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SINYAL URETICILER
(ENCODERLER)

Encoder (Sinyal Uretici); saftinin hareketine karsilik, sayisal(dijital) bir elektrik sinyali tGireten
elektro mekanik bir cihazdir.

Encoderlar Calisma sekillerine gore; donel olarak ¢calisan Saft Encoderlar ve dogrusal
olarak calisan Lineer Encoderlar olmak Uzere ikiye ayrilirlar.

Testere Disli bir kol yada Olgti Tekerlegi gibi uygun bir mekanik dénistiirme cihazi ile
birlikte kullanildi§i zaman; Saft Encoderlar,

Acisal yer degistirme,
Lineer ve dairesel hareket,
Donus hizi,

ivme,

gibi buyuklukleri olgmek igin kullanilabilir.

Encoderlar, ¢ikis tipine gore ikiye ayrilir;

e Mutlak Tip (Absolute) Encoderler

Bu Encoderlar, her pozisyonlarinda farkli sayilardaki bitlerden olusan dijital bit dizileri seklinde
birbirine benzemeyen cgikiglar Ureterek, gercek pozisyonlarini tam olarak gosterirler.

e Artimsal Tip (Incremental) Encoderler

Bu Encoderler, her pozisyonda benzer ¢ikis sinyalleri (Kare Dalga) Gretirler. Bu Sinyaller
hiz 6lgimu(bir Takometre ile birlikte)yada sayma islemi icin(bir Sayici ile birlikte)kullanilabilirler.

Encoderlar asagidaki gibi bircok uygulamada kullanilabilmektedir;

Endustriyel kontrol islemleri,
Endustriyel robotlar,

Tezgahlarda,

Olgme geregleri,

Ciziciler(plotters) ve boluculer(dividers),
Levha isleme makineleri,

Olgekler ve balanslar,

Antenler ve teleskoplar,

Cam, mermer, ¢imento, tahta vb isleme makineleri,
Tekstil, deri isleme makineleri,

Ving, kdpru vinci, presleme makineleri,
Baski ve paketleme makineleri,
Medikal Cihazlar,

Kapi Kontrol Cihazlari.



Sekil 1, Artimsal (Incremental) Tip Saft Encoder Uygulamalarina birkag érnek gostermektedir.

Sekil 1

1. Dlz bir testere digli kol lizerinde hareket eden, yuvarlak digliye baglanarak
dairesel bir hareketin dogrusal harekete ¢evrimi.

Sonsuz digli, kaymali vyataklara baglanarak, doner hareketin dogrusal
harekete cevrimi,

Olgli Tekerlegine (Cevre Olgusi Belirlenmis Bir Tekerlek) baglanarak Boy Olgimi.
Elektrik Motorlarinin arkasina monte edilerek hiz, yon ve Pozisyon Kontrold,

Bir doner tablaya baglanarak, direkt agisal hareket bilgisi elde edilmesi

Tarti Makinelerine Direkt olarak baglanip,elektronik olarak agirlik 6lgumu.

I ol o

ALGILAMA TEKNOLOJisIi

Encoderlar, genellikle optik veya manyetik algilama teknolojilerinden birini kullanir.

Optik Algilama
Birgok endustriyel alanda, yuksek ¢ozunurluk, yuksek g¢alisma hizi ve guvenilir uzun émurla
¢alisma saglar.

Manyetik Algilama

Daha cok, celik, metal ve kagit fabrikalari gibi, agir(sert) kosullarda, ylksek ¢oézunurlik,
yuksek galisma hizi ve toz, nem ve sicaklik & mekanik soklara kargi maksimum dayanim
saglar.



OPTiK ENCODERLER

Optik Encoderlarda algilama igin, Uzerinde dizgin sekilde dizilmis gizgiler olan cam disk,
Uzerinde yariklar olan metal veya cam disk(saft encoder) veya metal veya cam serit(lineer
encoder) kullanilir.

Artimsal (Incremantal) Tip Encoderde, disk Uzerinde ¢ikis sayisina bagl olarak bir veya
daha fazla gizgi dizisi bulunur;

Incremental Disk
A B, Zve A B, Z cikigli
Paralel Cikigli Mutlak (Absolute) Tip Encoderde ise, gikig bitlerinin sayisi kadar ¢izgi dizisi vardir.

T
R \\“\“:
Ry
\\%‘\\\\“

Absolute Disk
12 Bit Cikigli


tur

tur


tur



Sekil 2, Artimsal (Incremental) bir Encoderin seklini gostermektedir.

SABIT DisSK
ISIK KAYNAGT —————— ————— FOTO-TRANSISTORLER
=
IR T
|:| CIKIS KONNEKTORU
I:I veya

HAREKETLI VE {;-,l KABLOSU

ISARETLI DISKE ==a
BAGLI SAFT

-/
CIFT SIRALI BILYALI B
YATAK — ABSOLUTE veya INCREMENTAL

HAREKETLI DISK

Sekil 2

Yonu ayarlanmis (Hizalandiriimig) bir 1sik 1sini; biri statik (RETICLE) digeri hareketli
iki yuvarlak (Radial) Disk’e nisanlanir.

