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SÝNYAL ÜRETÝCÝLER 
 (ENCODERLER) 

 
Encoder (Sinyal Üretici); şaftının hareketine karşılık, sayısal(dijital) bir elektrik sinyali üreten 
elektro mekanik bir cihazdır.  
 
Encoderlar Çalýþma þekillerine göre; dönel olarak çalýþan Saft Encoderlar ve doðrusal   
olarak çalýþan  Lineer Encoderlar olmak üzere ikiye ayrýlýrlar.  
 
Testere Dişli bir kol yada  Ölçü  Tekerleği  gibi uygun bir mekanik dönüştürme cihaz ı ile 
birlikte kullanıldığı zaman; Şaft Encoderlar,  
 

• Açısal yer değiştirme,  
• Lineer ve dairesel hareket,  
• Dönüş hızı,  
• İvme,  

      
gibi büyüklükleri ölçmek için kullanılabilir.   
 
Encoderlar, çıkış tipine göre ikiye ayrılır; 

  

• Mutlak Tip (Absolute) Encoderler  
 
 Bu Encoderlar, her pozisyonlarýnda farklý sayýlardaki bitlerden oluþan dijital bit dizileri şeklinde 
 birbirine benzemeyen çýkýþlar üreterek, gerçek pozisyonlarýný  tam olarak gösterirler.  
 

• Art ımsal Tip (Incremental) Encoderler 
Bu Encoderler, her pozisyonda benzer çýkýþ sinyalleri (Kare Dalga) üretirler. Bu Sinyaller 
hýz ölçümü(bir Takometre ile birlikte)yada sayma iþlemi için(bir Sayýcý ile birlikte)kullanýlabilirler. 

 
Encoderlar aşağ ıdaki gibi birçok uygulamada  kullanılabilmektedir; 

 
• Endüstriyel kontrol işlemleri,  
• Endüstriyel robotlar, 
• Tezgahlarda, 
• Ölçme gereçleri, 
• Çiziciler(plotters) ve bölücüler(dividers), 
• Levha İşleme makineleri, 
• Ölçekler ve balanslar, 
• Antenler ve teleskoplar, 
• Cam, mermer, çimento, tahta vb işleme makineleri, 
• Tekstil, deri işleme makineleri, 
• Vinç, köprü vinci, presleme makineleri, 
• Baskı ve paketleme makineleri, 
• Medikal Cihazlar, 
• Kapı Kontrol Cihazları. 

 
 
 



 

 2

 
Şekil 1, Artımsal (Incremental) Tip Şaft Encoder Uygulamalar ına birkaç örnek göstermektedir. 
 
 

 
                                                         Şekil 1

 
1. Düz bir testere dişli kol üzerinde hareket eden, yuvarlak dişliye bağlanarak 

dairesel bir hareketin doğrusal harekete çevrimi. 
2. Sonsuz dişli, kaymalı yataklara bağlanarak, döner hareketin doğrusal  

harekete çevrimi,  
3. Ölçü Tekerleğine (Çevre Ölçüsü Belirlenmiş Bir Tekerlek) bağlanarak Boy Ölçümü. 
4. Elektrik Motorlarının arkasına monte edilerek hız, yön ve Pozisyon Kontrolü, 
5. Bir döner tablaya  bağlanarak, direkt aç ısal hareket bilgisi elde  edilmesi 
6. Tartı Makinelerine Direkt olarak bağlan ıp,elektronik olarak ağ ırlık ölçümü. 
 

 

ALGILAMA TEKNOLOJİSİ 

Encoderlar,  genellikle optik veya manyetik algılama teknolojilerinden birini kullan ır.  
 
Optik Algılama   
Birçok endüstriyel alanda, yüksek çözünürlük, yüksek çal ışma h ız ı ve güvenilir uzun ömürlü 
çalışma sağlar.  
 
Manyetik Algılama  
Daha çok, çelik, metal ve kağıt fabrikaları gibi, ağır(sert) koşullarda, yüksek çözünürlük, 
yüksek çalışma hızı ve toz, nem ve sıcaklık & mekanik şoklara karşı maksimum dayanım 
sağlar.    
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OPTİK ENCODERLER 
 
Optik Encoderlarda alg ılama için, üzerinde düzgün şekilde dizilmiş çizgiler olan cam disk, 
üzerinde yarıklar olan metal veya cam disk(şaft encoder) veya metal veya cam şerit(lineer 
encoder) kullanýlýr.  
 
Artımsal (Incremantal) Tip Encoderde, disk üzerinde çıkış sayısına bağlı olarak bir veya 
daha fazla çizgi dizisi bulunur; 
 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Paralel Çýkýþlý Mutlak (Absolute) Tip Encoderde ise, çıkış bitlerinin sayısı kadar çizgi dizisi vardır.
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

A, B, Z ve A, B, Z  çýkýþlý

12 Bit Çýkýþlý 

tur

tur


tur
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Şekil 2, Artýmsal (Incremental) bir Encoderin şeklini göstermektedir. 
  

 
                                                                 Şekil 2 
 
Yönü ayarlanmış (Hizalandırılmış) bir ışık ışını; biri statik (RETICLE) diğeri hareketli   
iki yuvarlak (Radial) Disk’e nişanlanır.      
 
