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Interpolator 선정및속도계산
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인터폴레이션 IC

❖ iC-Haus 제품라인업
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Interpolator 관련용어

❖ Interpolator 관련용어

◆ 인터폴레이션비율 : ADC라고표현하기도하며실제 Analog to Digital 컨버터분해능과밀접하나동일하지않음

◆ Conversion rate(time) : 신호처리시간

◆ Accuracy : 이상적인아날로그신호입력시발생하는 Sine파 1주기(360도) 대비오차

◆ Signal conditioning : 신호보상기능

❖ Interpolator 적용엔코더최대속도

⚫ 엔코더최대속도와관련하여 3가지속도를고려하여선정하여야함.

1. 엔코더신호인식속도(아날로그신호입력속도) [m/sec, Hz] > 엔코더최대속도

2. 인터폴레이터Minimum Edge Spacing(distance or separation) [sec]

▪ > 1 / 서보드라이브또는콘트롤러등사용하고자하는카운터최대입력속도[Hz], [sec]

▪ <  1 / 엔코더최대속도*분해능(이상적인눈금간격) ; 20% 이상마진을확보하여야함.

⚫ 주의 : Interpolator에서엔코더최대속도는보장할수없음.

◆ Sine & Cosine 아날로그신호품질에따라 Interpolation 후인크리멘탈출력펄스 Jitter가달라지므로안전한엔코더최대속도를보

장할수없음.

◆ 따라서기구조립상태, 노이즈등에의하여최대속도를낮아짐

◆ 통상적으로Minimum Edge Spacing의역수대비 60~80%의속도로사용하는것을권장함.
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Interpolator 속도계산예

❖ 조건

⚫ 적용 IC : iC-PI

⚫ 눈금수 : 20ppr

⚫ Resolution : 500 ppr / 2,000 cpr

⚫ RPM : 20,000 RPM 이상

❖ 아날로그신호입력주파수확인

⚫ 인터폴레이션비율(IPF) = 목표분해능(500 ppr) / 눈금수(20ppr) = 25(Table 45 참조), 4체배전

⚫ 최대입력신호속도(fin()max) : 300kHz(@IPF=25) > 사용속도(20,000rpm/60sec)*눈금수(20ppr) = 6,667Hz ; 사용가능

❖ 인크리멘탈출력주파수 & Minimun edge distance 셋팅확인

⚫ 20,000 RPM시Minimum Edge Distance 설정값

⚫ 사용속도(20,000rpm / 60s) * 분해능(2000 cpr) = 666,666 counts/sec(Hz) ; 출력주파수

⚫ 이상적인 Edge distance = 1s / 666,666Hz = 1.5us

⚫ Minimum Edge Distance Value 셋팅 : 1.0us (Table 60 참조) < 1.5us

⚫ 상위카운터입력주파수(Minimum Driver Input Frequency) : 1s / 1.0us = 1,000,000 Hz

⚫ 드라이버의 Input Frequency 가 1MHz 이상일때상기조건으로사용가능
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Ref. 1 인터폴레이션및신호보상

❖ 인코더에서인터폴레이션이란 ?

⚫ 여러가지방식으로유도된신호를디지털신호로변경하는것

⚫ 사인파형아날로그신호를잘게쪼개어고분해능을구현하는것

비교기 인터폴레이터

광신호 광신호 광신호(1주기 확대)

출력신호 출력신호 출력신호(1주기 확대)
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Ref. 2 인터폴레이션및신호보상

❖ 인터폴레이션시신호보상의필요성

⚫ 사인파/코사인파신호 -> 역탄젠트계산을통하여각도계산 -> 분해능에따라일정각도별신호생성

⚫ 역탄젠트계산을위하여사인파및코사인파(리사쥬, lissage)가 Ideal한상태(진원)에근사해야에러가적

음
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Ref. 3 신호보상예

❖ 보상전 : 인터폴레이션예측에러(8.5도/1pulse)

❖ 보상후 : 인터폴레이션예측에러(0.6도/1pulse)



㈜트론

www.exacttron.com

Ref. 4 신호보상 - SincosYzer

❖ 전용검사장비

⚫ PC기반오실로스코프기능(PC 별도 – USB 통신)

⚫ 아날로그신호에러평가 -> 정량적품질관리

⚫ FFT 분석기능

⚫ iC-Haus 부품적용시자동검사및튜닝기능

⚫ 인코더튜닝시간및인력절감

⚫ iC-Haus에서전용검사장비를제공하며사용시실시간으

로신호를보상하여에러값을예측할수있음.
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Ref .5 iC-PI 관련사양