Her iki disk arasindan gegebilen 1sik, statik diskin hemen Otesinde yer alan bir grup Foto-
transistorun Uzerine duser.

Sabit disk Uzerinde, bir yerine birkag yarik kullanarak elde edilen elektrik sinyali daha guglu
olur ve aslinda bu sinyal donen disk Uzerinde bulunan ¢izgilerin ortalamasidir.

Bu sekilde elde edilen elektriksel ¢ikig, klguk disk hatalarina veya optik sistemdeki ktiguk
yaniltici durumlara duyarl degildir(Bdylece hatali sinyal Gretiimesi engellenmektedir).

Bu nedenden dolayi, Statik Diski birden fazla Yariktan olusan Artimsal Tip Encoderlerin, tek
yariktan olusan diger tiplere gore urettikleri kare dalgalardaki titregimler (bozulmalar) daha az
olur.

ENCODERIerin performanslari; tarama dizeninde Push-Pull ydnteminin kullaniimasi ile
daha da gelistirilmistir. Bu sistem, biri karanlik bolgede iken, digeri aydinlatilmis bdlgede
kalan iki foto-transistorun ¢ikis sinyallerini karsilastirir, bdylece hem Besleme Geriliminde
dalgalanmalar hem de ortam sicakliginda degisimler olmasi durumunda bile, ¢ok kararli
cikis sinyalleri elde edilebilmektedir.



Manyetik Encoderler

Manyetik algilama teknolojisi; toz, gres(yag), nem ve diger kirletici etmenler ile sok ve
titresime karsi oldukga dayanikhdir.

Manyetik Encoderlar, algilama sekillerine gore siniflandirilabilir;

Manyetik Pick-Up;

Bir miknatis Uzerine sarilmis telden olusan bir sensor kullanir. Bu sayede, hareketli diskin
bir disi bu sensoérin 6ntinden gectigi zaman bir voltaj sinyali Uretilir. Bu encoder, en ¢ok

hiz 6lgumlerinde kullanilir, cinkl sensor, diskin disi yaklasik 5 m/s den dusuk bir cevresel
hizla gecerse cevap vermeyecektir.

Manyetik
Pick-Up

-

Disk Disi
{Demir Esash metal)

Disli Disk
Hall-Effect veya Manyetoresistif;

Bir miknatis ile Hall-effect veya Manyetoresistif bir element kullanir. Demir esasli miknatis
(Ferro-magnetic ) 6zelligine sahip bir materyalin varliginda, voltaj veya elektriksel direncgte
meydana gelen degisiklik ile pulse uretir. Ferro-magnetic materyal, manyetik saft enkoderde,
disli garkin bir disi iken, Manyetik Lineer Encoderde, icinde metal pargaciklar olan bandin
igindeki her bir metal parcasidir. Bu encoder, her hizda g¢aligir ve hem Saft hem de lineer olarak
kullanabilmek mumkunddar.

B ——— Manyetik Alan
™. Gizgileri

® Manyeto-resistif
Sensor

® Pargal
Bant (Kesit Alami)

Ferromanyetik
Materyal

Lineer Manyetik Encoder
5



Encoder Kodlama Tipleri

Artimsal(Incremental) Tip Kodlama
Artimsal(Incremental) Tip Encoderler, her turda, (Pulse Per Revolution (PPR)) veya lineer
harekette in¢ veya mm basina, belli sayida esit aralikli sinyaller(Pulse) uretir.

IKanal A.] L —l-

i L | i £ ]
1 N |
|
1

Kanal B .

o e e e

{_

90°

QUADRITIK CIKISLAR
Artimsal(Incremental) Tip Encoderlarda Cikig Tipleri

¢ Tek Kanalli(Kanal A) Saft Encoderler :
Tek kanalli saft Encoderlar sadece bir ¢ikis kanalina sahiptirler(A). Donus
yonunun tespitinin gerekli olmadigi uygulamalarda, mesela sadece toplama veya
cikarmal Tip sayicilar veya takometreler ile kullanilir.

o Cift Kanalli(Kanal A ve Kanal B) Saft Encoderler :
Bu Encoderlar iki kanalli kontrol sistemleri kullanir ve aralarinda 90° faz farki
olan gikig sinyalleri Uretirler (A ve B). Cikislari degerlendiren elektronik
devre, iki kanal arasindaki bu faz gecikmesinden yararlanarak encoderin
yonuna tespit edebilmektedir. Cift kanalli Saft Encoderlar, donts yonunun
tespitinin gerekli oldugu durumlarda, yukar - asagi (Up-Down) sayicilarla,
konumlandirma donanimlarinda, hareket veya salinim durduktan sonra net
pozisyonun belirlenmesi gereken durumlarda kullantlir.

e Uc Kanalli Saft Encoderler :
Aslinda bu Encoderlar, Encoderin herbir tam donusunde bir sinyal veren, bir
Referans kanalina (“0”, “marker”, “Index”, “Z” kanali da denir) sahip olan

iki Kanalli Saft Encoderlerdir.