Her iki disk arasından geçebilen  ışık, statik diskin hemen ötesinde yer alan bir grup Foto-
transistorun üzerine düşer.  

 
Sabit disk üzerinde, bir yerine birkaç yarık kullanarak elde edilen elektrik sinyali daha güçlü 
olur ve aslında bu sinyal dönen disk üzerinde bulunan çizgilerin ortalamasıdır.  
 
Bu şekilde elde edilen elektriksel çıkış, küçük disk hatalarına veya optik sistemdeki küçük 
yan ılt ıc ı durumlara duyarl ı değildir(Böylece hatal ı sinyal üretilmesi engellenmektedir).    
 
Bu nedenden dolayı, Statik Diski birden fazla Yarıktan oluşan Artımsal Tip Encoderlerin, tek 
yarıktan oluşan  diğer tiplere göre ürettikleri kare dalgalardaki titreşimler (bozulmalar) daha az 
olur.  

 
ENCODERleriın  performanslar ı; tarama  düzeninde Push-Pull yönteminin kullan ılmas ı ile 
daha da geliştirilmiştir. Bu sistem, biri karanlık bölgede iken, diğeri aydınlatılmış  bölgede 
kalan iki foto-transistorun çıkış sinyallerini karşılaştırır, böylece hem Besleme Geriliminde 
dalgalanmalar hem de ortam sıcaklığında değişimler olması durumunda bile, çok kararlı 
çıkış sinyalleri  elde edilebilmektedir. 
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Manyetik Encoderler 
 
Manyetik algılama teknolojisi; toz, gres(yağ), nem ve diğer kirletici etmenler ile şok ve 
titreşime karşı oldukça dayanıklıdır.  
 
Manyetik Encoderlar, algılama şekillerine göre sınıflandırılabilir; 
 
Manyetik Pick-Up; 
 
Bir mıknatıs üzerine sarılmış telden oluşan bir sensör kullanır. Bu sayede, hareketli diskin 
bir dişi bu sensörün önünden geçtiği zaman bir voltaj sinyali üretilir.  Bu encoder, en çok 
hız ölçümlerinde kullanılır, çünkü sensör, diskin dişi yaklaşık 5 m/s den düşük bir çevresel 
hızla geçerse cevap vermeyecektir.  
 
  
 

 

 

 

 
 
Hall-Effect veya Manyetoresistif; 
 
Bir mýknatýs ile Hall-effect veya Manyetoresistif bir element kullanýr. Demir esaslý mýknatýs 
(Ferro-magnetic ) özelliðine sahip bir materyalin varlýðýnda, voltaj veya elektriksel dirençte 
meydana gelen deðiþiklik  ile pulse üretir. Ferro-magnetic materyal, manyetik þaft enkoderde, 
diþli çarkýn bir diþi iken,  Manyetik Lineer Encoderde, içinde metal parçacýklar olan bandýn 
içindeki her bir metal parçasýdýr. Bu encoder, her hýzda çalýþýr ve hem Þaft hem de lineer olarak 
kullanabilmek mümkündür. 

 

 

 

 

 

  

Lineer Manyetik Encoder 
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Encoder Kodlama Tipleri 
 
Artımsal(Incremental) Tip Kodlama 
Artımsal(Incremental) Tip Encoderler, her turda, (Pulse Per Revolution (PPR)) veya lineer 
harekette inç veya mm başına, belli say ıda eşit aralıklı sinyaller(Pulse) üretir.  
 
 
 

  

 

 

QUADRİTİK ÇIKIŞLAR 

Artımsal(Incremental) Tip Encoderlarda Çıkış Tipleri 

• Tek Kanallı(Kanal A) Şaft Encoderler : 
Tek kanallı şaft Encoderlar sadece bir çıkış kanalına sahiptirler(A). Dönüş 
yönünün tespitinin gerekli olmadığ ı uygulamalarda, mesela sadece toplama veya 
ç ıkarmal ı Tip say ıc ılar veya takometreler ile kullanıl ır. 
 

• Çift Kanallı(Kanal A ve Kanal B) Şaft Encoderler :  
Bu Encoderlar iki kanallý kontrol sistemleri kullanýr ve aralarýnda 90º faz farký 
olan çýkýþ sinyalleri üretirler (A ve B).  Çýkýþlarý deðerlendiren elektronik   
devre, iki kanal arasındaki  bu faz gecikmesinden yararlanarak encoderin 
yönünü tespit edebilmektedir. Çift kanallý   Þaft Encoderlar, dönüþ yönünün
tespitinin gerekli olduðu durumlarda, yukar - aþaðý  (Up-Down) sayýcýlarla,
konumlandýrma donanýmlarýnda, hareket veya salýným durduktan sonra net 
pozisyonun  belirlenmesi  gereken durumlarda kullanýlýr.    

 
• Üç Kanallı Şaft Encoderler :  

Aslýnda bu Encoderlar, Encoderin herbir tam dönüþünde bir sinyal veren, bir
Referans kanalına (“0”, “marker”, “Index”, “Z” kanalı da denir) sahip olan
İki Kanall ı Şaft Encoderlerdir. 

