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NAME

encoder − software counting of quadrature encoder signals

SYNOPSIS

loadrt encoder [num_chan=num | names=name1[,name2...]]

DESCRIPTION

エンコーダは、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定は、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定エンコーダは、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定によって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定されたパルスをカウントすることによって位置を測定パルスをカウントすることによって位置を測定をカウントすることによって位置を測定カウントすることによって位置を測定することによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定位置を測定をカウントすることによって位置を測定測定
するたパルスをカウントすることによって位置を測定めに使用されます。されます。 ソフトすることによって位置を測定ウェアベースをカウントすることによって位置を測定の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です実装として、ハードウェアよりもはるかに安価ですとして生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定ハードウェアよりもはるかに安価ですです
が、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定最大カウント率が制限されています。カウントすることによって位置を測定率が制限されています。が制限されています。されて生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定います。 制限されています。は、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定コンピューターの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です速度やその他の要因に応じてやその実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です他の要因に応じての実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です要因に応じてに応じてじて生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定 、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定
10KHzKHz から 50KHzKHz の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です範囲です。です。 より良いパフォーマンスが必要な場合は、ハードウェアエンコーいパフォーマンスをカウントすることによって位置を測定が必要な場合は、ハードウェアエンコー場合は、ハードウェアエンコーは、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定ハードウェアエンコー
ダは、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定ーカウンターの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です方が適しています。が適しています。して生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定います。 一部のハードウェアベースのシステムは、の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価ですハードウェアベースをカウントすることによって位置を測定の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価ですシスをカウントすることによって位置を測定テムは、は、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定MHz レートすることによって位置を測定でカウン
トすることによって位置を測定できます。

エンコーダは、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定ーは最大カウント率が制限されています。 8 チャンネルをカウントすることによって位置を測定サポートすることによって位置を測定します。 実際にロードされるチャネルの数は、モにロードされるチャネルの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です数は、モは、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定モ
ジュールがロードされるときに num_chan 引数は、モによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定設定されます。 またパルスをカウントすることによって位置を測定は、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定names =と一意のの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です
名前をコンマで区切って指定します。をカウントすることによって位置を測定コンマで区切って指定します。って生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定指定します。

num_chan =および names =指定子は相互に排他的です。は相互に排他的です。に排他の要因に応じて的です。です。 num_chan =も names =も指定され
て生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定いな場合は、ハードウェアエンコーい場合は、ハードウェアエンコー、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定またパルスをカウントすることによって位置を測定は num_chan = 0KHz が指定されて生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定いる場合は、ハードウェアエンコー、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定デフォルトすることによって位置を測定値はは 3 です。

エンコーダは、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定には、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定カウンタと呼ばれる単相の単方向モードがあります。ばれる単相の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です単方が適しています。向モードがあります。モードがあります。 この実装として、ハードウェアよりもはるかに安価ですモードでは、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定フェーズ
B 入力は無視されます。は無視されます。されます。 カウントすることによって位置を測定は、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定フェーズ A の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です立ち上がりエッジごとに増加します。ち上がりエッジごとに増加します。上がりエッジごとに増加します。がりエッジごとに増加します。します。 この実装として、ハードウェアよりもはるかに安価ですモード
は、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定直角位相の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です耐ノイズ特性は失われますが、単一の入力ラインを持つ単方向スピンドルをカウントノイズ特性は失われますが、単一の入力ラインを持つ単方向スピンドルをカウントは失われますが、単一の入力ラインを持つ単方向スピンドルをカウントわれますが、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定単一の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です入力は無視されます。ラインをカウントすることによって位置を測定持つ単方向スピンドルをカウントつ単方向スピンドルをカウント単方が適しています。向モードがあります。スをカウントすることによって位置を測定ピンドルをカウントすることによって位置を測定カウントすることによって位置を測定
するの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価ですに役立ち上がりエッジごとに増加します。つ単方向スピンドルをカウント場合は、ハードウェアエンコーがあります。

FUNCTIONS

encoder.update−counters (no floating-point)