Ornegin bir makinenin yada encoderin kendisinin referans pozisyonunun kesin
tespiti igin bu Sinyal gereklidir. Referans sinyali olarak adlandirilan bu sinyale
sahip Saft Encoderlar gogunlukla konumlandirma sistemlerinde kullanilir.

Sahte Sinyalleri bastirmak igin, Guvenli ¢ikis devreleri (RS 422 ve
Push-Pull) normal sinyallere ilave olarak ters gevrilmis (inverted) sinyaller de
uretir ( A, B, Z kanallar).



Saft Saat Yoniinde Donliyor

o o

Kanal B i

AJB ile Sinkr.
Z Kanali

B ile Sinkr.
Z Kanal

A ile Sinkr. 180°
Z Kanali

Serbest J 360°

Z Kanal

iki Kanalli Saft Enkoderin bir turdaki sinyal sayisi, sayicinin, Kanallarin sinyal baslari ve
sinyal sonlarini okumasi i¢in ayarlanmasi ile arttirilabilir. Bir turda 2500 sinyal(Pulse);
elektronik olarak 5000 veya 10 000 Pulse/Tur (PPR) oranina kadar arttirilabilir.

Kanal A 17 - __

Kanal B

[ X1 .

Coziinirliik
Arttirma { X2 -

X4 ﬂ_ﬂ_ﬂﬂﬂf ﬂ.ﬂﬂ

Artimsal(Incremental) Tip bir encoderin gikigi, hareketi ifade eder. Pozisyon belirlemek igin,
sinyallerinin (Pulse) bir sayici tarafindan toplanmasi gerekir. Sayim islemi, bir elektrik
kesintisi veya elektriksel gegiglerde bozulma olmasi durumunda kaybolacaktir. Pozisyon
Sayicisinin tekrar baglamasi igin, encoderin bagli oldugu cihaz, referans veya baslangi¢
pozisyonuna getirilmelidir.

.



Mutlak(Absolute) Kodlama

Mutlak encoder, encoderin gergek pozisyonunu, ayni zamanda hiz ve hareket yonunu
gostermek igin dijital bit dizileri seklinde ¢ikiglar tretir. Glg kaybi olmasi durumunda, gug¢
ne zaman geri gelirse gelsin, encoderin ¢ikisi dogru pozisyonu gosterecektir(Glg
geldiginde bulundugu pozisyon). Bu tip encoderlerde, Artimsal tip encoderlerde oldugu gibi
cihazin referans pozisyonuna alinmasina gerek yoktur. Elektriksel gegisler, sadece gegis
zamanlarinda veri hatalarina sebep olacaktir, bu hatalar kontrol sisteminin dinamik
igleyisini etkilemeyecektir.

Mutlak(Absolute) Tip Encoderlerin ¢ozunurligud, ¢ikisindaki bit sayisi ile tanimlanmaktadir.
Bu cikiglar, BINARY (ikilik sistem), BCD veya her pozisyonda sadece tek biti degisen GRAY
kodda olabilir. Gray kod, hata toleransini minimuma indirmek icin kullanilir.

Tek Turlu (Single-Turn) ve Cok Turlu (Multi-Turn) Mutlak(Absolute) Encoderlar

Tek turlu bir encoderde ¢ikis kodlari her turda tekrar edilir. Bu tip bir encoderde, bir tur
icerisindeki ¢ikig sinyalleri egsiz olmasina karsin, encoderin kag tur dondugu ile ilgili bilgi
veren bir ¢ikis yoktur. Ornegin, 1024 Pulselik bir encoderda, sadece 1024 essiz (birbirine
benzemeyen) pozisyon vardir ve herhangi bir turda bu pozisyonlarin hangisinde
oldugumuz bilgisini alabiliriz.

Cok turlu encoderlarda ise, encoder ¢ikigi, saftin her pozisyonu igin essiz olmakla birlikte,
encoderin kacginci turu attigi'bilgisi de bellidir. Cok turlu Encoderlar, 4096 tura kadar
mevcuttur. 4096 Pulselik, 4096 turlu bir encoderda, 4096x4096 essiz pozisyon vardir. Yani,
encoder 321. turda, 3524. pulse’ta deme olanagimiz vardir.