 
Örneğin bir makinenin yada encoderin kendisinin referans pozisyonunun kesin
tespiti için bu Sinyal gereklidir. Referans sinyali olarak adlandırılan bu sinyale
sahip Þaft Encoderlar  çoðunlukla konumlandýrma sistemlerinde kullanýlýr.
 
Sahte   Sinyalleri   bastırmak   için,   Güvenli  ç ık ış  devreleri (RS 422 ve  
Push-Pull) normal sinyallere ilave olarak ters çevrilmiş (inverted) sinyaller de 
üretir (A,B,Z kanalları). 
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İki Kanall ı  Şaft Enkoderin bir turdaki sinyal sayıs ı, say ıc ın ın, Kanalların sinyal başlar ı ve 
sinyal sonlar ın ı okumas ı için ayarlanmas ı ile arttır ılabilir. Bir turda 2500 sinyal(Pulse); 
elektronik olarak 5000 veya 10 000 Pulse/Tur (PPR) oran ına kadar artt ır ılabilir. 

 

 

 

                  

              
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Artımsal(Incremental) Tip bir encoderin çıkışı, hareketi ifade eder. Pozisyon belirlemek için, 
sinyallerinin (Pulse) bir sayıcı tarafından toplanması gerekir. Sayım işlemi, bir elektrik 
kesintisi veya elektriksel geçişlerde bozulma olması durumunda kaybolacaktır. Pozisyon 
Sayıcısının tekrar başlaması için,  encoderin bağlı olduğu cihaz, referans veya başlangıç 
pozisyonuna getirilmelidir.           
 
 

90°

180°

180°

360°

B

A
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Mutlak(Absolute) Kodlama 
 
Mutlak encoder, encoderin gerçek pozisyonunu, aynı zamanda hız ve hareket yönünü
göstermek için dijital bit dizileri şeklinde çıkışlar üretir. Güç kaybı olması durumunda, güç
ne zaman geri gelirse gelsin, encoderin çıkışı doğru pozisyonu gösterecektir(Güç
geldiğinde bulunduğu pozisyon). Bu tip encoderlerde, Artımsal tip encoderlerde olduğu gibi
cihazın referans pozisyonuna alınmasına gerek yoktur. Elektriksel geçişler, sadece geçiş
zamanlarında veri hatalarına sebep olacaktır, bu hatalar kontrol sisteminin dinamik
işleyişini etkilemeyecektir.  
  
Mutlak(Absolute) Tip Encoderlerın çözünürlüğü, çıkış ındaki bit sayısı ile tanımlanmaktadır.
Bu çıkışlar, BINARY (ikilik sistem), BCD veya her pozisyonda sadece tek biti değişen GRAY
kodda olabilir. Gray kod, hata tolerans ın ı minimuma indirmek için kullan ıl ır.  
 
Tek Turlu (Single-Turn)  ve Çok Turlu (Multi-Turn) Mutlak(Absolute) Encoderlar  
   
Tek turlu bir encoderde çıkış kodları her turda tekrar edilir. Bu tip bir encoderde, bir tur
içerisindeki çıkış sinyalleri eşsiz olmasına karşın, encoderin kaç tur döndüğü ile ilgili bilgi
veren bir çıkış yoktur. Örneğin,  1024 Pulselık bir encoderda, sadece 1024 eşsiz (birbirine
benzemeyen) pozisyon vardır ve herhangi bir turda bu pozisyonların hangisinde
olduğumuz bilgisini alabiliriz. 
Çok turlu encoderlarda ise, encoder çıkışı, şaftın her pozisyonu için eşsiz olmakla birlikte,
encoderin kaçıncı turu attığ  ı bilgisi de bellidir. Çok turlu Encoderlar, 4096 tura kadar
mevcuttur. 4096 Pulselık, 4096 turlu bir encoderda, 4096x4096 eşsiz pozisyon vardır. Yani,
encoder 321. turda, 3524. pulse’ta deme olanaðým ýz vardýr.       

 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 BCD 8421 Code 
 D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 

1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 1 

2 0 0 0 0 0 0 0 0 1 0 

3 0 0 0 0 0 0 0 0 1 1 

4 0 0 0 0 0 0 0 1 0 0 

5 0 0 0 0 0 0 0 1 0 1 

6 0 0 0 0 0 0 0 1 1 0 

7 0 0 0 0 0 0 0 1 1 1 

8 0 0 0 0 0 0 1 0 0 0 

9 0 0 0 0 0 0 1 0 0 1 

10 0 0 0 0 0 1 0 0 0 0 

11 0 0 0 0 0 1 0 0 0 1 

12 0 0 0 0 0 1 0 0 1 0 

13 0 0 0 0 0 1 0 0 1 1 

...        ...     ...         ...      ...      ...      ...     ...       ...      ...      ...  

125 0 1 0 0 1 0 0 1 0 1 

D9 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 
125 0 1 0 0 1 0 0 1 0 1 

1 2 5

Ondalýk sayýnýn her basamaðý ayrý ayrý Binary Code'a  
çevrilir ve yan yana yazýlýr. Çýkan sonuç BCD code olur.
Yandaki örnekte, 9 bitlik bir kodlama vardýr. Maksimum
BCD pulse sayýsý 399 olabilir.