1. 사용하고자하는인터폴레이션비율셋팅
STEP=사용하고자하는분해능/눈금수, IPF=STEP/4
예) 20,000cpr, 눈금수 250ppr -> STEP=80, IPF=20

2. 입력주파수선정후사용가능한 MTD(minimum 
edge distance)확인

예) 사용속도 6,000rpm=100rps,
최대입력주파수=100rps*250ppr=25kHz 이상

->  t_MTD ≤ 300ns, MTD code 0x0 ~ 0X7

3. 목표사용속도및카운터입력주파수
확인후 MTD(minimum edge distance) 설정
최대출력주파수=200rps*20,000cpr=4MHz
최대속도시이상적엣지간격 1/4MHz=250ns
Margin 20%(예) ->  t_MTD ≤ 208ns, MTD code 0x0 ~ 0X6
if 카운터최대입력주파수 = 8MHz, 
인식가능 t_MTD = 1/8MHz = 125ns

최종적용가능 125ns ≤ t_MTD ≤ 200ns

출력신호의최소엣지간격은MTD (3 : 0)로설정할수있습니다. 
이설정은인터폴레이터에서카운터로 엣지손실없는전송을
보장하기위해가능한최대출력주파수를제한합니다. 최대출력
주파수대비엣지떨림(Jitter)를고려하여MTD를선정하여야
합니다. 이는기구조립상태, 아날로그신호품질, 노이즈, 구성
RS422 출력드라이버 (드라이버전류및슬루율과관련) 및케이블
길이가최소모서리거리를선택할때고려됩니다

Fig.4 사양이 Table 45대비보다정확한사양임
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Ref. 6 iC-TW28 사양

❖ 최대입력주파수 : 780kHz(@FALARM=128)

❖ Min. Edge separation = 1/ Max. AB frequency

1. 사용하고자하는인터폴레이션비율셋팅
예) 20,000cpr, 눈금수 250ppr 인터폴레이션=20

2. 입력주파수선정후사용가능한 MTD(minimum 
edge distance) 확인

예) 사용속도 6,000rpm=100rps,
최대입력주파수=100rps*250ppr=25kHz 이상

FALARM > 4.10

3. 목표사용속도및카운터입력주파수
확인후 MTD(minimum edge distance) 설정
최대출력주파수=200rps*20,000cpr=4MHz
-> Max.AB =4/4=1MHz                               
최대속도시이상적엣지간격 1/4MHz=250ns
Margin 20%(예) ->  t_MTD ≤ 208ns, Max.AB>1.2MHz
if 카운터최대입력주파수 = 8MHz(2MHz), 
인식가능 t_MTD = 1/8MHz = 125ns

최종적용가능 t_MTD = 160ns, Max.AB=1.56MHz
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Ref. 7 iC-TW8 사양

❖ 최대입력주파수 : 125kHz

❖ Min. Edge separation = 1/ Max. AB frequency

1. 사용하고자하는인터폴레이션비율셋팅
예) 20,000cpr, 눈금수 250ppr 인터폴레이션=20

2. 입력주파수선정후사용가능한 MTD(minimum 
edge distance) 확인

예) 사용속도 6,000rpm=100rps,
최대입력주파수=100rps*250ppr=25kHz 이상
입력주파수는 6~32MHz로충분함

3. 목표사용속도및카운터입력주파수
확인후 MTD(minimum edge distance) 설정
최대출력주파수=200rps*20,000cpr=4MHz
-> Max.AB =4/4=1MHz                               
최대속도시이상적엣지간격 1/4MHz=250ns
Margin 20%(예) ->  t_MTD ≤ 208ns, Max.AB>1.2MHz
if 카운터최대입력주파수 = 8MHz(2MHz), 
인식가능 t_MTD = 1/8MHz = 125ns

최종적용가능 Max.AB>32/16MHz(@clock32MHz)

지연회복은가능한위치를희생하면서 AB 출력필터로인한
일정속도에서대부분의위치지연을제거하는데사용될수
있습니다정지시오버슛. 지체복구가활성화된상태에서
AB 출력위치는센서에 "따라잡습니다" 일정한속도로
움직이는동안의위치. 그러나지체복구를활성화하면 AB 

출력필터응답이언더댐핑상태가되어센서입력위치가
빠르게변경되어위치오버및언더슛이발생할수있습니다. 

이효과는더많은 AB 출력필터링 (구성입력 C2)으로더
나쁩니다. 정지상태에서 AB 출력필터및지연복구설정에
관계없이 AB 출력위치는항상센서위치와동일합니다. 달리
통상적인경우, 가장높은최대 AB 주파수를사용하고 C3을
구성레벨 5로설정하여지체복구를사용하지않는것이
좋습니다.

영어