BCD CODE :

BCD kodlama, Ondalik bir sayinin, her bir Rakaminin ayri ayri Binary Koda cevrilmis halidir.
Asagidaki tabloda, 10 bitlik bir encoderin degisik pozisyonlardaki ¢ikiglarinin durumlarini géstermektedir;

KODLAMA SiSTEMLERI

BCD 8421 Code

D9 |D8 | D7 | D6 | D5 | D4 | D3 | D2 | D1 | DO
0 0 oy,o0jo0j0j0|0|O0|O0]O
1 0 ojo0ojo0ojo0jo0oj0j|0]0]1
2 0 ojo0jo0j0j0j0j0}17]0
3 0 oy,o0}jo0|0}j0|0]0]|1]1
4 0 oy,o0jo0|j0j0|0O|1|0]O0
5 0 o,0}0|0]0|0]|1|0]1
6 0 oy,o0jo0ojo0jo0ofo0o|1|1]0O0
7 0 ojo0ojo0ojo0ojojo0j|1|1)1
8 0 ojo0jo0j0}j0j1j0}07]0
9 0 oy,o0}j0|0}]0|21]0|0]1
10| O oy,o0jo0|j0}j1|0]0|O0]O
11 | 0 oy,o0}j0|0}1|0]|0|0]1
12 | 0 oy,o0jo0j0}j1(0}|0|1]O0
131 0 ojo0ojo0ojo0oj1j0j]0/|1])1
125 0 i1, 0 0 2 0O O 2| 0 1

Ondalik bir saylyi BCD Koda c¢evirmek icin asagidaki prosedir izlenir;

Ondalik sayimiz "125" olsun. 125'in "1", "2", ve "5" rakamlari ayri ayri Binary koda cevrilir;

"1"in Binary kod Karsihgi:

D8|D9
0|1

"2 "nin Binary kod Karsihg::

2|2

2
D
Cj D5

"5 "in Binary kod Karsiligi:

5|2

_ 42 |2
@12

DO\—D@W

Elde edilen Binary Kodlar yanyana yazildiginda, Ondalik sayinin BCD koddaki karsiligi elde edilir.

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

Ondalik sayinin her basamagi ayri ayri Binary Code'a

cevrilir ve yan yana yazilir. Cikan sonug BCD code olur.
Yandaki 6rnekte, 9 bitlik bir kodlama vardir. Maksimum

BCD pulse sayisi 399 olabilir.

BCD Kodu Ondalik sayiya ¢evirmek igin asagidaki prosedir uygulanir;

Oncelikle verilen BCD Kod, sagdan-sola dogru 4'lii gruplara ayrilir. Bu gruplar, Binary koddan Ondalik sayiya tek tek
cevrilir. Ortaya ¢ikan rakamlar, sagdan sola dogru yanyana yazildiklari zaman, ortaya ¢ikan sonu¢ BCD kodun
Ondalik karsih@idir.
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medya

medya

medya

medya

medya
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BINARY CODE :

Binary Kodlama sisteminde, Binary Say: sistemi kullanilir. Degerler 0 veya 1 olabilir. Bu sistemde en soldaki rakam

en buyuk degere sahip rakamdir. Binary Kodlama sisteminde, belirli sayida (n) bit sayisi ile belirli sayida deger elde
etmek mumkaindur.

Ornegin "n" bitlik bir encoder oldugunu varsayalim. Bu encoder, 2" sayida degisik pozisyona sahip olabilir.
9 bitlik bir encoder, 2° farkli pozisyona sahip olabilir.
Asagidaki tabloda, 9 bitlik bir encoderin degisik pozisyonlardaki ¢ikiglarinin durumlarini géstermektedir;

BINARY Code

D8 | D7 | D6 | D5 | D4 | D3 | D2 | D1 | DO

0 o(o0(o0(o0jo0j0}j0}07|0
1 0o(o0jo0j0j0O0]0O]O0]O0]1
2 o(o0(o0(o0jo0jo0j0}1140
3 0O(0j0j0]O0O]O0O]O0]1 1
4 o|jofo0ojojfojof1j0¢0
5 o|jo|jo0|j0|0]O0O|1]O0]|1
6 0O0j(0j0j0]O0]O0]1 110
7 0Oj(o0j0j0]O0]O0]1 1 1
8 ojo0jo0j0]oO0 1]10|]0]|0
9 0ojo0j0j0]O 1 10|01
1000|0007 O 10|10
110|100 0] O 1101 1
2, 00| 0|00 1 1]10]|0
3,00 0|00 1 1101
125 0| 0| 1 1 1 1 110 1

Binary Kodu Ondalik Sayiya ¢evirmek icin, asagidaki prosedir uygulanir;

..... 22 21 20
D8 |D7 |D6 |D5 |D4 |D3 [D2 [D1 |DO
125 0 0 1] 1 1 11 1 0 1

(20x 1) + (21x 0) + (22x 1) + ... + (28 x 0) = 125 (Binary Code'un Ondalik Kargiligi)
Ondalik bir sayiyi binary code gevirmek icin ise asagidaki prosedur izlenir.

126 | 2
~124 162 |2
po 1| 62 51
@] 5 1
. D1 = 15
Lo P e P
EE&\ - A0 7 2
~03|_6 |3 |2
EOREN
04 | Voe
.\"'H._H T
D5 /

10

Bdlme islemi D6'da bittigi
icin, D7 ve D8 "0" degerini
alir.



