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장비 및 장비 도구 산업에서는 스위치를 키거

나 중단 후 재작동시킬 때 장비 축을 이동시

키지 않고 즉각 절대 포지션 값을 전송할 수 

있는 포지션 인코더에 대한 수요가 계속해서 

증가하고 있으며, 인코더와 부속 전자 장치 

간의 회로 수를 줄여 가격을 최소화하기 위해 

포지션 값을 병렬이 아닌 직렬로 전송하는 방

식을 채택하는 경우또한 증가하고 있다.  

 

현재는 많은 경우 PLC(programmable logic 

control)에 기반한 제어 시스템과 증분 및 절 

대 인코더 간에 지점간(point-to-point) 연결

(그림 1)을 채택하는 방식이 여전히 주류를 

이루고 있다. 이 방식은 포지션 값을 짧은 시

간에 PLC로 전송할 수 있다는 장점이 있는 

반면 케이블이 많이 필요하다는 단점이 있다. 

 

 

그림 1.  인코더로 연결되는 통신 구조 

 

그러나, 케이블의 수를 줄이기 위해 PLC와 

액츄에이터 또는 센서 간에 fieldbus 시스템

(예: Profibus -DP)을 사용하는 경우가 많아지

고 있다. 그러나, 일반적인 지점간 연결과 비

교하여 이 방식을 통한 포지션 값 전송에는 

매우 많은 시간이 필요하다. 액츄에이터나 센

서가 여러 개 있는 경우 필요한 전송 시간이 

1에서 수 msec가 될 수도 있다. 따라서, 

fieldbus 인터페이스를 사용하는 포지션 인코

더는 제어 루프가 크게 동적일 필요가 없는 

어플리케이션 및 이미 fieldbus를 사용하는 

시스템에 특히 적합하다. 

 

지금까지 Profibus -DP를 적용한 인코더는 포

지션 값 전송에만 거의 독점적으로 사용되었

으며, 커미션 지원 및 감시/진단 지원과 같은 

fieldbus 시스템으로 사용할 수 있는 기타 기

능은 제조업체들이 전혀 사용하지 않았거나 

구체화되지는 못하였다. 

 

Heidenhain은 생산 제품 목록에 Profibus -

DP를 사용한 인코더를 포함시키기로 결정한 

후 포지션 값뿐만 아니라 커미셔닝 및 진단을 

위한 데이터가 부속 전자 장치에 제대로 전송

되는지를 관찰해야 했다. Profibus-DP는 모

든 제조 업체에 공통적인 표준이기 때문에 인

코더와의 통신에서도 제조 업체에 독립적인 

표준 구성이 바람직하다고 판단하였다. 

 

이러한 이유로 Profibus와 동일 부류의 장치

(예: 변속 드라이브, NC/RC 제어) 간의 통신 

표준이 이른바 profiles라는 이름으로 설계 

및 개발되게 되었는데 이러한 표준화된 프로

파일에 따른 기능을 가지고 있는 모든 장치에

는 부속 전자 장치(PLC, RC, IPC 등)에 맞게 

소프트웨어를 개조할 필요가 없다. 즉, 동일한 

소프트웨어가 사용된다. 물론, 이러한 장치 간

에는 상호 작동성(interchangeable)이 있어야 

한다.   

 

(Heidenhain는 Leine & Linde와 함께 인코더 



프로파일을 제안하였다. 처음 Fraba, 

Heidenhain, Leine & Linde 및 Siemens가 

모인 연구 그룹이 구성되고 이를 발판으로 하

여 PNO 연구 그룹이 탄생하였으며, 이 업체

의 TR Electric, TWK-Elektronik은 신청 초

안서의 승인을 위해 이 PNO 연구 그룹의 대

표자 그룹에 합류하였고, 여기에는 장비 제조 

업체도 참여하였다. 이후 PNO는 프로파일의 

공식 승인안을 마련하였다.) 

 

설계 및 기능 

 

인코더 프로파일은 등급 1 및 등급 2의 두 

개의 등급으로 세분된다. 등급 1은 가장 중요

한 인코더 기능(기본 기능)을 지원하며 구형 

DP 마스터에 연결할 수 있도록 하고, 등급 2

는 더 폭 넓은 기능을 지원하며 현재 인코더

에 요구되는 모든 조건을 만족시킨다. 

