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Encoder-Kalibrierung

Verwendung des Encoder-Configurators

Vor der Verwendung des Encoders, nach der Montage auf der Maschine, sind zwei Vorgange
erforderlich. Zuerst das Eingangssignal des Mikroprozessors ausgeben, um zu prufen, dass das Signal
korrekt und frei von Sattigung ist. Zweitens den Offset flr den ordnungsgemalien Betrieb kalibrieren.

Ausgabe des Eingangssignals

Mit dem NILAB-Encoder-Konfigurationsprogramm den COM-Port auswahlen, an dem das
Programmierkabel angeschlossen ist (1), dann die Schaltflache CONNECT TO ENCODER (2) drlcken,
um eine Verbindung herzustellen. Alle Encoder-Parameter werden in die Oberflache geladen und die
aktuelle absolute Position wird angezeigt.

o NILAE ENCOOER CONFIGURATION UTILITY N = =

A

COM For

BN [ 1 ) coMe Q COMMUNICATION LINK /é"/';.-’;j_‘—;
-}*0 J\H : LA B Saog oyclic: Communication with the device RATE 100 msec HJ'PERFACE@

ENOODER STATUS - SCOPE - EMCODER TYPE LABEL

(2) CONNECT TO ENCODER

| ENCODER POSITION READ ‘ | ENCODER PARAMETER READ EMCODER PARAMETER WRITE | ‘ ENCODER RESET |
ABSOLUTE POSITION METER
31252 unit &
195,313 mm O&me CH [0-Sine o
PARAMETER
13725 counts 16735 counis OVERSAMPLING |4- 18 Fencd / 32 mm READ COMFIGLIRATION IN
SET SINE Fa FLASH
OFFSET SINE OFFSET COSINE
d 1,104 Vals 1,347 vaits AESOLUITION 6255 microns
5002 counts 500/% coumts MAGMET SIZE 32 mm FROMFLASH
MSA OFFSET SINE MSA OFFSET COSINE
040312 Volts 04035 Volts MAX STROKE 7001 mm ‘ START CALIBRATION ‘
AMGLE OFFSET 150,002 degmees POSITION OFFSET 0} microns FILTER LENGTH 256 counts
FW VERSION 924 =

COM Consola

Dann in den Ordner SCOPE-Fenster gehen und auf die Schaltflache ACQUIRE klicken. Auf den Encoder-
LEDs blinkt die gelbe LED, um zu bestatigen, dass der Encoder im Erfassungsmodus ist.
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& NILAB ENCODER COMNFIGL RATION UTILITY
A
) NILAB ~ como y
_-10 Stop cychc communcaton wth e devics HIIIPEHFACE‘E

ENCODER STATUS  SCOPE  ENCODER TYPE LABEL

Fwrciesse 19242 [ CONNECTTOENCODER I

Abachre postion o soope CHANMELS - CHI: Sine, CHZ: Cosine, CH3: Angle

10005 2024 (083554, Dt recednsd #3170

Den Wagen des Motors von Hand in einer Richtung Uber den gesamten Hub bewegen, und die Signale
werden wie unten angezeigt.

A MILAE ENCODER CONFIGU RATION UTILITY

— (m) 4
!—‘1
COM Port —
.}*{) NILAB SOMO H;pE/f%?ch@ FwReleass 19242 [N CONNEGT TOENCOBER |
Stop cyche communication with the dewos | DISCONNECT FROM EM}[‘.DEFI |

ENCODER STATUS  SCOPE  EMCODER TYPE LABEL

ACQUIRE

| Abssh e postion i $C008

CHAMMELS  |0'- CH1: Sine, CH2: Cosine, CH3: Angle

1003 2024 0843 03 Data received F10388

Das SIN/COS-Signal muss frei von Verzerrung und Sattigung sein. Wenn das SIN/COS-Signal sattigt,
bewegen Sie den Referenzmagneten ein wenig weiter weg vom Encoder, um die Klemmung auf das
Signal zu beseitigen.