GRAY CODE :

Bu kodlama sistemi degisken ve gevrimsel(cyclic) bir kodlama sistemidir. Gray Kodlama sisteminde, bir pozisyondan
diger pozisyona gegerken, sadece bir bit degeri, 1 iken 0 veya 0 iken 1 olur. Asagidaki tabloda 9 bitlik bir encoderin farkli
pozisyonlarindaki ¢ikislarinin durumlarini géstermektedir, degisen bitler KIRMIZ| renk ile gdsterilmigtir;

GRAY Code
D5 | D4 | D3

o
)
O
~
v
(2]
O
N
O
[t
O
o

O|oIN[OOjO|d|lW|IN|(F|O

[ERN
o

[EEN
[N

-
N

o|lo|lo|lo|o|o|o|o|jo|o|o|o|o|o
o|lo|lo|lo|o|o|o|o|jo|o|o|o|o|o
o|lo|lo|lo|o|o|o|o|jo|o|o|o|o|o
o|lo|lo|lo|o|o|o|o|jo|o|o|o|o|o
o|lo|lo|lo|o|o|o|o|jo|o|o|o|o|o
S = =1 =1 =1 == = =]
o|lo|lr|lrR|P|P|R|R|[FLR|kr|lOo|o|O|o
S I == = = G R = =]
Rlo|lo|lkRr|lkr|lo|lo|kRr|k|lojlo|r|R|o

[EnN
w

@
o
o
-
ek
o
-
o
o
-
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Gray Code'u Ondalik Saylya Cevirmek igin, dnce Gray Code, Binary Code'a Cevrilir.

Gray Code’u Binary Code’a ¢evirmek i¢in, XOR islemi kullanilir. XOR islem tablosu

asagidaki gibidir;

A B A xor B
0 0 0
0 1 1
1 0 1
1 1 0

Cevrimi yapmak icin XOR islemi asagidaki sekle gore yapilir;

Gray Code Binary Code
MSB (En soldaki bit)
1 1
{ 0
0 !! - 0
1 LD :
1 QD ;
0 5D 0
1 1

LSB (En sagdaki bit)

1101101 Gray Code’u Binary Code’a ¢evirme 6rnegi

R o

Gray

1101101
1101101
1101101
1101101
1101101
1101101
1101101
1101101

Binary

1

10
100
1001
10010
10010
10010

0
01

[k say1 (msb) aynen kalir
I1xorl1=0
O0xor0=0
Oxorl=1
I1xorl1=0
O0xor0=0
Oxorl=1

Cevap : Binary Code 1001001 (Gray Code'un Binary Karpyjlyoy)
Binary Code elde edildikten sonra, ondalik sayiyi elde etmek igin asagidaki islem yapilir;

..... 22 921 90
D8 |D7 |D6 |D5 D4 | D3 | D2 | D1 | DO
73 0 0 1 0 0 11 0 0 1

Binary Code'daki sayinin tamami direkt Ondalik sayiya
cevrilir.

(2°x 1) + (21 x 0) + (22x 0) + ... = 73 (Gray Code'un Ondalik Sayi Karsiligr)

12



CIKIS KONFIGURASYONLARI

NPN VE NPN ACIK KOLEKTOR ELEKTRONIGI:

&+ Vde

D 4, 7K

MR

1

|

|

|

|

1

|

| ]

! cikis
|

|

|

0 Vde
|

- + Vg
I_i_l

P direnc
[

|
* cikis

& 0 Vdc

PNP VE PNP ACIK KOLEKTOR ELEKTRONIGI:

FHF va FNF acik kollaktdr




-

PUSH-PULL ELEKTRONIGI:

a +Vdc
cikis
oy

S

LINE DRIVER ELEKTRONIGI:

a + Ydc
s CIKIS

ciks
® [ Vdc
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Maksimum Hiz

Maksimum Calisma Hizi; asagidaki iki faktore bagli olarak, encoderin saglikh ¢alisabildigi
hizdir;

1. Faktor: Mekanik parcalarin dayanikhligini surdurebildigi hiz; yani encoderin
dakikada dénebilecegi maksimum hiz.
Bu hiz degeri, herhangi bir saft encoderin mekanik karakteristikler bolumunde
her bir saft encoder igin Uretici tarafindan belirtilir.

2. Faktor: Encoderin Elektronik Devresinin,kare dalga formu bozulmayan
bir sinyal iretmeye devam edebildigi maksimum Frekans Degeridir.

Frekans f(KHz), asagidaki formul ile hesaplanmaktadir;
f(KHz) = G * 1/ 60000
Bu formulde;

G : Dakikadaki devir sayisi
I : Pulse Sayisini (encoderin ¢ozunurlugu)ifade etmektedir.

Frekans degeri, fmaks. degerini asamaz, dolayisiyla G degeri,Encoderin
Puls sayisina bagl olarak fmaks. degeri ile sinirlandiriimigtir.

