
多轴伺服系统 机械多圈绝对值编码器

产品名称 多轴伺服系统 机械多圈绝对值编码器

公司名称 上海精浦机电有限公司

价格 .00/个

规格参数 品牌:GEMPLE
型号:GMX60
产地:上海

公司地址 普陀区新村路666号2号楼202

联系电话  13761626433

产品详情

多轴伺服系统 机械多圈绝对值编码器

解决零点丢失\不需要归零\掉电位置不丢失的多圈绝对值编码器

适用于多轴同步控制

有某品牌的伺服控制器宣传称“使用绝对值编码器掉电后位置丢失”,需要对编码器回零操作.也有用户寻
求帮助,说如果是多轴伺服系统,该怎么回零?

用了绝对值编码器还会出现零点丢失问题吗?

使用绝对值编码器最大的好处,就是绝对值编码器内部已经预先有在测量行程中全程的每一个位置的唯一
性绝对值编码了,这个编码是在编码器内部早已形成,与外部是否通电无关.在第一次使用初始化位置后,以
后就不再会改变,因为每一个位置编码是固定在绝对值编码的内部的唯一性编码的.

已经使用绝对值编码器了,在使用上电第一次以后,机械位置一旦与绝对值码“对上眼了”,掉电后位置就
不再会丢失,这叫绝对值编码器.

如果再有零点位置丢失,那绝对是遇上了“假绝对值”了

在多轴同步控制中,如果有一个轴发生了零位丢失,请问如何回零点?这会造成用户损失多少时间与自动化
的效率?如果用户对于控制系统还不知道已经有一个轴位置丢了,还在继续做“同步控制”,恐怕........

那么什么是真绝对值编码器编码器?



使用多圈绝对值编码器进行位置测量,只要其目标量程（即测量行程）在编码器圈数范围内,设备系统就可
以无需进行任何位置计数和圈数累加方面的算法处理,直接引用编码器输出的反馈数据.在其多圈旋转范围
内不会出现重复的位置信号输出,所有的值都是唯一的.

换句话说,设备的位置测量仅取决于编码器的反馈输出,而与电气控制系统无关,无论出现哪种电气系统方
面的意外故障,都不会因中断检测运算进程,而影响最终位置测量结果.这将帮助用户省去设备恢复运行时
那些复杂的原点校准初始化操作,提升安全可靠性能和运营效率. 这种独立稳定的位置检测性能,就是使
用多圈绝对值编码器的意义和价值所在.

 

产品描述:机械齿轮组真多圈,25位全数字化输出,非接触式码盘,安全\可靠\长寿,适用直线行程位置与回转
角度位置测量.

输出信号:4-20mA\SSI\Modbus RTU\Profibus-DP\Profinet\Canopen

工作电压:10⋯30Vdc 极性保护

消耗电流:24V,<100mA

连续圈数:4096圈

单圈分辨率:8192或4096

重复精度:±2bit

工作温度:-40～85℃

防护等级:轴端IP65 外壳IP67

震动冲击:20g,10～2000Hz；100g,6ms

允许转速:2000转/分

安装法兰:夹紧法兰 实心轴D=10mm

外形特征:金属外壳,密封双轴承结构

如有问题需要咨询，请找网站内联系方式联系我，或公司总机找殷工！  

在多轴同步控制中绝对值编码器该如何找到安装位置以及所起的作用？

一、电机尾部安装的编码器

电机尾部的编码器首先是为电机驱动器反馈信号的。

变频电机尾部的编码器对变频器是速度闭环反馈。

伺服电机尾部的编码器对伺服驱动器是位置闭环反馈。

变频电机尾部安装编码器好处是直接反映电机的转速动态性能，作为相位频率、电流-力矩-



加速度的电机驱动的调速与矢量控制闭环。

伺服是天然的位置闭环。伺服电机设计的就是位置、速度、电流力矩的闭环。编码器同步反馈电机转子
的位置，并在时间轴上微分到速度环。因此无论是控制中取速度环优先还是位置环优先的控制策略，其
编码器反馈给伺服控制器的原始信息就是位置环。