 

BCD CODE : 
BCD kodlama, Ondalýk bir sayýnýn, her bir Rakamýnýn ayrý ayrý Binary Koda çevrilmiþ halidir.
Aþaðýdaki tabloda, 10 bitlik bir encoderin deðiþik pozisyonlardaki çýkýþlarýnýn durumlarýný göstermektedir;  

Ondalýk bir sayýyý BCD Koda çevirmek için aþaðýdaki prosedür izlenir;

Ondalýk sayýmýz "125" olsun. 125'in "1", "2", ve "5" rakamlarý ayrý ayrý Binary koda çevrilir;

" 1 "in Binary kod Karþýlýðý:

0    1
D8  D9

" 2 "nin Binary kod Karþýlýðý: " 5 "in Binary kod Karþýlýðý:

D4

D5

D7  D6   D5   D4
0        0      1      0

D0

D1
D2

D3   D2   D1   D0
0       1      0      1

Elde edilen Binary Kodlar yanyana yazýldýðýnda, Ondalýk sayýnýn BCD koddaki karþýlýðý elde edilir.

BCD Kodu Ondalýk sayýya çevirmek için aþaðýdaki prosedür uygulanýr;   

Öncelikle verilen BCD Kod, saðdan-sola doðru 4'lü gruplara ayrýlýr. Bu gruplar, Binary koddan Ondalýk sayýya tek tek
çevrilir. Ortaya çýkan rakamlar, saðdan sola doðru yanyana yazýldýklarý zaman, ortaya çýkan sonuç BCD kodun
Ondalýk karþýlýðýdýr.

KODLAMA  SÝSTEMLERÝ
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medya
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medya
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medya

medya
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 BINARY Code 
 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 

1 0 0 0 0 0 0 0 0 1 

2 0 0 0 0 0 0 0 1 0 

3 0 0 0 0 0 0 0 1 1 

4 0 0 0 0 0 0 1 0 0 

5 0 0 0 0 0 0 1 0 1 

6 0 0 0 0 0 0 1 1 0 

7 0 0 0 0 0 0 1 1 1 

8 0 0 0 0 0 1 0 0 0 

9 0 0 0 0 0 1 0 0 1 

10 0 0 0 0 0 1 0 1 0 

11 0 0 0 0 0 1 0 1 1 

12 0 0 0 0 0 1 1 0 0 

13 0 0 0 0 0 1 1 0 1 

...       ...      ...      ...      ...      ...      ...      ...       ...      ...

125 0 0 1 1 1 1 1 0 1 

D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 
125       0 0 1      1 1 1     1 0 1 

202122.....

(20 x 1) + (21 x 0) + (22 x 1) + ... + (28 x 0) = 125 (Binary Code'un Ondalýk Karþýlýðý) 

BINARY CODE :
Binary Kodlama sisteminde, Binary Sayý sistemi kullanýlýr. Deðerler 0 veya 1 olabilir. Bu sistemde en soldaki rakam
en büyük deðere sahip rakamdýr. Binary Kodlama sisteminde, belirli sayýda (n) bit sayýsý ile belirli sayýda deðer elde
etmek mümkündür. 
Örneðin "n" bitlik bir encoder olduðunu varsayalým. Bu encoder, 2n sayýda deðiþik pozisyona sahip olabilir. 
9 bitlik bir encoder, 29 farklý pozisyona sahip olabilir. 

Binary Kodu Ondalýk Sayýya çevirmek için, aþaðýdaki prosedür uygulanýr;

Ondalýk bir sayýyý binary code çevirmek için ise aþaðýdaki prosedür izlenir. 

D0

D1

D2

D3

D4

D5

D6

Bölme iþlemi D6'da bittiði
için, D7 ve D8  "0" deðerini
alýr. 
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Aþaðýdaki tabloda, 9 bitlik bir encoderin deðiþik pozisyonlardaki çýkýþlarýnýn durumlarýný göstermektedir;



 GRAY Code 
 D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 

0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 

1 0 0 0 0 0 0 0 0 1 

2 0 0 0 0 0 0 0 1 1 

3 0 0 0 0 0 0 0 1 0 

4 0 0 0 0 0 0 1 1 0 

5 0 0 0 0 0 0 1 1 1 

6 0 0 0 0 0 0 1 0 1 

7 0 0 0 0 0 0 1 0 0 

8 0 0 0 0 0 1 1 0 0 

9 0 0 0 0 0 1 1 0 1 

10 0 0 0 0 0 1 1 1 1 

11 0 0 0 0 0 1 1 1 0 

12 0 0 0 0 0 1 0 1 0 

13 0 0 0 0 0 1 0 1 1 

...       ...       ...      ...      ...      ...      ...       ...      ...      ... 