Gmaks.( devir/dk) = fmaks.(KHZ) *60000/1

Koruma Sinifi

Endustriyel tipteki batin enkoderler i¢cin Koruma siniflari Kataloglarinda belirtilmistir.
Verilen bu koruma siniflar (IP54,1P64,IP65 vs.) Encoder’in Dis kabi, kablo ¢ikigi veya
mevcut soket baglantilari i¢in gecerlidir.

Yuksek Koruma Siniflarina gerek oldugunda (IP66,IP67 vs.) bunun imalat¢iya bildiriimesi
gereklidir.
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Flans Montaj Bilgileri
Yuvarlak(Syncro) flanglhi Saft Encoderlar: ki yolla monte edilir :

» Yuvarlak(Syncro) flans ve Ug¢ tirnak baglamak suretiyle yada
* Yilzeydeki vida baglantilari sayesinde.

Eksenel baglama

Montaj kutusu

Kare flangh saft enkoder’ler: ki yolla monte edilir :

» Ylzeydeki vida baglantilarini kullanarak ve
= Agcil Baglanti Pargasi kullanarak

Enkoder, flang Uzerindeki fatura sayesinde ortalanir.

Yuvarlak flangh saft enkoder’ler: iki yolla kurulur:

» Yuzeydeki vida baglantilarini kullanarak ve
» Acili Baglanti Pargasi kullanarak

Aci dirsegi

Enkoder, flang Uzerindeki merkezi delik sayesinde ortalanir.
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Oyuk Safth (Hollow Shaft) Encoder’ler

a) Vida montaji b)Tirnak baglama montaiji
1) Oyuk saftli enkoder 1) Oyuk saftli enkoder

2) Tahrik saftinin arka Taraf 2) Tahrik saftinin arka Tarafi
3) Baglama vidalari 3) Tirnak baglama

4) Baglama vidalari

Oyuk kenarl, Oyuk safth enkoder’ler

Sikistirmah Safth Dahili Safth
1) Encoder Sabitleme yayi 1) Encoder Sabitleme yay!
2) Enine ¢ekme vidali baglama yuzugu 2) O-ring
3) Duz pin 3) Duz pin
4) Tahrik mili 4) Ucu vida delikli , Tahrik mili
5) Yayl pulu olan , M4 vida
6) t apa
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GENEL KABLOLAMA ve KURMA TALIMATLARI

Bir Encoder sinyalini alici devreye gonderirken en sik karsilagilan problemler,
sinyal bozulmalari ve elektriksel etkilerdir. Bu problemler, toplam pulse sayisini arttirir
veya azaltir. Bu tur problemlerin ¢ogu, diizgiin kablolama ve kurulum ile engellenebilir.
Asagidaki aciklamalar ve Oneriler, kurulum esnasinda dikkat edilmesi gereken
hususlari igermektedir.

Encoder Sinyallerini, Yayilan ve iletilen Bozucu Etkilerden Koruma

Bir sisteme Gig¢ kablolari ve Sinyal kablolalari baglarken ve yd&nledirirken
cok dikkat edilmesi gerekmektedir. Sinyal Kablolarina yakin olan, Rdleler(Réle
bobinleri parazit dnleyiciye sahip olmali), transformatérler, diger elektronik devre
surdculeri gibi cihazlar, istenmeyen sinyaller meydana getirebilir. Ayni sekilde
encoderde, etrafindaki hassas cihazlarda sinyal bozulmalarina sebep olabilir.

Gug ve sinyal kablolarini ayri yerlerden gegirin. Sinyal kablolar ekranli, ¢capraz
orguli(twisted) olmal ve gii¢ kablolarindan en az 30cm uzakta olan kablo kanallarindan
gecirilmelidir. Buradaki gu¢ kablolari, transformatdrtin birincil ve ikincil devrelerini,
motorlari ve 120 VAC veya daha yiksek gerilim ile galisan, réle, fan gibi cihazlan
besleyen kablolardir.

Encoderden kontrolére kadar olan kablonun tek parga olmasina 6zen gosteriniz.
Boylelikle yayilan ve indiklenen bozucu etkileri ve topraklama hatalarini
azaltmis olursunuz.

Bunlara ek olarak, encoderin ¢alismasi, encoderin gu¢ beslemesindeki kisa sureli
dalgalanmalardan da etkilenebilir.Encoder beslemesi en azindan , %5 toleransa
sahip olmali ve olugan dalgalanmalardan etkilenmemelidir.

Encoderin gbévdesi, daha iyi ve daha
guvenilir galisma igin topraklanmalidir.  —gycoper "‘{i COUNTER
Encoder gévdesini hem makine hemde [ | " ot

kablolar ile birlikte topraklamayin. =

Sadece yiksek kaliteli ekranl kablo kullanin ve ekrani sadece encoder kablosunun
baglandigi cihaza/makine tarafinda topraga baglayin, sekilde gosterildigi gibi.

Elektriksel bozucu etkilere kargi daha iyi
koruma saglamak igin, A,B,Z kanallari
ile birlikte A, B, ve Z (ters gevrilmis -
clikislar) kanallari olan encoderi tercih edin
ve gapraz orgulu(twisted) ekranli kablo
kullanin - indliklenen akimlar sekilde
gOsterildigi gibi otomatik olarak nétrlenir.