这种闭环是针对电机的闭环，在速度上真实反映电机的转速与电机相位，这有利于驱动器根据反馈快速
调制驱动，但是对于传动后终端的位置控制是半闭环的，中间隔了机械传动：

目前大部分的伺服电机尾部编码器都是增量编码器，或者是单圈绝对值编码器，机械式绝对值真多圈编
码器的体积较大，并且量程圈数4096圈,往往不够电机实际转数。目前绝对值机械多圈编码器还较少直接
装在伺服电机尾部。目前的伺服电机尾部增量编码器依赖于机械终端加装原点开关，而单圈绝对值编码
器依赖于多圈计数器并保存累加数值，并用各种方法掉电保存数据。包括用电池、超级电容或者微弱自
“发电”的韦根线圈。但其实这些都不是真实多圈绝对值编码，在计数累加圈数的过程中一旦被干扰，
或者在停电后微弱的低功耗工作监测圈数的变化时被干扰（编码器停电低功耗工作时的信号很微弱，被
干扰的几率增加），一旦被干扰而圈数误加错误，是无法判断的。这将发生原点丢失的错误。所以这种
拿单圈绝对值当多圈编码器的用法，因仍然存在原点丢失的可能性而失去了“绝对值”的意义。只是相
对于增量编码器而言，这种丢原点的概率降低了很多。

需要提醒的是，有一些编码器厂家用韦根计数的电子多圈伪绝对值与机械多圈的真绝对值编码器混为一
谈，隐瞒了电子多圈计数一旦出错误加无法识别的致命缺陷。

真绝对值多圈编码器在调试后保存原点位置，原点位置是永久性的。不应再发生有时原点在，有时又丢
原点位置又需要重新找原点的情况。如果发生这种丢原点位置，那是假绝对值多圈编码器。

半闭环上的不确定性，就意味着系统位置控制精度较低，降低了自动化效率，现场不确定成本将会增加
。或者机械损坏及原点丢失带来的安全性问题，尤其是最终用户生产中停机及故障检修损失。

如有问题需要咨询，请找网站内联系方式联系我，或公司总机找殷工！  

二、第二编码器--全闭环编码器、安全编码器、检验编码器、双重确认编码器⋯⋯

 

全闭环是指在伺服电机尾部的编码器以外，在机械终端再加装了第二编码器，对应控制要求的终端位置
直接的编码器位置反馈。例如安装直线光栅尺与大孔径编码器。这样伺服编码器与全闭环编码器两个编
码器做了专业分工：伺服电机尾部的编码器专管电机的速度反馈闭环和电机相位的反馈，信号连接伺服
驱动器，而机械终端的第二编码器反映的是运动轴控制目标的真实位置闭环，信号连接PLC或者同步控
制器。

更重要的是在多运动轴做同步控制时，能够更确定的反馈各轴位置控制目标的相互位置关系，同步加工
有更确定性。

从第二编码器最初的任务位置闭环来看，全闭环编码器最好就是用全行程绝对值编码器，不会发生原点
丢失的问题。如果多轴运动中只要有一轴发生原点位置错误，多轴系统就乱了而不得不停机，人工干预
找出是哪一轴发生了错误，并手动回归原点。所以多轴同步运动控制从使用效率和安全性而言，必须要
有绝对值编码器做原点位置不丢失的保障。

在伺服电机上的编码器我们称之为伺服编码器，它更多的是电机运动控制传感反馈。与系统定位配合的
第二个编码器成为了辅助编码器---提供低速终端(或最接近终端)的位置反馈。辅助编码器应该是用全行
程绝对值编码的绝对值多圈编码器，提供与其它轴的对比做同步与联动的绝对位置信息反馈，提供系统



通电开机时的每个轴的绝对值位置和初始相关位置关系，相当于早期的开机找零，并随时有每个轴的绝
对值位置和各个轴的相关关系。

伺服编码器是单个运动轴给予驱动器子系统内的。而第二编码器是开放给大系统（例如PLC或者同步控
制器等上位机母系统），各个位置做同步对比协调的基准，它的精度绕过了减速机的误差与丢脉冲不可
靠可能，是直接对应电机传动后的位置测量反馈的。而另一个重要的是在时钟坐标上到上位系统控制器
的延迟损失最小。

伺服辅助编码器适合用总线式编码器或者以太网编码器，从较慢速的modbus RTU,到Canopen、powerlink
、EtherCat和profinet的绝对值编码器，这些编码器的信号更适合进PLC或者其他上位机控制器。

低速负载端第二编码器，装在机械传动的最后一段低速端，它仍然是有可能有一级机械传动，所以精度
不如全闭环编码器（直驱电机编码器），但是由于只有一级传动，传动误差尚可掌控。机械误差与机械
磨损、损坏安全性的确定性。