73   0       0       1       0       0       1        0       0       1

GRAY CODE :
Bu kodlama sistemi deðiþken ve çevrimsel(cyclic) bir kodlama sistemidir. Gray Kodlama sisteminde, bir pozisyondan
diðer pozisyona geçerken, sadece bir bit deðeri, 1 iken 0 veya 0 iken 1 olur. Aþaðýdaki tabloda 9 bitlik bir encoderin farklý
pozisyonlarýndaki çýkýþlarýnýn durumlarýný göstermektedir, deðiþen bitler KIRMIZI renk ile gösterilmiþtir; 
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Gray Code’u Binary Code’a çevirmek için, XOR işlemi kullanıl ır. XOR işlem tablosu 
aşağıdaki gibidir; 

  
 
 
 
 
 
 
 
 
Çevrimi yapmak için XOR işlemi aşağıdaki şekle göre yapılır; 
 

Gray Code                                                                                               Binary Code         
 
         MSB (En soldaki bit) 

                         
  
 
 
 
 
 
 
 
 

LSB (En sağdaki bit) 
 
1101101 Gray Code’u Binary Code’a çevirme örneği 
 
                        Gray   Binary 
 
 1. 1101101 
 2. 1101101  1   İlk sayı (msb) aynen kalır 
 3. 1101101  10              1 xor 1 = 0 
 4. 1101101  100              0 xor 0 = 0  
 5 1101101  1001              0 xor 1 = 1 
 6 1101101  10010              1 xor 1 = 0 
 7 1101101  100100  0 xor 0 = 0 
 8 1101101  1001001  0 xor 1 = 1 
 
 Cevap :  Binary Code 1001001 (Gray Code'un Binary Karþýlýðý) 
 

A B A xor B 

0 0 0 
0 1 1 

1 0 1 

1 1 0 

Gray Code'u Ondalýk Sayýya Çevirmek için, önce Gray Code, Binary Code'a Çevrilir.

Binary Code elde edildikten sonra, ondalýk sayýyý elde etmek için aþaðýdaki iþlem yapýlýr;

D8 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 

73         0 0 1      0 0 1     0 0 1 

Binary Code'daki sayýnýn tamamý direkt Ondalýk sayýya 
çevrilir. 

202122.....

(20 x 1) + (21 x 0) + (22 x 0) + ... = 73 (Gray Code'un Ondalýk Sayý Karþýlýðý) 
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ÇIKIŞ KONFİGÜRASYONLARI  
 

NPN VE NPN AÇIK KOLEKTÖR ELEKTRONİĞİ: 

                                    

                     

                             

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

PNP VE PNP AÇIK KOLEKTÖR ELEKTRONİĞİ:  

 

 

13



                                

PUSH-PULL ELEKTRONİĞİ: 

 

                

 

 

 

 

 

 

 

LINE DRIVER  ELEKTRONİĞİ: 
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Maksimum Hız 

Maksimum Çalışma Hızı; aşağıdaki iki faktöre bağlı olarak, encoderin sağlıklı çalışabildiği 
hızdır; 
 

1. Faktör: Mekanik parçaların dayanıklılığını sürdürebildiği hız; yani encoderin   
    dakikada dönebileceği maksimum hız.  

                    Bu hız değeri, herhangi bir şaft encoderin mekanik karakteristikler bölümünde        
                    her bir şaft encoder için üretici tarafından belirtilir.  

 
2. Faktör: Encoderin Elektronik Devresinin,kare dalga formu bozulmayan 
    bir sinyal üretmeye  devam edebildiði maksimum Frekans Deðeridir. 
 
Frekans  f(KHz), aşağ ıdaki formül ile hesaplanmaktad ır; 
 
f(KHz) = G * I / 60000 
 
Bu formülde; 
G : Dakikadaki devir sayısı 
I   : Pulse Say ıs ıný (encoderin çözünürlüğü)ifade etmektedir. 
 
Frekans değeri, fmaks. değerini aşamaz, dolay ıs ıyla G değeri,Encoderin  
Puls sayýsýna baðlý olarak fmaks. degeri ile sýnýrlandýrýlmýþtýr.
 
Gmaks.(devir/dk) = fmaks.(KHz) * 60000 / I   

 
 Koruma Sınıfı 

 
 Endüstriyel tipteki bütün enkoderler için Koruma sınıfları Kataloglarında belirtilmiştir.
 Verilen bu koruma sınıfları (IP54,IP64,IP65 vs.) Encoder’in Dış kabı, kablo çıkışı  veya 
 mevcut  soket bağlant ılar ı için geçerlidir. 
 
Yüksek Koruma Sınıflarına gerek olduğunda (IP66,IP67 vs.) bunun imalatçıya bildirilmesi 
gereklidir. 
 
 
                    
 
 
 
 
 
 
 
  
 
 
 



Flanþ Tipleri
Ölçülendirilmiþ Çizimler

            

      

      

    

 series 21

 series 22

  series 23

  series 25   series 27

  series 29

  series 24

  series 28

16



.   

       

      

  series HC

  series BS / AS

  series H / S

  series PR

series 30 / CS

Z= 40 or 60mm
depending
on connector

Series S:
only models

* : depending on connectors
    and electronic circuits

Z= 50/70 depending on connectors
    and electronic circuits

17



..    

.     

.      

..  .    .

 series K  series M

  series MS series MM

  series PM series PA
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Flanş Montaj Bilgileri
 
                Yuvarlak(Syncro) flanşlı  Şaft  Encoderlar:    İki yolla monte edilir : 

 Yuvarlak(Syncro) flanş ve üç tırnak  bağlamak suretiyle yada    
 Yüzeydeki vida bağlantıları sayesinde. 

