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Inkrementalni enkodér 600 P/R

E PoPIs

Primyslovy inkrementalni enkodér lze uplatnit

napf. v aplikacich pro méreni rychlosti otaceni,
pocet provedenych otacek nebo napf. k méreni
uhlu otocCeni. Enkodér se vyznacuje rozlisenim
600 pulz( na jednu otacku. Télo enkodéru je
vyrobeno z kovu, coz zajisStuje dobrou
mechanickou odolnost.

Zakladni charakteristika:

e rozliseni 600 pulzl
e  dvoukanalovy NPN vystup
e  hridel ve tvaru D
e  kovové télo s montaznimi zavity

k. SPECIFIKACE

I
Napajeci napéti 5az24VDC Rozliseni 600 pulz(i/otacka
Napét. logicka . .
drover 5az24VDC Typ vystupu NPN
Maximalni proud 80 mA Rozmeéry enkodéru = 38x36 mm
Max.’frekvence 20 KHz Rozmeéry hridele 13x6 mm
signalu
Max. mechanicka 5,4 ppyy Délka kabelu 150 cm

rychlosti
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=3 ZAPOJENI

Jelikoz je vystup enkodéru typu NPN, piny 2 a 3 musi byt nastavené jako vstupy s aktivovanym

internim pull-up rezistorem.
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Vystupem programu je uhel natoceni hfidele inkrementalniho enkodéru.

#include <Arduino.h>
#define KANAL_A 2
#define KANAL_B 3

int puls = 0;

void callback(){
(digitalRead(KANAL_B) == HIGH) ? puls++ : puls-;
}

void setup() {
Serial.begin(9600);
pinMode(KANAL_A, INPUT_PULLUP);
pinMode(KANAL_B, INPUT_PULLUP);
attachinterrupt(digitalPinTolnterrupt(KANAL_A), callback, RISING);
}
void loop() {
Serial.print("Pocet pulzu: "); Serial.print(puls);
delay(1000);
}



