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1 Zakladni informace

Rotaéni enkodér slouzi jako digitdlni ndhrada vice—otackového potenciometru (knoflik hlasitosti u autorddii,
knofliky na osciloskopu, nastaveni mikrovlnné trouby). Déle se pouzivaji pro snimdni polohy motoru za ice-
lem zpétnovazebni regulace. Enkodéry mohou byt inkrementdlni nebo absolutni. Absolutni enkodéry mohou
byt zalozeny napfiklad na principu Grayova kédu nebo s vyuzitim Hallovy sondy a otacejicitho se magnetu.

Inkrementalni enkodéry jsou zpravidla levnéjsi, proto jsou vice rozsitené.

Déleni inkrementalnich enkodériu:

o Mechanicky enkodér (se stiidavé prepinanymi kontakty)

e Opticky enkodér, kde dvé optozavory snimaji pohyb ¢arek na pruhledném kolecku

Pro sniméni polohy motori se zpravidla pouzivaji enkodéry optické. Mechanicky enkodér byva levnéjsi,
ale je méné spolehlivy, odolny a mé zpravidla mensi rozliSovaci schopnost, proto je vhodny predevsim pro
panelové knofliky. Principu optického rotac¢niho enkodéru se vyuziva i pro linedrni enkodér, pouzivany naptiklad
v pojezdu inkoustovych tiskdren. Pomoci zpétné vazby je tak mozné presné polohovat pojezd i s jednoduchym

DC motorem a H miistkem. Priklad rotacniho enkodéru je zobrazen na obr.1.
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Obrazek 2: Detail kddovaciho kolecka inkre-
Obrazek 1: Absolutni rotaéni enkodér [1] mentélniho rota¢niho enkodéru

2 Princip funkce

Vystupem enkodéru jsou dva obdélnikové signaly fazové posunuté o 90°, odpovidajici ¢arkam prochazejicim
optozdvorami (nebo stiidavému spindni kontakt u mechanického enkodéru). Dle fazového posunu uréime smér,
a dle poctu impulzti muzeme pocitat aktualni polohu. Enkodér je mozné obsluhovat pomoci externich preruseni
nebo s vyuzitim hardwarové periferie (byvd soucdsti nékterych ¢itact). Predevsim u mechanickych enkodéri
se mohou objevit nezddouci zdkmity, kterych se zbavime softwarovym filtrovianim (debouncing), nebo pomoci

low-pass RC filtru. Vice informaci o funkeci rota¢nich enkodért a jejich pouziti naleznete v [2].
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Obrézek 3: Priubéh pii otdceni po a proti sméru hodinovych rucicek [2]
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Spole¢ny kontakt mechanického enkodéru pripojime na GND, signdlové vystupy (volitelné pfes RC filtr) pti-

vedeme primo na vstupné—vystupni piny. Muzeme zapojit externi pull-up, nebo aktivovat vnitfni. Mechanické

enkodéry nékdy obsahuji jesté tlacitko, které muzeme vyuzit napr. pro potvrzovani volby v aplika¢nim menu,

nebo prepnuti mezi hrubym a jemnym rezimem nastaveni. U optickych enkodért je zapojeni obdobné, misto

spinact zde jsou zpravidla dva fototranzistory. Nesmime zapomenout také privést napajeni pro osvétlujici LED

(pokud nemé enkodér jiz vestavény ochranny odpor pro omezeni proudu, je t¥eba ho pfipojit externé). Priklad

zapojeni rota¢niho enkodéru je zobrazen na obr. 4.
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Obréazek 4: Schéma zapojeni rota¢niho enkodéru
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4 Popis knihovny pro praci s rotacnim enkodérem

Pro ¢teni hodnot z rotaéniho enkodéru lze pouzit knihovnu encoder.h vyuzivajici knihovnu mbed.h. Tato
knihovna obsahuje tfidu Encoder, ktera obsahuje funkce pro ¢teni hodnot z enkodéru. Hlavickovy soubor obsa-

huje rovnéz priklad pouziti knihovny a vypisovani otacek enkodéru na disple;j.

4.1 Inicializace enkodéru

Konstruktor tiidy Encoder, Encoder (PinName pin_inA, PinName pin_inB, int slits), obsahuje parame-
try definujici piny, které jsou pripojeny na vystupy enkodéru A a B a nastaveni poctu oken v kédovacim kolecku

(pro pfesny vypocet rychlosti otdceni).

4.2 Cteni hodnot z enkodéru

Hodnotu z enkodéru 1ze ¢ist pomoci dvou funkei. Funkce int get_count () vraci aktudlni hodnotu ¢itace (pocet
nac¢itanych impulzu), kterd muze byt kladnd, ¢i zdpornd v zavislosti na sméru otaceni enkodéru. Funkce float
get_rpm() vraci aktudlni rychlost otdceni enkodéru v otdckich za minutu. Rychlost je pocitdna z doby mezi

inkrementacemi (dekrementacemi) a zndmym poctem vytezi na disku.

5 Priklad pouziti knihovny

Piiklad pouziti knihovny encoder.h je vloZen piimo na zacatek tohoto souboru. V tomto piikladu je pocet
nac¢itanych impulzi a rychlost otdceni enkodéru vypisovana pres UART. Na obr. 5 je ukazka vypisu hodnot

pres UART pii pouziti tohoto programu.
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Obrazek 5: Vypis hodnot pres UART
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