 

 

                 Kare flanşlı    şaft   enkoder’ler:    İki yolla monte edilir : 

 Yüzeydeki  vida bağlantılarını kullanarak ve 
 Açılı Bağlantı Parçası kullanarak 

                  Enkoder, flanş üzerindeki fatura sayesinde ortalanır. 

                

         

 

 

 

Yuvarlak flanşl ı şaft enkoder’ler: İki yolla kurulur: 

 Yüzeydeki  vida bağlantılarını kullanarak ve 
 Açılı Bağlantı Parçası kullanarak 

                  

Enkoder, flanş üzerindeki merkezi delik sayesinde ortalan ır. 

 

 



 

 20

 

 
 
 
Oyuk  Şaftlı (Hollow Shaft) Encoder’ler  

 
   a) Vida montajı                                                               b)Tırnak bağlama montajı  
   1)  Oyuk şaftlı enkoder                                                   1)  Oyuk şaftlı enkoder 
   2)  Tahrik şaft ın ın  arka Taraf                                          2) Tahrik şaft ın ın  arka Taraf ı 
   3)  Bağlama vidalar ı                                                        3) Tırnak bağlama 
                                                                                           4) Bağlama vidaları 
 
Oyuk  kenarlı, Oyuk şaftlı  enkoder’ler  
 

        
          Sıkıştırmalı Şaftlı                                                       Dahili Şaftlı 

             1) Encoder Sabitleme yayı                             1) Encoder Sabitleme yayı  
             2) Enine çekme vidal ı bağlama yüzüğü          2) O-ring
             3) Düz pin                                                       3) Düz pin 
             4) Tahrik mili                                                   4) Ucu vida delikli , Tahrik mili                               
                                                                                     5) Yaylı pulu olan , M4 vida 

6) t apa 
 

 



GENEL KABLOLAMA ve KURMA TALÝMATLARI
Bir Encoder sinyalini alýcý devreye gönderirken en sýk karþýlaþýlan problemler,
sinyal bozulmalarý ve elektriksel etkilerdir. Bu problemler, toplam pulse sayýsýný arttýrýr 
veya azaltýr. Bu tür problemlerin çoðu, düzgün kablolama ve kurulum ile engellenebilir.
Aþaðýdaki açýklamalar ve öneriler, kurulum esnasýnda dikkat edilmesi gereken
hususlarý içermektedir.

Encoder Sinyallerini, Yayýlan ve Ýletilen Bozucu Etkilerden Koruma
Bir sisteme Güç kablolarý ve Sinyal kablolalarý baðlarken ve yönledirirken
çok dikkat edilmesi gerekmektedir. Sinyal Kablolarýna yakýn olan, Röleler(Röle
bobinleri parazit önleyiciye sahip olmalý), transformatörler, diðer elektronik devre
sürücüleri gibi cihazlar, istenmeyen sinyaller meydana getirebilir. Ayný þekilde
encoderde, etrafýndaki hassas cihazlarda sinyal bozulmalarýna sebep olabilir.
Güç ve sinyal kablolarýný ayrý yerlerden geçirin. Sinyal kablolarý ekranlý, çapraz
örgülü(twisted) olmalý ve güç kablolarýndan en az 30cm uzakta olan kablo kanallarýndan
geçirilmelidir. Buradaki güç kablolarý, transformatörün birincil ve ikincil devrelerini,
motorlarý ve 120 VAC veya daha yüksek gerilim ile çalýþan, röle, fan gibi cihazlarý
besleyen kablolardýr. 
Encoderden kontrolöre kadar olan kablonun tek parça olmasýna özen gösteriniz.
Böylelikle yayýlan ve indüklenen bozucu etkileri ve topraklama hatalarýný
azaltmýþ olursunuz. 
Bunlara ek olarak, encoderin çalýþmasý, encoderin güç beslemesindeki kýsa süreli
dalgalanmalardan da etkilenebilir.Encoder beslemesi en azýndan , %±5 toleransa
sahip olmalý ve oluþan dalgalanmalardan etkilenmemelidir. 
Encoderin gövdesi, daha iyi ve daha
güvenilir çalýþma için topraklanmalýdýr.
Encoder gövdesini hem makine hemde
kablolar ile birlikte topraklamayýn.
Sadece yüksek kaliteli ekranlý kablo kullanýn ve ekraný sadece encoder kablosunun
baðlandýðý cihaza/makine tarafýnda topraða baðlayýn, þekilde gösterildiði gibi. 

Elektriksel bozucu etkilere karþý daha iyi 
koruma saðlamak için, A,B,Z kanallarý
ile birlikte A, B, ve Z (ters çevrilmiþ
çýkýþlar) kanallarý olan encoderi tercih edin
ve çapraz örgülü(twisted) ekranlý kablo
kullanýn - indüklenen akýmlar þekilde

Endüstriyel ortamlarda, motorlar, uzaktan
kontrol cihazlarý ve manyetik alanlardan
kaynaklanan yüksek akým dalgalanmalarý
meydana gelmektedir. Bu dalgalanmalar
farklý topraklama noktalarýnda deðiþen
elektriksel  potansiyeller oluþturur. Oluþabilecek
problemleri önlemek için, encoderin
ekranýný, sistemin topraklama gerektiren
diðer tüm parçalarý ile birlikte, þekilde

gösterildiði gibi otomatik olarak nötrlenir.

gösterildiði gibi, encoder kablosunun
baðlandýðý cihaz tarafýnda tek bir yerden
topraða baðlayýnýz. 

tur

tur


tur




Sinyal  bozulmalarý, þekilde gösterildiði
gibi, deðerlendirici cihaz tarafýnda
kullanýlacak differansiyel alýcýlar
(komparator-karþýlaþtýrýcý-) ile birlikte
ters çevrilmiþ(örn. A ) encoder sinyalleri
kullanýlarak önlenebilir.