エンコーダは、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定信号をサンプリングし、直交波形をデコードすることにより、実際のカウントを行をカウントすることによって位置を測定サンプリングし、直交波形をデコードすることにより、実際のカウントを行し、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定波形をデコードすることにより、実際のカウントを行をカウントすることによって位置を測定デコードすることにより、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定実際にロードされるチャネルの数は、モの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価ですカウントすることによって位置を測定をカウントすることによって位置を測定行
います。 できるだけ頻繁に呼び出す必要があります。できれば、必要な最大カウントレートの頻繁に呼び出す必要があります。できれば、必要な最大カウントレートのに呼ばれる単相の単方向モードがあります。び出す必要があります。できれば、必要な最大カウントレートのす必要があります。できれば、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定必要な場合は、ハードウェアエンコー最大カウント率が制限されています。カウントすることによって位置を測定レートすることによって位置を測定の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です
2 倍の速度で呼び出す必要があります。の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です速度やその他の要因に応じてで呼ばれる単相の単方向モードがあります。び出す必要があります。できれば、必要な最大カウントレートのす必要があります。 すべて生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価ですチャネルで一度やその他の要因に応じてに動作します。します。

encoder.capture−position (uses floating point)

update-counters から raw カウントすることによって位置を測定をカウントすることによって位置を測定キャプチャし、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定スをカウントすることによって位置を測定ケーリングし、直交波形をデコードすることにより、実際のカウントを行やその実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です他の要因に応じての実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です必要な場合は、ハードウェアエンコー変換を実をカウントすることによって位置を測定実
行し、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定カウンタの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価ですロールオーバーな場合は、ハードウェアエンコーどをカウントすることによって位置を測定処理します。します。update-counters よりも頻繁に呼び出す必要があります。できれば、必要な最大カウントレートのに呼ばれる単相の単方向モードがあります。び出す必要があります。できれば、必要な最大カウントレートのす
ことはできません（呼び出す必要があります）。呼ばれる単相の単方向モードがあります。び出す必要があります。できれば、必要な最大カウントレートのす必要があります）。 すべて生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価ですチャネルで一度やその他の要因に応じてに動作します。します。

NAMING

ピン、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定パラメーター、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定および関数は、モの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です名前をコンマで区切って指定します。には、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定次の接頭辞が付いています。の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です接頭辞が付いています。が付いています。いて生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定います。
encoder.N. for N=0KHz,1,...,num−1 when using num_chan=num

nameN. for nameN=name1,name2,... when using names=name1,name2,...

pid.N. 以下の説明にフォーマットを示します。の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です説明にフォーマットを示します。にフォーマットすることによって位置を測定をカウントすることによって位置を測定示します。します。
PINS

encoder.N.counter−mode bit i/o

カウンターモードをカウントすることによって位置を測定有効にします。にします。 true の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です場合は、ハードウェアエンコー、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定カウンタはフェーズ B の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です値はをカウントすることによって位置を測定無視されます。して生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定
フェーズ A 入力は無視されます。の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です各立ち上がりエッジごとに増加します。ち上がりエッジごとに増加します。上がりエッジごとに増加します。がりエッジをカウントすることによって位置を測定カウントすることによって位置を測定します。 これは、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定単一チャネル（呼び出す必要があります）。非直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定）
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センサーの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です出す必要があります。できれば、必要な最大カウントレートの力は無視されます。をカウントすることによって位置を測定カウントすることによって位置を測定するの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価ですに役立ち上がりエッジごとに増加します。ち上がりエッジごとに増加します。ます。 false（呼び出す必要があります）。デフォルトすることによって位置を測定）の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です場合は、ハードウェアエンコー、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定モードで
カウントすることによって位置を測定されます。

encoder.N.counts s32 out

エンコーダは、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定カウントすることによって位置を測定での実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です位置を測定。
encoder.N.index−enable bit i/o

true の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です場合は、ハードウェアエンコー、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定フェーズ Z の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です次の接頭辞が付いています。の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です立ち上がりエッジごとに増加します。ち上がりエッジごとに増加します。上がりエッジごとに増加します。がりエッジでカウントすることによって位置を測定と位置を測定がゼロにリセットすることによって位置を測定されま
す。 同時に、インデックスイネーブルがゼロにリセットされ、立ち上がりエッジが発生したに、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定インデックスをカウントすることによって位置を測定イネーブルがゼロにリセットすることによって位置を測定され、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定立ち上がりエッジごとに増加します。ち上がりエッジごとに増加します。上がりエッジごとに増加します。がりエッジが発生したパルスをカウントすることによって位置を測定
ことをカウントすることによって位置を測定示します。します。

encoder.N.min−speed−estimate float in (default: 1.0KHz)

