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บทที� 11 Digital Encoder 
 
เป็นอปุกรณ์บอกองศาการหมนุ (ตําแหนง่เชิงมมุ) โครงสร้างภายในประกอบด้วย 1) เพลา (Shaft) เป็นแกน
หมนุตอ่เข้ากบัอปุกรณ์ 2) แผน่ดิสก์ (Disc หรือ Slit ) เป็นแผน่ที�เจาะเป็นแถบเลก็ๆให้แสงผา่นได้ 3) Photo 
detector ใช้รับแสงสาํหรับแปลงเป็นรหสัข้อมลู 4) LED ใช้เป็นแหลง่กําเนิดแสง สอ่งผา่นเลนส์ (Convex 
lens) ให้ลาํแสงสอ่งผา่นแถบเลก็ๆ บน Disc 

 

 
(รูปจาก Rockwell Automation) 

 
Digital Encorder โดยทั�วไปแบง่ได้ 2 ชนิดคือ Incremental Encoder และ Absolute Encoder 
 
Incremental Encoder 
บอกองศาการหมนุ (ตําแหนง่เชิงมมุ) ในรูปของสญัญาณพลัส์สี�เหลี�ยม ความละเอยีด(Resolution) ของ 
Encoder ขึ �นอยูก่บัจํานวนพลัส์ตอ่หนึ�งรอบการหมนุ เรียกวา่ Pulse per revolution (PPR) Incremental 
Encoder มีคา่ PPR มาก ยิ�งมคีวามละเอยีดสงู เราสามารถทราบตําแหนง่เชิงมมุได้จากการนบัจํานวนพลัส์
โดยใช้การ์ด Counter เทียบกบั PPR  
โดยทั�วไป Encoder ชนิดนี �มีสญัญาณ Output อยู ่2 สญัญาณl คือ A และ B ซึ�งมีเฟสตา่งกนั 90 องศา แต่
บางรุ่นได้เพิ�มสญัญาณตอนหมนุครบรอบ เรียกวา่ “Marker” หรือ Channel Z เข้ามาด้วย 
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(รูปจาก Rockwell Automation) 

 
ตัวอย่าง 
การอา่นคา่องศาจาก Incremental Encoder ด้วยการ์ด High Speed Counter (1756-HSC) 
 

 
สายสญัญาณของ Incremental Encoder แบบ Differential จะตอ่เข้ากบัอินพตุ A(+),A(-),B(+),B(-) และ 
Z(+),Z(-) ของการ์ด High speed counter แตถ้่าเป็น encoder แบบ Single End สญัญาณ A(-),B(-) และ 
Z(-) จะรวมกนัรวมเข้ากบั Com (-) แทน ดงัรูปด้านลา่ง 

 
(ตอ่แบบ Differential รูปจาก Rockwell Automation) 
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(ตอ่แบบ Single End รูปจาก Rockwell Automation) 

 
Add High Speed Counter Module 
1) คลิ�กขวาที� I/O Configuration ->New Module -> Add การ์ด High Speed Counter 1756-HSC  
 

 
2) คลิ�กแท็บ General จากนั �นกรอกข้อมลูตา่งๆให้ถกูต้อง แล้วคลิ �ก OK  
Name – ชื�อการ์ด 
Slot – หมายเลข Slot ที�การ์ดติดตั �งอยู ่
Description – ป้อนคําอธิบายของการ์ด 
Comm Format – เลอืกชนิดการเชื�อมตอ่กบัการ์ดให้เลอืกเป็น HSC Data 

 

 
 

3) กําหนดคา่ RPI (Requested Packet Interval) ในแท็บ Connection แล้วคลิ �ก OK 
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Requested package interval (RPI) – เวลาสง่ข้อมลู (คา่พลัส์ที�นบัได้) จากหนว่ยความจําของการ์ด ออกไป
ยงั Controller  

 

 
 

4) คลิ�กแท็บ Counter Configuration จากนั �นกรอกข้อมลูตา่งๆให้ถกูต้อง แล้วคลิ �ก OK  
 
Operational Mode – กําหนดวิธีการนบัพลัส์ที�สง่มาจาก Encoder เช่นโหมด X1 จะนบัขึ �นเมื�อสญัญาณจาก 
B นําหน้าสญัญาณจาก A อยู ่90 องศา และนบัลงเมื�อสญัญาณจาก A นําหน้าสญัญาณจาก B อยู ่90 
องศา 

 
(รูปจาก Rockwell Automation) 

สว่นโหมด X4 การทํางานเหมือนกบัโหมด X1 ยกเว้นนบัพลัส์ที�ขอบขาขึ �นและขาลงของสญัญาณ  A และ B 
ทําให้ได้ความละเอียดมากกวา่โหมด X1 ถึง 4 เทา่ 
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(รูปจาก Rockwell Automation) 

 
Storage Mode – เลอืกวธีิในการเก็บคา่พลัล์ที�นบัได้ลงใน Present Value Tag ของ Controller โดยอาศยั
สญัญาณ Z (Gate/Reset) เป็นตวั trigger แบง่ยอ่ยได้ 4 แบบ คือ 

· Store and Continue Mode – คา่ Present Value Tag เทา่กบั Incoming Pulses วิธีนี �ใช้กบั 
Incremental Encoder  

 
(รูปจาก Rockwell Automation) 

 
· Store, Wait, and Resume – คา่ Present Value Tag จะคงคา่เทา่กบัคา่ Stored Tag ในช่วงที�มี