Sinyal Bozulmalarý
Bir encoder sinyali iletilirken karþýlaþýlan
problemlerin çoðu, elektriksel bozucu
etkilerden kaynaklanmaktadýr. Problemlerin
çoðu, iletim mesafesi arttýkça artmaktadýr.

Sinyal Bozulmasýnýn ana temel sebebi
kablo uzunluðudur, daha doðrusu
kablonun kapasitansýdýr.
Genellikle, sinyali alan elektronik devre,
lojik olarak "0" veya "1" olan sinyallere cevap vermektedir. 0 ve 1 arasýndaki bölge
tanýmlanmamýþtýr, ve bu bölgeden geçiþ(0'dan 1'e veya 1'den 0'a) çok hýzlý olmalýdýr(<1µsn).
Kare dalganýn yükselen ucu bozulduðu zaman, 0'dan 1'e geçiþ süresi artacaktýr.
Bir süre sonra, alýcý(sinyali alan elektronik devre) kararsýz hale gelecek ve encoderin
bir turdaki sinyal(Pulse) sayýsý artacak veya azalacaktýr.
Bozulmalarý en aza indirmek için, düþük kapasitansa sahip kablo (30cm baþýna
40 pikofarad'tan düþük) kullanýlmalýdýr. Kablo boyu arttýkça, sinyalin bozulma riski artacaktýr.
Bazý durumlarda, kablo boyu çok uzun ise, sinyal, güvenilir þekilde kullanýlmadan önce
tekrar düzeltilmelidir(reshaped).
Boyu 15m'den kýsa olan kablolarda (kapasitans yaklaþýk 1000 pikofarad) meydana
gelen karedalga bozulmalarý çok önemli deðildir. Çok uzun kablo gereksinimi olan
uygulamalar için differansiyel Line Driver çýkýþlý Encoder kullanýlmasý önerilmektedir.

Encoder Sinyalinin Bozulma olmadan
elektronik devreye ulaþmasýný saðlamak
için, Line Driver Çýkýþlý bir encoder
ile bilikte bir Line Alýcý kullanýlabilir.

tur
Encoder Çýkýþý

tur
Bozulmuþ Sinyal

tur
Düzeltilmiþ Sinyal

tur
yükselme süresi, <1µsn

tur
Bozulma Yok

tur
Zaman

tur
yükselme süresi, 1µsn veya daha yüksek

tur
Tipik görülen Sinyal Bozulmasý

tur
Sinyaller

tur
Ters Çevrilmiþ Eþleniði olan Bozuk Giriþ 

tur
Differansyel           Line Alýcý

tur
Düzeltilmiþ çýkýþ(reshaped)

tur
Ýzleme ve Kontrol Giriþi

HP


tur
Zaman



MEKANÝK KURULUM
Encoderlerin, milli tipi ve oyuk þaftlý tipi mevcuttur.

Karþýlaþýlabilecek muhtemel baský ve hatalardan dolayý , encoderin makineye
mekanik baðlantýsý çok önemlidir. Encoderin belirtilen radyal ve aksiyal
yüklenme limitlerini aþmamaya özen gösteriniz. 
Karþýlaþýlan genel zorluklar; kaçýklýk, encoder miline uygulanan baský ve kayýþ veya 
diþli baskýsýdýr. Kaplindeki deðiþim yada geri tepki, pozisyon gösteriminde hataya
sebep olabilir. Çok küçük kaçýklýklar bile yüksek radyal yüklenmeye  neden olur,
ve bu durum, encoder yataklarýnýn çabuk bozulmasýna neden olacaktýr. Bunu
engellemek için, encoder mili ve makine arasýnda, kaçýklýklarý kompanze eden esnek
kaplin kullanýnýz. Fazla olan kaçýklýk, aradaki kaplinin erken kýrýlmasýna neden olur.
Kaplini seçerken, kaplinin,varolan kaçýklýk ile ne kadar süre dayandýðýný ve
bu kaçýklýðýn þaft ve yataklar üzerindeki etkisini belirleyin. Bu þekilde seçilmiþ olan bir
kaplin, rastgele seçilmiþ olan bir kaplinden daha iyi sonuç verecektir. Eðer
kaçýklýk yok ise, kaplinin ömrü çok uzun olacaktýr.
Encoderlerde, geritepki'den kaynaklanabilecek hatalarý ve þaft ile yataklarda meydana
gelebilecek hasarlarý engellemek için hassas kaplin kullanmasý gereklidir.
Özellikle, ara-parça olarak kauçuk kullanýlan parmaklý tip motor kaplini kullanmayýnýz.