등급 1과 등급 2에서 사용자가 가장 중요하

게 생각하는 기능을 표1(표1. 참조)에 요약하

였다.  

등급 2에서 지원하지 않는 기능으로 제조업체

가 매우 특수한 목적으로 사용할 수 있는 기

능도 많이 있다. 그러나, 이러한 기능을 사용

하는 경우 인코더의 완전한 교환성을 더 이상

을 보장할 수 없다.   

 

포지션 값의 전송 

 

포지션 값은 대부분 16비트 또는 32비트의  

순수 이진 코드로 전송된다. 

 

자동 커미셔닝 

 

인코더의 종류(단권 절대 회전식 인코더, 다

권 절대 회전식 인코더, 절대 선형 인코더), 

회전 당 또는 단위 회전 수 당 측정 단계와 

같은 인코더 파라미터 는 제어 조작패널 또는 

파라미터화 계산기를 통해 수동으로 입력하는 

것이 현재 일반적 상황에 

있다. 이러한 방식은 시간 

소비가 많을 뿐 아니라 에

러 발생 범위도 넓다. 따라

서, Profibus 프로파일에 

따라 작동하는 인코더의 

경우에는 인코더의 모든 

파라미터가 제조 업체에 

의해 인코더의 메모리에 

저장된다. 따라서, 부속 전

자 장치를 지원하는 경우 

포지션 인코더의 자동 커

니셔닝이 가능하다.  

 

자동 커미셔닝 과정에서 

폴링되는 데이터 중 중요성이 높은 것을 표

2(표2. 참조)에 수록하였다.   

 

 

표 1. 두 프로파일 등급에서 가장 중요한 기능 

 

표 2. 자동 커미셔닝에 가장 중요한 데이터 



유지보수 및 서비스 지원 

 

유지 보수 및 서비스 인원의 작업을 돕기 위

해 에러의 원인이 인코더에 저장된다. 여기서 

는 경보(warnings)와 경고(alarms)를 구분 할 

필요가 있다.  

- 경보는 인코더의 오작동으로 인해 잘못된

포지션 값을 얻는 경우 발생한다. 

- 경고는 특정 내부 인코더 값에 대해 할당

된 한계가 초과되었음을 나타낸다. 이로부터 

사전 조치를 취하여 고가 장치의 정지이벤트 

발생을 방지할 수 있다. 

부속 전자 장치는 등급 2의 인코더에 폴링하

여 인코더가 지원하는 경보 및 경고를 확인할 

수 있다. 

 

인코더 

 

Profibus -DP 인터페이스를 갖는 Heidenhain 

ROC 400 및 ROQ 400 절대 회전식 인코더는 

외경이 58 mm로 ROD 400 시리즈의 증분 회

전식 인코더와 치수가 동일 하고 단권-

Singleturn (ROC 513) 및 다권-

muliturn(ROQ 425)의 두 종류가 있다. ROC 

413 단권 절대 회전식 인코더의 회전 당 측

정 단계는 2
13
 = 8192이며 다권 절대 회전식 

인코더의 경우 2
12
 = 4096의 회전을 추가로 

감지한다. 

 

 

그림 2. Profibus-DP를 갖는 단권 및  

다권 절대 회전식 인코더 

단권 인코더는 집적도가 높은 컴포넌트와 특

수 스캔 방법을 사용하여 전체 길이를 매우 

짧게 만들 수 있으며, 인코더는 인코더에 대

해 PNO가 확립한 프로파일 제안에 따라 작

동하며 모든 선택 기능을 포함하여 등급 2의 

기능을 지원한다. 물론, 등급 1의 기능을 지

원하도록 인코더를 설정할 수도 있다.  

 

요약  

 

현재 Profibus -DP에 대해 표준화된 인코더 

프로파일을 사용할 수 있으며, 사용자의 입장

에서는 각 개별 장치와 연결된 부속 전자 장

치에 맞도록 특수 소프트웨어를 개발 하는 낭

비를 덜 수 있다. 이 프로파일의 특징으로 자

동 커미셔닝이 가능하며 유지 보수 및 서비스

를 줄일 수 있다. 

 