速度やその他の要因に応じてが非ゼロとして生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定推定され、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定位置を測定補間が補間される最小速度を決定します。が補間が補間される最小速度を決定します。される最小速度やその他の要因に応じてをカウントすることによって位置を測定決定します。 min-speed-

estimate の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です単位は、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定速度やその他の要因に応じての実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です単位と同じです。 この実装として、ハードウェアよりもはるかに安価ですパラメータの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です設定が低すぎると、エンコーすぎると、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定エンコー
ダは、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定パルスをカウントすることによって位置を測定の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です到着が停止した後、速度がが停止した後、速度がしたパルスをカウントすることによって位置を測定後、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定速度やその他の要因に応じてが 0KHz にな場合は、ハードウェアエンコーるまでに長い時間がかかります。い時に、インデックスイネーブルがゼロにリセットされ、立ち上がりエッジが発生した間が補間される最小速度を決定します。がかかります。

encoder.N.phase−A bit in

エンコーダは、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定チャネル N の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です A 相入力は無視されます。。
encoder.N.phase−B bit in

B 創入力は無視されます。。
encoder.N.phase−Z bit in

Z 相入力は無視されます。
encoder.N.position float out

スをカウントすることによって位置を測定ケーリングし、直交波形をデコードすることにより、実際のカウントを行されたパルスをカウントすることによって位置を測定単位での実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です位置を測定（呼び出す必要があります）。position-scale をカウントすることによって位置を測定参照）
encoder.N.position−interpolated float out

エンコーダは、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定カウントすることによって位置を測定間が補間される最小速度を決定します。で補間が補間される最小速度を決定します。されたパルスをカウントすることによって位置を測定、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定スをカウントすることによって位置を測定ケーリングし、直交波形をデコードすることにより、実際のカウントを行されたパルスをカウントすることによって位置を測定単位での実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です位置を測定。 速度やその他の要因に応じてがほぼ一定で一定で、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定
最小速度やその他の要因に応じての実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です推定値はをカウントすることによって位置を測定超えている場合にのみ有効です。えて生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定いる場合は、ハードウェアエンコーにの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価ですみ有効です。有効にします。です。 位置を測定制御には使用しないでください。には使用されます。しな場合は、ハードウェアエンコーいでください。

encoder.N.position−scale float i/o

長い時間がかかります。さの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です単位あたパルスをカウントすることによって位置を測定りの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価ですカウントすることによって位置を測定での実装として、ハードウェアよりもはるかに安価ですスをカウントすることによって位置を測定ケール係数は、モ。 たパルスをカウントすることによって位置を測定とえば、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定position-scale が 50KHz0KHz の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です場合は、ハードウェアエンコー、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定
エンコーダは、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です 10KHz0KHz0KHz カウントすることによって位置を測定は 2.0KHz 単位の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です位置を測定として生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定報告されます。されます。

encoder.N.rawcounts s32 out

update-counters によって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定決定されたパルスをカウントすることによって位置を測定 raw カウントすることによって位置を測定。 この実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です値はは、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定カウントすることによって位置を測定や位置を測定よりも頻
繁に呼び出す必要があります。できれば、必要な最大カウントレートのに更新されます。されます。 またパルスをカウントすることによって位置を測定、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定リセットすることによって位置を測定やインデックスをカウントすることによって位置を測定パルスをカウントすることによって位置を測定の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です影響を受けません。をカウントすることによって位置を測定受けません。け頻繁に呼び出す必要があります。できれば、必要な最大カウントレートのません。

encoder.N.reset bit in

true の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です場合は、ハードウェアエンコー、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定カウントすることによって位置を測定と位置を測定はすぐにゼロにリセットすることによって位置を測定されます。
encoder.N.velocity float out

1 秒あたりのスケーリングされた単位での速度。あたパルスをカウントすることによって位置を測定りの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価ですスをカウントすることによって位置を測定ケーリングし、直交波形をデコードすることにより、実際のカウントを行されたパルスをカウントすることによって位置を測定単位での実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です速度やその他の要因に応じて。 エンコーダは、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定は、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定位置を測定出す必要があります。できれば、必要な最大カウントレートの力は無視されます。をカウントすることによって位置を測定単純に微分するに微分するする
場合は、ハードウェアエンコーと比較して、量子化ノイズを大幅に低減するアルゴリズムを使用します。して生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定量子は相互に排他的です。化ノイズを大幅に低減するアルゴリズムを使用します。ノイズをカウントすることによって位置を測定大カウント率が制限されています。幅に低減するアルゴリズムを使用します。に低すぎると、エンコー減するアルゴリズムを使用します。するアルゴリズムは、をカウントすることによって位置を測定使用されます。します。 真の速度の大の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です速度やその他の要因に応じての実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です大カウント率が制限されています。
きさが min-speed-estimate をカウントすることによって位置を測定下の説明にフォーマットを示します。回る場合、速度出力はる場合は、ハードウェアエンコー、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定速度やその他の要因に応じて出す必要があります。できれば、必要な最大カウントレートの力は無視されます。は 0KHz にな場合は、ハードウェアエンコーります。