Dikkat Edilmesi Gereken Genel Hususlar 
Encoderler, hassas hareket ölçümü  saðlamak için kullanýlýr. 
• Þafta yakýn yerleri asla çekiç gibi sert malzemlerle tokmaklamayýnýz. 
• Mekanik olarak sýký þekilde yerleþtirilecek olsa dahi, encoder gövdesini tokmaklamayýnýz. 
• Encoderi radyal veya aksiyel baskýlara maruz býrakmayýn.
• Sert kaplin veya geçici çözümler sunan kýsa süreli montaj teknikleri kullanmayýnýz. 
Encoderlerin kurulumu esnasýnda, hassas hizalama yapýlýp,  gerekli özen gösterilirse, 
daha kaliteli ölçümler ve daha uzun çalýþma ömrü saðlanacaktýr. 
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ABSOLUTE TİP  ENCODERLER 
KRİTERLER 

ARTIMSAL TİP 

ENCODERLER PARALEL ÇIKIŞLI SERİ ÇIKIŞLI 

ŞAFT                     6,8,9.52,10,12mm vs. 6,8,10,12mm vs 6,8,10,12mm vs 

FLANŞ                    Servo, Kare, Yuvarlak               Servo,Kare, Yuvarlak         Servo,Kare, Yuvarlak 

BESLEME 

GERİLİMİ 

 

5VDC,10-30 VDC,diðer 

Elektronik devreye bağlı olarak

5VDC,10-30 VDC,diðer 
Elektronik devreye bağlı olarak 

5VDC,10-30 VDC,diðer 

ÇIKIŞLAR 

A / A,B / A,B,A,B, / A,B,0 / 

A,B,0,  

/ A,B,0,A,B,0,  vs 

GRAY / GRAY EXESS / 

BCD / BİNARY 
 

BINARY/GRAY  
 

Programlanabilir 

ÇIKIŞ   

DEVRESİ 
TTL Line Driver, Push-Pull, 

NPN, Open Collector  

 
TTL Line Driver, 
Push-Pull, NPN, 
Open Collector 

 

RS422 
RS232 
RS485 

BAĞLANTILAR 

Kablo Radial(Yandan)  

Kablo Aksiyel(Arkadan) 

Soket Radyal(Yandan)  

Soket Aksiyel(Arkadan) 

Kablo Radial(Yandan) 

 Kablo Aksiyel(Arkadan)

Soket Radyal(Yandan) 

Soket Aksiyel(Arkadan) 

Soket Radyal(Yandan) 
Soket Aksiyel(Arkadan) 

SEÇENEKLER 

- FARKLI GENLÝKTE OPEN COLLECTOR 
PARITY ODD  
PARITY EVEN  

GRAY ACCESS 
LATCH  

STROBE  

PARITY 
 TRISTATE 

SSI 
 SAI 

 INTERBUS-S 

 
PROFIBUS 

 

CANBUS 

 

ENCODER SEÇÝM KRÝTERLERÝ 

SINGLE TURN

MULTITURN

REFERANS   ÇIKIÞLARI
(360º, 180º, 90º) 

- 0 yada 1'e ÇEKEN REFERANS
ÇIKIÞLARI

- BESLEME GERÝLÝMÝ 
KONTROL ÇIKIÞLARI

- ARIZA ÇIKIÞLARI

- FIRÇASIZ MOTORLAR ÝÇÝN 
KOMUTATÖR ÇIKIÞLARI

tur

tur


tur


tur


tur


tur


tur


tur




SÖZCÜK TABLOSU

Ø                    = Çap 
LATCH

Hareket esnasýnda  bile enkoderin kod çýkýþýný, dondurup, okumaya yarayan 
giriþtir.Latch giriþi ̀  - ̀  ye baðlý (aktif) olduðu sürece çýkýþýn donma süreci devam eder.LD = Line-Driver Devresi

PP = Push-Pull Devresi

STROBE
Okunan kodun doðruluðunu belirten çýkýþ týr.1 ) Statik Strobe: mutlak pozisyonlarla
ilgilidir, çýkýþ kodlarýnýn doðru olmama olasýlýðý olan çýkýþlarý listeler.
2) Dinamik Strobe; Belirlenmiþ süreli bir Pulse ile herhangi bir kod deðiþimi
esnasýnda kodun doðru olmayabileceði durumlarý gösterir.

OC = Open Kollektör Devresi

A = A kanalý

B = B kanalý
PARITY 1 bit deðerindeki  pozisyonlarýn toplamýný hesaplayarak çýkýþ  bitlerinin toplamýný 

kontrol eder. Bu deðer tek (check-sum odd) ya da çift olabilir. (check-sum even.)0 = Referans Kanalý

A´nýn tersi = Tamamlayýcý Kanal A

TRISTATE
Yüksek empedans konumuna zorlayarak, çýkýþý geçici olarak etkisizleþtirmek
için kullanýlan giriþ tir. Örneðin; paralel baðlý birden fazla enkoderin çýkýþlarýný
ayný anda okuyabilmek için kullanýlýr.

B´nýn tersi = Tamamlayýcý Kanal B

0´nýn tersi = Tamamlayýcý Referans
   Kanalý
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