ENCODER |25

[ ENCODER 31— u '}’ COUNTER

Endustriyel ortamlarda, motorlar, uzaktan

kontrol cihazlari ve manyetik alanlardan

kaynaklanan yiiksek akim dalgalanmalari
meydana gelmektedir. Bu dalgalanmalar
farkli topraklama noktalarinda degisen
elekiriksel potansiyeller olusturur. Olugabilecek
problemleri 6nlemek igin, encoderin
ekranini, sistemin topraklama gerektiren
diger tum pargalari ile birlikte, sekilde
gOsterildigi gibi, encoder kablosunun
baglandidi cihaz tarafinda tek bir yerden
topraga baglayiniz.
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Sinyal bozulmalari, sekilde gosterildigi
gibi, degerlendirici cihaz tarafinda

kullanilacak differansiyel alicilar
(komparator-kargilastirici-) ile birlikte AL L S R )

AL L Digetiimis Sinyal
Encoder Cikigl Bozulmus Sinyal

COUNTER

ters gevrilmis(érn. A ) encoder sinyalleri
kullanilarak 6nlenebilir.

Sinyal Bozulmalan ) .
ylikselme slresi, <1psn

Bir encoder sinyali iletilirken karsilasilan Logic 1 4
problemlerin  ¢ogu, elektriksel bozucu \
etkilerden kaynaklanmaktadir. Problemlerin ob— 1 Zaman
cogdu, iletim mesafesi arttikga artmaktadir. Bozulma Yok

Logic 1 <+
Sinyal Bozulmasinin ana temel sebebi ﬂ [
0 Zaman

kablo uzunlugudur, daha dogrusu T <& T
kablonun kapasitansidir.

Volts

Volts

_>| '4_ yiikselme siiresi, 1usn veya daha yiiksek
Tipik gorilen Sinyal Bozulmasi
Genellikle, sinyali alan elektronik devre,
lojik olarak "0" veya "1" olan sinyallere cevap vermektedir. 0 ve 1 arasindaki bolge
tanimlanmamustir, ve bu bdlgeden gegig(0'dan 1'e veya 1'den 0'a) ¢ok hizli olmalidir(<1usn).
Kare dalganin yukselen ucu bozuldugu zaman, O'dan 1'e gegis slresi artacaktir.
Bir siire sonra, alici(sinyali alan elektronik devre) kararsiz hale gelecek ve encoderin
bir turdaki sinyal(Pulse) sayisi artacak veya azalacaktir.

Bozulmalari en aza indirmek igin, disik kapasitansa sahip kablo (30cm basina
40 pikofarad'tan dustk) kullaniimalidir. Kablo boyu arttikga, sinyalin bozulma riski artacaktir.
Bazi durumlarda, kablo boyu gok uzun ise, sinyal, gtvenilir sekilde kullaniimadan dnce
tekrar duzeltiimelidir(reshaped).

Boyu 15m'den kisa olan kablolarda (kapasitans yaklasik 1000 pikofarad) meydana
gelen karedalga bozulmalari ¢ok 6nemli degildir. Cok uzun kablo gereksinimi olan
uygulamalar igin differansiyel Line Driver gikish Encoder kullaniimasi 6nerilmektedir.

. - Izl 0
Encoder Sinyalinin Bozulma olmadan Sinyaller If;’::;vgm
elektronik devreye ulasmasini saglamak .
icin, Line Driver Cikigl bir encoder o )
. - L -, Differansyel
ile bilikte bir Line Alci kullanilabilir. U\ Line At | ° Diizeltilmis gikis(reshaped)

Ters Cevrilmis Eslenigi
olan Bozuk Girig
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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
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MEKANIK KURULUM

Encoderlerin, milli tipi ve oyuk safth tipi mevcuttur.

Karsilasilabilecek muhtemel baski ve hatalardan dolayl , encoderin makineye
mekanik baglantisi ¢ok ©nemlidir. Encoderin belirtilen radyal ve aksiyal
yuklenme limitlerini asmamaya 6zen gosteriniz.

Karsilasilan genel zorluklar; kagiklik, encoder miline uygulanan baski ve kayis veya
digli baskisidir. Kaplindeki degisim yada geri tepki, pozisyon gésteriminde hataya
sebep olabilir. Cok kiguk kagikliklar bile ylksek radyal yiklenmeye neden olur,
ve bu durum, encoder yataklarinin gabuk bozulmasina neden olacaktir. Bunu
engellemek icin, encoder mili ve makine arasinda, kagikliklari kompanze eden esnek
kaplin kullaniniz. Fazla olan kagiklik, aradaki kaplinin erken kirilmasina neden olur.
Kaplini segerken, kaplinin,varolan kaciklik ile ne kadar sire dayandigini ve
bu kacikligin saft ve yataklar tzerindeki etkisini belirleyin. Bu sekilde segilmis olan bir
kaplin, rastgele secilmis olan bir kaplinden daha iyi sonug verecektir. Eger
kagiklik yok ise, kaplinin émri gok uzun olacaktir.

