw sterujgcych przesunietych w fazie.

Schemat wewnetrzny ekodera dla wiekszosci rozwigzan wyglada nastepujgco (Rys. 1).

360%el
Us=5V

i i
A &K
oV

" Sygnal prostokatny, dwa kanaly przesuniete wzgledem " Poziomy napie¢ stanow logicznych
siebie 0 90° stopni elektrycznych =y 25.5V0C

" Line driver stany logiczne sygnalu wyjsciowego zgodne z -
EIA 422 A(R5422)

Zasilanie 5Y, TTL/RS422

= UJ0) <=o5vDC

Rys 1. Budowa struktury wewnetrznej ekodera inkrementalnego

Nastawy dokonywane potencjometrem s kodowane jako ciggu impulsdw prostokatnych

przesunietych w fazie, rys. 2.
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Rys. 2 Sposdb generowania sygnatu z ekodera inkrementalnego

Z uwagi na brak ograniczenia w zakresie obrotéw potencjometru, w niektdrych rozwigzaniach stosuje
sie dodatkowy sygnat poczatku, aby utatwi¢ ustawianie parametrow wymagajgcych wartosci

okresowych.



Ponizej zostat przedstawiony schemat uktadu z wykorzystaniem enkodera inkrementalnego:
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Konfiguracja pinéw ptytki prototypowej (STM32F030F4) w Srodowisku STM32-Cube zostata
przedstawiona na ponizszym rysunku (piny PA10, PA9).
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Oprécz rejestrowania sygnatow wejsciowych, za pomocg odpowiednio skonfigurowanych portéow
mikrokontrolera, mozemy réwniez sterowac urzgdzeniami wyjsciowymi. Jedng z technik ptynnego
sterowania np. silnikow, zrédet Swiatta, generowania programowo zadanego napiecia wyjsciowego
i wiele innym, powszechnie stosuje sie metode generowania sygnatu w postaci impulséow
prostokatnych o zmiennym wspdtczynniku wypetnienia. Taki sposéb sterowania nazywany jest
skrotem PWM (Pulse Width Modulation). Zasada dziatania tej metody sterownia zostat
przedstawiona na ponizszym rysunku:
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Wspdtczynnik wypetnienia okresla ile energii zostanie przekazane do odbiornika, co mozna
wyznaczy¢ za pomocg zaleznosci:

Wspdtczynnik wypetnienia = (Czas impulsu / Okres ) * 100%

Srednia warto$¢ napiecia wyjsciowego jest réwna szerokosci impulsu wzgledem okresu przebiegu. W
praktyce mozemy regulowac ptynnie wartos¢ srednig napiecia wyjsciowego w zakresie 0 - 100%.

Dobdr odpowiednim parametréw generowanego przebiegu ma kluczowe znacznie dla dopasowania
mocy odbiornika i energii jaka moze przyjgé, oraz zapewnia odpowiednig ochrone uktadéw
sterujgcych przed przekroczeniem dopuszczalnych parametréw obcigzenia.

W przyktadowym obwodzenie mamy obcigzenie w postaci diody LED, ktéra jest wrazliwa na nawet
krétkotrwate przekroczenie maksymalnego pradu pracy, zwykle rzedu 15 - 25 mA. Dla
przedstawionego schemat dla pradu statego mozna dobra¢ odpowiednio wifasciwe wartosci
rezystoréw ograniczajgcych, aby zapewnié bezpieczerstwo pracy ukfadu.
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