第二绝对值编码器（辅助编码器）所起的作用：

1， 原点位置永久性。在低速负载端较易安装比较经济的绝对值多圈编码器，可实现全行程绝对值位置
反馈，可保持原点位置永久性，在设备中可以大大提高自动化生产效率及安全性，节省人工干预及停机
时间。这种用较经济的modbusRTU绝对值编码器的经济附加值明显。

2， 安全监控。第二编码器选用的是全行程绝对编码的绝对值多圈编码器，绕过了减速机或者其他机械
传动（例如卷筒钢丝绳等）后端，因此可协助伺服编码器的同步比较，反馈传动系统的安全监控。这类
应用可以根据大部分PLC上位机的信号接口选型，例如经济型PLC对接modbus
RTU，或者西门子PLC对接profinet等。

多轴同步。在多轴同步控制系统中至少要有一个全行程的绝对值编码器作为主轴编码器。在多轴同步控
制中调试与维护监测时比单纯的半闭环更有确定性。多轴原点位置绝对值的多轴坐标对应，可保证各轴
绝对值位置同步的确定性。

 包括变频电机通过第二编码器——绝对值多圈编码器的安装也可实现精准多轴同步。

包括液压油缸通过绝对值多圈编码器的安装，可以实现多油缸位置同步

“同步”是指每一个时间与位置的“同步”比较的闭环控制。是时间同步和位置同步。这是“同步控制
”题目的第一原理。

但不是速度同步。速度同步是时间同步位置把时间划分得有多细的二次变量。每一个时间小段与位置小
段的计算，是不是就是一段段速度？那同步简单一点就是一段段速度相同？这就让很多人误入歧途的把
同步当成了同速。但是所有做不好同步题目的大约都是起源于这个错误，因为闭环的偏差量的错误，我
们已知伺服是时间偏差量（响应）与位置偏差量（精度）的闭环。伺服是一个自检闭环的系统，对于速
度自检的误差在位置上，是把时钟给扔掉的，在时间上是速度偏差量映射到位置偏差量是会累加的，而
如果仅仅是同速闭环，会失去了位置自检闭环，这样的位置偏差会累加失控，而无法达到什么时候，各
自在什么位置的同步要求了。做同步一定要有时间坐标的同步与位置坐标的同步。速度同速无法精确实
现位置上的同步。

在位置环上，伺服编码器反馈的位置角度，有可能并不是最后做同步的位置，中间隔了一套传动减速装
置，而减速装置的机械间隙与弹性振荡，在时间延迟上，系统是通过伺服驱动器获得的伺服编码器位置
，再到做同步的母系统，这就带来位置的很大的在机械上偏差和机械弹性的时差。于是这样做的同步会
发现电机会有可能发生很大的位置调整振荡。



在多轴同步控制中，无论是伺服电机还是变频电机或者异步伺服都可以安装低速负载端的第二编码器，
可以轻松实现伺服电机与变频电机、变频电机与变频电机之间的角位置绝对值同步。

最常用的方法，是在多轴同步系统，选择负载惯量最大的一个电机安装负载终端低速端的第二编码器，
提供绝对值位置反馈给整条控制系统做同步位置参考指令，其他较小惯量的电机追踪这个最大惯量的电
机，较小惯量的电机控制响应更快，更易实现同步追踪。因此这个最大惯量电机运动轴上的第二编码器
，有时也称为“主轴编码器”。做同步控制犹如阅兵方阵，主轴编码器是提供系统同步对齐指令的同步
方阵中最靠谱的“排头兵”。

这种推荐用Powerlink或者Ethercat绝对值编码器实现主轴编码器。

4，机械软刹车。延长机械使用寿命。装在低速负载端的第二编码器的位置反馈更直接，可以实现多点软
刹车柔性停车，这可以大大延长机械传动的使用寿命，并实现精准定位。

  

安装有全行程的绝对值多圈编码器更安全。目前的机械齿轮箱绝对值多圈编码器已经有较低的市场价格
（例如modbusRTU机械式绝对值多圈编码器的价格1000元左右），虽然增加了这样一个第二编码器的成
本，但是它节省了原点开关与机械找原点的时间，大大提高了设备自动化效率与安全性。同时也增加的
系统在调试中的确定性与安全性，节省现场调试时间与二次返场重新修正参数时间，在系统定位精度的
保证、同步控制的保证，现场调试人工的减少，维修停机的减少等多个方面，都向最终用户显示出这种
方案更加的靠谱可信度，而为用户创造出附加值。

这样一个第二编码器——全行程绝对值多圈编码器上的投入增加了运控产品的竞争力，还是很有经济附
加值的。

与进口多圈编码器替换表
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