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Allgemeine Beschreibungen

Absolute Drehgeber sind optoelektronische Sensoren mit denen Winkel oder Wege codiert erfasst werden. Definiert durch die
Teilung auf einem Malkorper (Codescheibe) wird jedem Messschritt ein digital codierter Wert zugeordnet. Dieser absolute
Messwert kann beliebig oft gelesen werden, ist reproduzierbar und wird auch nicht durch Netzausfalle verfélscht.

Grundsatzlich wird bei der Codescheibe (Ma3kdrper) der einschrittige Graycode verwendet. Die Einschrittigkeit hat den Vortell,
dass Zwischenwerte beim Messschrittwechsel vermieden werden.

Ausgabecodes

Graycode
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Gray-Excess-Code

Die Einschrittigkeit des Graycodes gilt fur Auflésungen, die sich als Potenz (x) zur Basis 2 (2x) darstellen lassen. Bei anderen
Auflésungen wird ein mittiger Ausschnitt aus dem Graycode entnommen, der gewéhrleistet, dass die Einschrittigkeit erhalten
bleibt. Dieser Ausgabecode wird als Gray-Excess-Code bezeichnet.

Zu beachten ist, dass der Darstellungsbereich nicht mehr bei,0”beginnt, sondern sich um einen bestimmten Wert verschiebt (z.B.
Aufldsung 360 Schritte / Umdrehung entspricht Bereich 76 - 435).

Binar-Code
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BCD-Code (8-4-2-1 Code)
Dies ist ein bewertbarer Dekadencode. Wertigkeit
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Eingang

Zahlrichtungsumschaltung - Beim absoluten Drehgeber ist die Ausgabe der Positionswerte mit Blick auf die Welle im Uhrzeiger-
sinn steigend. Uber diesen Eingang ist die Zahlrichtung umschaltbar.
Latch - Uber diesen Eingang kénnen die Ausgabedaten des absoluten Drehgeber ,eingefroren” werden. Dadurch ist eine
fehlerfreie Ubernahme der Positionswerte in eine Steuerung maglich.
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Berechnung der zuldssigen Drehzahl

In Abhangigkeit der max. Schrittfrequenz von 10kHz errechnet sich die zuldssige Drehzahl anndhernd nach folgender
Formel:

n I frax (H2) w60 Achtung:Bei dieser Berechnung wird der Einfluss der Kabellange nicht bertick-
min Auflésung sichtigt; auBerdem ist die zuldssige mechanische Drehzahl zu beachten!
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Synchron-serielle Ubertragung (SSI) bei absoluten Drehgebern

Absolute Drehgeber sind in vielen Fallen starken mechanischen Belastungen, elektrischen und magnetischen Feldern ausgesetzt,
welche den Einsatzort verseuchen. Um Schmutz, Staub und Flissigkeiten in der industriellen Umgebung entgegenzuwirken, sind
deshalb besondere konstruktive Mainahmen erforderlich. Unsere Absolut-Drehgeber sind nach neuesten technischen Erkennt-
nissen mechanisch robust aufgebaut, die Elektronik ist so kompakt wie moglich gestaltet.

Ein Hauptaugenmerk bei der Stérsicherheit gilt der Datentbertragung vom Drehgeber zur Steuerung. Die Messdaten des Dreh-
gebers mussen von der Steuerung fehlerlos gelesen werden kénnen. Auf keinen Fall durfen nicht definierte Daten Ubertragen
werden, z. B. beim Schrittwechselpunkt. Das hier beschriebene Konzept zur synchron-seriellen Datentbertragung fiir absolute
Drehgeber unterscheidet sich gegentiber parallelen und asynchron-seriellen Ubertragungsarten im wesentlichen durch:

- weniger elektronische Bauteile
- weniger Leitungen zur Datenibertragung
- gleiche Interface-Hardware, unabhangig von der Auflésung (Wortbreite) des absoluten Drehgebers
- galvanische Trennung des Drehgebers von der Steuerung durch Optokoppler
- Leitungsbruch-Uberwachung durch Konstant-Strom
- DatenUbertragungsraten bis 1,5 MBit/s (abhdngig von der Leitungslange)
- Ringregister-Betrieb moglich
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Ablauf der Ubertragung

Zur korrekten Ubertragung der Daten ist es notwendig, dass eine definierte Anzahl von Impulsen (Taktbiischel) an den Eingang
des Absolut-Drehgebers gelegt wird. Daraufhin muss eine Pause T, eingehalten werden. Solange am Drehgeber kein Taktsignal
anliegt, ist das geberinterne Parallel- / Seriell-Schieberegister auf parallel geschaltet. Die Daten sind freilaufend und entsprechen
jeweils der Stellung der Drehgeberwelle. Sobald wieder ein TaktbUschel am Takteingang anliegt, wird die momentane Winkelin-
formation gespeichert.

Mit dem ersten Wechsel des Taktsignales von High auf Low a wird das drehgeberinterne retriggerbare Monoflop angesteuert,
dessen Monoflop-Zeit t_ gréBer als die Periodendauer T des Taktsignales sein muss.

Der Ausgang des Monoflops steuert das Parallel-/Seriell-Register Gber den Anschluss P/S™ (parallel/seriell).

Blockschaltbild eines Absolut-Drehgebers
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Synchron-serielle Ubertragung

Die zur Datenubertragung erforderliche Taktanzahl ist unabhangig von der Auflésung des absoluten Drehgebers. Der
Takt kann an jeder Stelle unterbrochen oder fir Mehrfach-Abfragen im Ringregister-Betrieb fortgefuhrt werden.
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Monoflop

Mit dem ersten Wechsel des Taktsignales von Low auf High b wird das hochstwertige Bit (MSB) der Winkelinformation
an den seriellen Datenausgang des Drehgebers gelegt.

Mit jeder weiteren steigenden Flanke wird das ndchstniederwertigere Bit an den Datenausgang geschoben. Nach
Ubertragung des niederwertigsten Bits (LSB) werden je nach Konfiguration das Alarmbit oder andere Sonderbits tiber-
tragen. Danach schaltet die Datenleitung auf Low ¢, bis die Zeit t_abgelaufen ist.

Eine weitere DatenUbertragung kann erst gestartet werden, wenn die Datenleitung wieder auf High d schaltet. Wird
der Taktwechsel an der Stelle ¢ nicht unterbrochen, wird automatisch der Ringregister-Betrieb aktiv. Das heif3t, die beim
ersten Taktwechsel a gespeicherte Information wird Gber den Anschluss S, auf den seriellen Eingang S, zurlckgefihrt.
Solange der Takt bei ¢ nicht unterbrochen wird, kdnnen die Daten beliebig oft ausgelesen werden.
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Empfohlene Dateniibertragungsrate

Die maximale DatenUbertragungsrate ist abhdngig von der Leitungslénge.

Leitungslange Baudrate
<50m <400 kHz
<100 < 300 kHz
<200m < 200 kHz
<400 m < 100 kHz
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