Encoderlerde, geritepki‘den kaynaklanabilecek hatalar ve saft ile yataklarda meydana
gelebilecek hasarlari engellemek igin hassas kaplin kullanmasi gereklidir.
Ozellikle, ara-parga olarak kauguk kullanilan parmakli tip motor kaplini kullanmayiniz.

Dikkat Edilmesi Gereken Genel Hususlar

Encoderler, hassas hareket dlcimu saglamak igin kullanilir.

» Safta yakin yerleri asla geki¢ gibi sert malzemlerle tokmaklamayiniz.

» Mekanik olarak siki sekilde yerlestirilecek olsa dahi, encoder gévdesini tokmaklamayiniz.
* Encoderi radyal veya aksiyel baskilara maruz birakmayin.

« Sert kaplin veya gegici ¢ozumler sunan kisa sureli montaj teknikleri kullanmayiniz.

Encoderlerin kurulumu esnasinda, hassas hizalama yapilip, gerekli 6zen gosterilirse,
daha kaliteli 6lcimler ve daha uzun calisma 6émri saglanacaktir.



ENCODER SECIM KRITERLERI

: ARTIMSAL TIP ABSOLUTE TiP ENCODERLER
KRITERLER
ENCODERLER PARALEL CIKISLI SERI CIKISLI
SAFT 6,8,9.52,10,12mm vs. 6,8,10,12mm vs 6,8,10,12mm vs
FLANS Servo, Kare, Yuvarlak Servo,Kare, Yuvarlak Servo,Kare, Yuvarlak
BESLEME
.. 5VDC,10-30 VDC,diger 5VDC,10-30 VDC,diger | 5VDC,10-30 VDC,diger
GERILIMI
Elektronik devreye bagli olarak | Elektronik devreye bagl olarak
A/AB/ABAB,/AB,O/
CIKISLAR ABD, GRAY / GRATY EXESS/ BINARY/GRAY
/A,B,O,A,-B,(-), Vs BCD / BINARY Programlanabilir
IKI TTL Line Driver,
CIKI3 TTL Line Driver, Push-Pull, push_'me ,\',VPN, RS422
DEVRESI NPN, Open Collector Open Collector Sgigg
Kablo Radial(Yandan) Kablo Radial(Yandan)
< Kablo Aksiyvel(Arkad Kablo Aksiyel(Arkadan)
BAGLANTILAR| "@Plo Aksiyel(Arkadan) Soket Radyal(Yandan)
Soket Radyal(Yandan) Soket Radyal(Yandan) | Soket Aksiyel(Arkadan)
Soket Aksiyel(Arkadan) Soket Aksiyel(Arkadan)
- FARKLI GENLIKTE OPEN COLLECTOR ss|
REFERANS CIKISLARI
(360°, 180°, 90°) PARITY ODD SAl
PARITY EVEN INTERBUS-S
- 0 yada 1'e GEKEN REFERANS
SEGENEKLER |~ CitoLAR! GRAY ACCESS PROFIBUS
- BESLEME GERILIMI HATCH CANBUS
KONTROL CIKISLARI STROBE SINGLE TURN
- ARIZA CIKISLARI PARITY MULTITURN
TRISTATE

- FIRCASIZ MOTORLAR iGiN
KOMUTATOR CIKISLARI
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SOZCUK TABLOSU

1} = Cap LATCH Hareket esnasinda bile enkoderin kod ¢ikisini, dondurup, okumaya yarayan
LD = Line-Driver Devresi giristir.Latch girisi * - * ye bagl (aktif) oldugu siirece ¢ikisin donma siireci devam eder.
PP = Push-Pull Devresi Okunan kodun dogrulugunu belirten gikis tir.1 ) Statik Strobe: mutlak pozisyonlarla
_ . . ilgilidir, ¢ikis kodlarinin dogru olmama olasihgi olan c¢ikislar listeler.

oc = Open Kollektor Devresi STROBE | 5} hinamik Strobe: Belirlenmis silreli bir Pulse ile herhangi bir kod degisimi
A = A kanali esnasinda kodun dogru olmayabilecegi durumlari gosterir.
B =B kanali PARITY 1 bit degerindeki pozisyonlarin toplamini hesaplayarak gikis bitlerinin toplamini
0 = Referans Kanali kontrol eder. Bu deger tek (check-sum odd) ya da ift olabilir. (check-sum even.)
A'nin tersi | = Tamamlayici Kanal A

B O Yuksek empedans konumuna zorlayarak, ¢ikisi gegici olarak etkisizlestirmek
B'nin tersi | = Tamamlayici Kanal B TRISTATE | igin kullanilan giris tir. Ornegin; paralel bagh birden fazla enkoderin ¢ikiglarini
o'nin tersi | - Tamamlayici Referans ayni anda okuyabilmek igin kullanilir.

Kanali
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