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5 – インクレメンタル & UVW 信号 

5.1 AB 信号 

SMAR1-L1... measuring system provides incremental signals AB0 /ABO. The 
resolution of  incremental  signals  AB0 /AB0 for  each singleturn  cycle  can be 
within a range of 1 to 65,536 PPR. 
The output circuit is Line Driver / Line Driver (RS-422)/TTL level type (-L order 
code). It is operated at 5Vdc ±5% and the signal  amplitude is in  compliance 
with EIA RS-422 standard. It provides AB0 /AB0 signals. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 6 - Output signals 
 
 

Figure  6 shows AB0 signals.  The  length of  A /  B  signal  cycles  is  defined by 
φ 360AB as a range between two rising edges of an A or B signal. 

 
 

mtd

The length of 0 pulse (φ Z90) is 90 electrical degrees. The position of the Index
pulse in relation to A/B signals is shown in Figure 6. 
The minimum edge distance t of AB0 is 80 ns and the output frequency is up to 
3 MHz. 
The conversion electronics inside the sensor translates the magnetic fields of the 
ring into Line Driver level AB electrical signals. 
The frequency of  the  output  signals  is  proportional  to  the  measuring speed 
while the number of output pulses is proportional to the mechanical 
displacement of the ring. 
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SMAR1-L1 ...測定システムはインクリメンタル信号 AB0 / ABO を提供します。 各シ
ングルターンサイクルの増分信号 AB0 / AB0 の分解能は、1～65,536PPR の範囲内に
することができます。 
出力回路はラインドライバー/ラインドライバー（RS-422）/ TTL レベルタイプ（-L オ
ーダーコード）です。 5Vdc±5％で動作し、信号振幅は EIARS-422 規格に準拠してい
ます。 AB0 / AB0 信号を提供します。 

出力信号 

図 6 は AB0 信号を示しています。 A / B 信号サイクルの長さは次のように定義され
ます。A または B 信号の 2 つの立ち上がりエッジ間の範囲としてのφ360AB。 
0 パルスの長さ（φZ90）は 90 電気度です。 A / B 信号に対するインデックスパル
スの位置を図 6 に示します。 
AB0 の最小エッジ距離 t は 80ns で、出力周波数は最大 3MHz です。 

センサー内の変換電子機器は、リングの磁場をラインドライバーレベル AB の電気
信号に変換します。 

出力信号の周波数は測定速度に比例し、出力パルスの数はリングの機械的変位に比
例します。 
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5.2 参照（基準）信号 
The Reference signal (0, /0) provides a single datum position in the revolution of 
the  ring  for use at power-up or following a loss of power. The signal is 
synchronized with A and B channels and has a duration of one measuring step 
(90 electrical degrees), see  Figure 6. The amplitude is according to the power 
supply voltage level (Line Driver +5Vdc ±5% is in compliance with EIA RS-422 
standard). 

 
 
 

5.3 コミュテーション（転流）信号 
SMAR1 incremental  encoder  version also  generates  commutation  signals  for 
BLDC motors from 1 up to 16 pole pairs. The number of pole pairs can be read in 
the order code. 

 
EXAMPLE 
SMAR1-L1-1024/2...: 2 = two poles = 1 pole 
pair ... 
SMAR1-L1-1024/32...: 32 = thirty-two poles = 16 pole pairs 

 
Figure 7 shows the commutation sequence for  a  motor  with 6  pole  pairs.  A 
commutation sequence spanning an angle of φ 360UVW is repeated six times 
within one mechanical revolution of the motor.  The phase shift between the 
commutation signals is 120°. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 7 - UVW コミュテーション信号 
 
 
 

5.4 Recommended Line Driver incremental input circuit 
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基準信号（0、/ 0）は、電源投入時または電源喪失後に使用するために、リングの回
転における単一のデータム位置を提供します。 信号は Aおよび Bチャネルと同期し、
1 測定ステップ（90 電気度）の持続時間です。図 6 を参照してください。振幅は電
源電圧レベルに応じます（ラインドライバー+ 5Vdc±5％は EIA RS-422 規格に準拠
しています）。 

SMAR1 インクリメンタルエンコーダバージョンは、1～16 極ペアの BLDC モーター
の転流信号も生成します。 極ペアの数は注文コードで読み取ることができます。 

例 
SMAR1-L1-1024 / 2 ...：2 = 2 極= 1 極ペア..。 
SMAR1-L1-1024 / 32 ...：32 = 32 極= 16 極ペア 

図 7 は、6 極ペアのモーターの転流シーケンスを示しています。 φ360UVW の角度に
またがる転流シーケンスは、モーターの 1 回の機械的回転内で 6 回繰り返されます。 
転流信号間の位相シフトは 120°です。 

推奨インクレメンタルラインドライバー入力回路 