Zum Beispiel, unten ist eine Erfassung, bei der die SIN/COS-Signale nicht OK sind und
sattigen.
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' U NILAE ENCODER OOMFIGLIRETION UTILTY _ o %
=)
M Pt =
3 0 NILAB coma @ COMMUNICATION LINK = CONNECT TO ENCODER
-~ woeteire. Wit | i wee  TIPERPACE®

| DISCONNECT FROMENCODER |

EWMCODER STATUS SCOPE  ENCODER TYPE LABEL

| ACQUIRE |

Aokt postion & scop CHANNELS |0 - CH1: Sine, CH2: Cosine, CH3: Angle

COM Corgole

Signal kalibrieren

Nach dem Ausgeben des Signals muss der SIN/COS-Offset mit dem Kalibrierverfahren aufgehoben
werden. Gehen Sie in den Ordner ENCODER STATUS und drucken Sie die Schaltflache START
CALIBRATION. Die grune LED auf dem Encoder beginnt zu blinken, um zu bestatigen, dass das
Kalibrierverfahren aktiv ist. Dann bewegen Sie den Wagen des Motors in einer Richtung uber den
gesamten Hub, um den Encoder zu kalibrieren.

1 NILAE ENCODER CONPGURATION UTILITY - O x
&
M Pt
\ B COMMUNICATION Z— CT TO ENCODER
0 NI LAﬁ COMD Q) COMMUNICATION LINK P = CONNE
-lh Thop cyohe Communcation with the devwcs RATE 100> msec HIPEHFACE@}

[ DISCONNECT FROM ENCODER

ENCODER STATUS  SCOPE  ENCOOER TYPE LABEL

‘ ENCODER POSITION READ | | ENCODER PARAMETER READ EMCODER PARAMETER WRITE ‘ | EMCODER RESET |
ABSOLLTE POSITION METER
312275 unit ]
195,125 mm atve CH: |0 -Sine 0:
PARAMETER
13725 coums 1673 comnts OVERSAMPLING |#- 16 Pencd £ 32 mm READ CONFIGLIRATION IN
SET i FSET COS FLASH
QOFFSET SINE OFFSET COSINE e
1,104:% Vohs 1,347 3| Vals RESOLUTION 62,52 microns
STORE CONFIGURATION
5007 counts 500~ counts MAGNET SIZE 325 mm FROM FLASH
MSA OFFSET SINE MSA OFFSET COSINE
04032 Vols 04033 valts MAX STROKE 700 mm { START CALBRATION b
ANGLE OFFSET 150,005 degrees POSITION OFFSET 0% microns FILTER LENGTH 25615 counls
FW VERSION 024 2

COM Console

Nach der Kalibrierung mit Scope sieht das kalibrierte Eingangs-SIN/COS-1Vpp-Signal, das von der
Magnetreferenz erzeugt wird (vor der Multiplikation), wie folgt aus:
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1) NILAB ENCODIER CONFIGURATION UTILITY = o
A
COM Pod =
_‘\.-O NILAB COMS @ commmnecaTion Lk e CONNECT TO ENCODER

&
Thop Cycc commumicabon wilh He device RATE 1002 msec HIIIPEHFACE

ENCODEA STATUS  S00PE  ENCODER TYPE LABEL

| ACQUIRE |
Araciute poation 1o scope CHANMELS |0 - CH1: Sine, CHZ: Cosine, CH3: Angle -

COM Console

Wenn Sie den zweiten Kanal auswahlen, sieht das multiplizierte SIN/COS-1Vpp-Encoder-
Ausgangssignal wie folgt aus. Beachten Sie, dass Sie beim Erfassen des zweiten Kanals langsamer
bewegen mussen im Vergleich zur ersten Kanal-Option.

4§} HILAR ENCODER COMFIGURATION LITILITY - n
(]
C0OM Pent —
3 o N lLAﬁ COMS @ communicATIONLINK /,"f'f,,f;:-_: CONNECT TGO ENCODER
. ®
__‘* Slop cyeic commuricalion wi e davce RATE 100 msec HII[PEHFACE DISCONNECT FROM ENCODER |

=

| ACQUIRE |
#hsohte postion to scope CHANNELS  |1-CH1Y: Sine_os, CH2: Cosine_os, CH3: Angla_os

Nach der Kalibrierung lesen Sie die neuen Encoder-Daten, indem Sie die Schaltflache ENCODER
PARAMETER drucken.
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4 NILAB ENCODER COMPGURATION UTILITY - n) b

H

COM Pot

3 COMS @ coMMUNICATION LINK //":,:;"-f:—,-'? .
:{*Q I\“ LAB ] Stop cychc communication wih the device RATE 1005 meec HIPEHFACEE [ e

ENCODER STATUS  SCOPE - EMCODER TYPE LABEL

‘ ENCODER POSITION READ q | ENCODER PARAMETER READ NCODER PARAMETER WRITE ‘ ENCODER RESET ‘

ABSOLUTE POSITION METER
- |
3124 unit & |
195,250 mm acTwe  CH: 0-Sine 0:

PARAMETER

13724 counis 16732 courts OVERSAMPLING |4 16 Podod / 32 e READ CONFIGURATION
QFFSET SINE - OFFSET COSINE - FREMELH

1. 1045 Voha 11,3472 vols RESOLUTION 6255 microns - _ _

500 counts 50012 counts MAGNET SIZE 3212 mm FLASH

MSA OFFSET SINE MSA OFFSET COSINE

D403 vons 040315 Vohs MAX STROKE 7005 mm I START CALIBRATION |
ANGLE OFFSET 150,00:2 degrees POSITION OFFSET 0% mictans FILTERLENGTH 2565 counts

FW VERSION 0242

COM Console

Dann speichern Sie die Kalibrierdaten im Flash-Speicher des Encoders, indem Sie die Schaltflache
STORE CONFIGURATION TO FLASH drucken.

W) NILAE ENCODER CONFIGURATION LITILITY = u] x

H

CIOM Poet

A NILAB CoMg @ comaumicaTion LK /'/,"-‘::’,_;'f?
:‘*0 | Stop cyche communication wih the device RATE 1005 msec HJIPERFACEE

ENCODER STATUS  SCOPE - EMOODER TYPE LABEL

‘ ENCODER POSITION READ || ENCODER PARAMETER READ H ENCODER PARAMETER WRITE ‘ EMNCODER RESET ‘
ARSOLUTE POSITION METER ‘
3124 C unit [
195,250° mm DAcTwe  CH: 0 -Sine 0=
PARAMETER
13725 counts 1673} ecounis OVERSAMPLING 416 Pesod / Ham READ CONFIGLIRATION
OFFSET SINE g OFFSET COSINE : - FROM FLASH
11045 vons 1,3471% voits RESOLUTION 6252 microns : _ —
'STORE CONFIGLIRATION
50013 counts 500 courts MAGNET SIZE 322 mm - FAsH
MSA OFFSET SINE MSA OFFSET COSINE
04037 vons 040372 vohs MAX STROKE 70012 mm | STARTCALBRATION |
AMNGLE OFFSET 150,002 degreas POSITION OFFSET 02 microns FILTERLENGTH 2562 counts

FW VERSION 9242

COM Cansole

Nach diesem Schritt setzen Sie den Encoder zurlick, indem Sie die Schaltflache ENCODER RESET
dricken.

NiLAB GmbH
Knowledgebase - https://dokuwiki.nilab.at/


https://dokuwiki.nilab.at/lib/exe/fetch.php?media=reverso_encoder:encoder_par_read.jpg
https://dokuwiki.nilab.at/lib/exe/fetch.php?media=reverso_encoder:store_conf.jpg

Last update: 2026/09/11 21:21 de:reverso_encoder:calibration https://dokuwiki.nilab.at/doku.php?id=de:reverso_encoder:calibration

i 4 MILAE ENCODER CONRGURATION UITILITY _ o w |
i |
COM Port - — — |
_&0 NI L A H COMS @ comumcaTionLNg e = 'CONNECT TO ENCODER
- "] Stop cyckc communication wih the device RATE 1005 meec HJIPEHFACE I ? = -".. CTFROME? _. ._ e .|

ENCODER STATUS  SCOPE - EMCODER TYPE LABEL |

‘ ENCODER POSITION READ | | ENCODER PARAMETER READ | ‘ ENCODER PARAMETEHWHITG ENCODER RESET }
-h'___-.-—-

ABSOLUTE POSITION METER
|
3124 unit &
195,250 mm acTwe  CH: 0-Sine 0:

PARAMETER

13724 counts 16732 courts OVERSAMPLING |4 16 Podod / 32 e READ COMFIGURATION
OFFSET SINE = OFFSET COSINE — FROM FLASH

1. 1045 Voha 11,3472 vols RESOLUTION 6255 microns -

STORE CONFIGURATION IN
500 counts 5003 counts MAGMET SIZE 3215 mm FLASH

MSA OFFSET SINE MSA OFFSET COSINE

04035 vons 040312 Vohs MAX STROKE 002 mm I START CALIBRATION |
ANGLE OFFSET 150,00:2 degrees POSITION OFFSET 0% mictans FILTERLENGTH 2565 counts

FW VERSION 924 2

COM Console

Nach dem Reset verbinden Sie sich erneut mit dem Encoder, indem Sie die Schaltflache CONNECT TO
ENCODER drucken.
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