encoder.N.velocity-rpm float out

1 分するあたパルスをカウントすることによって位置を測定りの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価ですスをカウントすることによって位置を測定ケーリングし、直交波形をデコードすることにより、実際のカウントを行されたパルスをカウントすることによって位置を測定単位での実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です速度やその他の要因に応じて。 便宜上がりエッジごとに増加します。、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定エンコーダは、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定ーの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です速度やその他の要因に応じてをカウントすることによって位置を測定 60KHz 倍の速度で呼び出す必要があります。にスをカウントすることによって位置を測定
ケーリングし、直交波形をデコードすることにより、実際のカウントを行したパルスをカウントすることによって位置を測定だけ頻繁に呼び出す必要があります。できれば、必要な最大カウントレートのです。

encoder.N.x4−mode bit i/o

times-4 モードをカウントすることによって位置を測定有効にします。にします。 true（呼び出す必要があります）。デフォルトすることによって位置を測定）の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です場合は、ハードウェアエンコー、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定カウンターは直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定波形をデコードすることにより、実際のカウントを行の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です各
エッジをカウントすることによって位置を測定カウントすることによって位置を測定します（呼び出す必要があります）。フルサイクルごとに 4 カウントすることによって位置を測定）。 false の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です場合は、ハードウェアエンコー、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定フルサイクルご
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とに 1 回る場合、速度出力はだけ頻繁に呼び出す必要があります。できれば、必要な最大カウントレートのカウントすることによって位置を測定されます。 カウンターモードでは、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定この実装として、ハードウェアよりもはるかに安価ですパラメーターは無視されます。されます。
encoder.N.latch−input bit in

encoder.N.latch−falling bit in (default: TRUE)

encoder.N.latch−rising bit in (default: TRUE)

encoder.N.counts−latched s32 out

encoder.N.position−latched float out

ラッチの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です立ち上がりエッジごとに増加します。ち上がりエッジごとに増加します。上がりエッジごとに増加します。がりとラッチの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です立ち上がりエッジごとに増加します。ち上がりエッジごとに増加します。下の説明にフォーマットを示します。がりで示します。されるように、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定ラッチ入力は無視されます。の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です立ち上がりエッジごとに増加します。ち上がりエッジごとに増加します。上がりエッジごとに増加します。がりエッ
ジおよび/またパルスをカウントすることによって位置を測定は立ち上がりエッジごとに増加します。ち上がりエッジごとに増加します。下の説明にフォーマットを示します。がりエッジでカウントすることによって位置を測定ラッチと位置を測定ラッチをカウントすることによって位置を測定更新されます。します。

encoder.N.counter−mode bit rw

カウンターモードをカウントすることによって位置を測定有効にします。にします。 true の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です場合は、ハードウェアエンコー、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定カウンタはフェーズ B の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です値はをカウントすることによって位置を測定無視されます。して生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定
フェーズ A 入力は無視されます。の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です各立ち上がりエッジごとに増加します。ち上がりエッジごとに増加します。上がりエッジごとに増加します。がりエッジをカウントすることによって位置を測定カウントすることによって位置を測定します。 これは、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定単一チャネル（呼び出す必要があります）。非直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定）
センサーの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です出す必要があります。できれば、必要な最大カウントレートの力は無視されます。をカウントすることによって位置を測定カウントすることによって位置を測定するの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価ですに役立ち上がりエッジごとに増加します。ち上がりエッジごとに増加します。ます。 false（呼び出す必要があります）。デフォルトすることによって位置を測定）の実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です場合は、ハードウェアエンコー、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定モードで
カウントすることによって位置を測定されます。 ncoder.N.capture-position。 tmax s32rw この実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です関数は、モの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です実行にかかったパルスをカウントすることによって位置を測定
CPU サイクルの実装として、ハードウェアよりもはるかに安価です最大カウント率が制限されています。数は、モ。

PARAMETERS

エンコーダは、直交エンコーダによって生成されたパルスをカウントすることによって位置を測定コンポーネントすることによって位置を測定には HAL パラメータがありません。