อินพตุของสญัญาณ Z (Wait) หลงัจากนั �น คา่ Present Value Tag กลบัมาอพัเดจตามเดิม 
(Resume) วิธีนี �ใช้เมื�อต้องการให้นบัในช่วงที�กําหนดเทา่นั �น 

 
(รูปจาก Rockwell Automation) 
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· Store and Reset, Wait, and Start– คา่ Present Value Tag จะถกูรีเซต็เป็นศนูย์เมื�อมีอินพตุของ
สญัญาณ Z (Reset) รอจนสิ �นสดุสญัญาณ Z (Wait) จึงกลบัมาเริ�มนบัใหม ่(Start) วิธีนี �ใช้เมื�อ
ต้องการให้นบัเป็นรอบๆ ตามที�กําหนด  

 
(รูปจาก Rockwell Automation) 

· Store and Reset, and Start– คา่ Present Value Tag จะถกูรีเซต็เป็นศนูย์เมื�อมีอินพตุของ
สญัญาณ Z (Reset) แล้วกลบัมาเริ�มนบัใหม ่(Start) ทนัที 

 
Rollover – กําหนดจํานวนพลัส์สงูสดุเลอืกวิธีในการเก็บคา่พลัล์ ถ้าคา่ที�นบัได้เกินคา่นี � Counter จะถกูรีเซต็
เป็นศนูย์แล้วเริ�มนบัใหมอ่ีกครั �ง 
 

 
 

5) คลิ�กแท็บ Output Configuration จากนั �นเลอืก Output ของการ์ดที�ต้องการสง่สญัญาณไปให้อปุกรณ์
ภายนอกเมื�อคา่ของCounter ตรงตามที�กําหนด (จะใช้งานหรือไมก็่ได้) เสร็จแล้วคลิ �ก OK  
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6) หลงัจากคอนฟิก High Speed Counter การ์ดเสร็จแล้ว เราสามารถอา่นพารามิเตอร์และคา่ที�นบัได้ผา่น 
Output Tag ของการ์ดได้โดยตรง คา่พลัส์จาก Encoder จะเก็บอยูใ่น Tag Present Value 
 

 

 

 

 
 

 

 
 

 
(รูปจาก Rockwell Automation) 
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7) เขียนโปรแกรมดงัรูปด้านลา่ง  
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Absolute Encoder 
บอกองศาการหมนุ (ตําแหนง่เชิงมมุ) ในรูปของรหสัแบบตา่งๆ เชน่ Binary,BCD และ Gray code แตล่ะ
องศาให้คา่สมบรูณ์ไมซ่ํ �ากนั ข้อดขีอง Absolute Encoder คือ ไมต้่องใช้ Counter นบัพลัส์เพื�อคํานวณหาคา่
องศาและในกรณีแหลง่จ่ายไฟเกิดขดัข้อง Absolute Encoder ยงัคงให้คา่ตําแหนง่เดมิได้หลงัจาก
แหลง่จ่ายไฟกลบัมาเป็นปกติ แตกตา่งกบั Incremental Encoder ที�ต้องเคลื�อนไปยงัตําแหนง่ Home ก่อน
เสมอ ความละเอยีด(Resolution) ของ Encoder ขึ �นอยูก่บัจํานวนบิตของ Output เช่น 8 bits, 10 bits หรือ 
24 bits เป็นต้น 

       
(รูปจาก Rockwell Automation) 

 
 Absolute Encoder สว่นมากนิยมใช้แบบ Gray code โดยสามารถตอ่ Encoder เข้ากบั Digital Input Card 
ของ ControlLogix PLC ได้เลย แล้วเขียนโปรแกรมเพื�อแปลงคา่องศาจาก Gray code เป็น Binary code 
โดยอาศยัหลกัการของ XOR ดงัรูป 

http://www.thaicontrol.wordpress.com


© www.thaicontrol.wordpress.com                                                129 
              

 
 

ถ้า Resolution ของ Encoder เทา่กบั 2 ยกกําลงัจํานวนบิตเอาท์พตุ คา่ 0 องศาจะเริ�มต้นที�คา่ 0 ในหนว่ย 
Binary เสมอ แตถ้่า Resolution ของ Encoder ไมเ่ทา่กบั 2 ยกกําลงัจํานวนบิตเอาท์พตุ คา่ 0 องศาจะ
เริ�มต้นที�คา่อื�นดงัตารางด้านลา่ง 

 
(รูปจาก Automationdirect) 
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ตัวอย่าง 
การอา่นคา่องศาจาก Absolute Encoder ไปใช้ควบคมุการทํางานของเครื�องจกัร 

 
        

1) Add I/O การ์ดใน I/O Configuration ของโปรเจคไฟล์ 

  
2) คอนฟิกการ์ด Digital Input ให้ถกูต้อง ดงัรูปด้านลา่ง 
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3) สร้าง Tag สาํหรับใช้งานตามที�กําหนด 
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4) สร้าง New Routine ชื�อ CAM_Position และ Gray_Binary_Conversion โดยรูทีน 
Gray_Binary_Conversion ใช้สาํหรับแปลงคา่องศาจาก Gray code เป็น Binary code สว่น 
CAM_Position ทําหน้าที�กําหนด Position Bit ของ Master Shaft ที�องศาตา่งๆกนัแล้วนําไปเขยีนโปรแกรม
สั�งงานอปุกรณ์ 
 

 
 
5) เริ�มเขียนโปรแกรมในรูทีน Gray_Binary_Conversion และ CAM_Position ดงัรูปด้านลา่ง 
Gray_Binary_Conversion Routine 
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CAM_Position Routine 
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