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说   明   书   附   图 

 

旋转编码器 信号调理电路 模数转换单元 中央处理器

隔离开关的电机控制装置

 

图 1 

 摘 要 附 图  

使用旋转编码器用于隔离开关行程控制和监测的装置

信号调理电路

减速器

编码器
联轴器

三相异步电机

传统隔离开关机构箱

信号调理单元

信号调理单元

信号调理单元

A相

B相

Z相

变频器控制电路

U V W

中央处理单元

U相

并
行
模
数
转
换
单
元

编码器信号
处理

变频器输出
控制

控
制

监
测

控制信号

数字信号

 

  

图 2 

 



 

 2 

根据所述旋转编码器的所述当前状态和所述下一状态，
确定所述旋转编码器的转动方向

记录旋转编码器的当前状态，并获取所述旋转编码器的
下一状态

根据所确定的所述转动方向和预设周期，计算得到所述
旋转编码器的转动速度

根据所述转动速度和所述转动方向，计算得到所述旋转
编码器的行程距离

根据所述转动方向、所述转动速度和所述行程距离生成
电机控制信号
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图 3 

 

 

HIGH

LOW
A相

HIGH

LOW
B相

HIGH

LOW
Z相
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T (360°)

(1/4±1/8)T  
(90°±45°)

注： A相比B相超前1/4±1/8T。
(图中的A相、B相、Z相的HIGH、LOW表示输出的电压状态。)
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注： A相比B相延迟1/4±1/8T。
(图中的A相、B相、Z相的HIGH、LOW表示输出的电压状态。)

旋转方向：CW
（从轴侧看为向右转）

旋转方向：CCW
（从轴侧看为向左转）

 

图 4a 
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注： A相比B相延迟1/4±1/8T。
(图中的A相、B相、Z相的HIGH、LOW表示输出的电压状态。)

旋转方向：CW
（从轴侧看为向右转）

旋转方向：CCW
（从轴侧看为向左转）
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CW方向状态跃迁图
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 CCW方向状态跃迁图
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 初始化
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图 6 


