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робототехніці, включаючи інкрементальні та абсолютні енкодери, резервні джерела живлення 
та датчики на основі ефекту Wiegand для збереження точності позиціонування в умовах 
аварійного відключення електроживлення. 
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У сучасних системах автоматизації та робототехніці важно мати точні позиційні дані для 

контролю за положенням об'єктів. Для забезпечення правильного позиціонування 
використовують різні технології, включаючи інкрементальні та абсолютні енкодери. 
Основний вибір між ними полягає в потребі визначення абсолютного положення або його 
зміни. Для простих технічних завдань, які не потребують збереження даних після вимкнення 
живлення та, відповідно, є дешевшими, застосовують інкрементальні енкодери. Основна 
відмінність між абсолютними й інкрементальними енкодерами полягає в тому, що абсолютні 
енкодери здатні надавати інформацію про точне положення об'єкта навіть після втрати 
живлення, оскільки вони зберігають абсолютне значення положення на своїх сенсорах, у той 
час як інкрементальні енкодери здатні вказувати лише зміни у положенні та потребують 
початкової калібрування після кожного вимкнення живлення.  

Системи, в яких необхідно вимірювати положення керованого об'єкта під час кількох 
обертів, зазвичай містять резервне джерело живлення для відстеження та запам'ятовування 
кількох обертів після раптової втрати електроживлення або для моніторингу обертального 
руху. Як альтернативу в таку систему включають редуктор, щоб зменшити число вимірюваних 
обертів до одного, і в поєднанні з датчиком одиночного обороту отримують інформацію про 
положення після багатооборотного обертання.  

Слід зазначити, що це складне і дороге рішення, яке вимагає додаткового технічного 
обслуговування. Багатооборотні енкодери є ключовими пристроями в механічних системах, 
положення яких повинно бути відомим навіть у разі втрати електроживлення. Завдання 
розробника роботизованих систем або пристроїв полягає в тому, щоб забезпечити доступність 
даних про їх стан, зокрема, і в разі вимкнення живлення. Якщо інформація про положення 
системи під час аварійного вимкнення живлення втрачена, то потрібна тривала і часто складна 
процедура для повернення системи в початковий стан.  

Втрата продуктивності у виробництві виникає через несподівані зупинки обладнання, 
зокрема, роботів та інших засобів автоматизації, що вимагають переналаштування та 
повторної ініціалізації після раптового відключення живлення. Такі непередбачені затримки 



погіршують ефективність автоматизованого виробництва. Частково цю проблему можна 
вирішити за допомогою резервування живлення пам'яті, але резервні акумуляторні блоки 
обмежені в часі служби і потребують спеціального технічного обслуговування. 

Альтернативою резервному живленню від акумуляторів є використання датчиків на основі 
ефекту Wiegand, який проявляється в тому, що якщо феромагнітний дріт, що має спеціальний 
хімічний склад і фізичну структуру, ввести в магнітне поле, то відбувається спонтанна зміна 
його магнітної поляризації, щойно напруженість поля перевищить певне граничне значення, 
що називається порогом запалювання. Зміна стану феромагнітного дроту реєструється за 
допомогою обмотки з мідного дроту навколо феромагнітного дроту або розміщеного поруч із 
ним. Датчики на основі ефекту Wiegand дають змогу вимірювати кількість обертів рухомого 
тіла без застосування джерела живлення, їхній вихідний сигнал практично не залежить від 
частоти зміни поля, і їх можна використовувати в широкому діапазоні робочих температур від 
-196 ... +175 °С.   

Однією з останніх розробок є датчик на основі ефекту Віганда у вигляді інтегральної 
мікрозбірки, розроблений компанією Analog Devices, який не потребує використання напруги 
живлення для реєстрації числа обертів зовнішнього магнітного поля і відповідно рухомого 
об'єкта, що генерує це поле. 

В основі конструкції нового магнітного багатооборотного датчика лежить спіраль із 
феромагнітного матеріалу з надвеликим магнітним опором. Принцип дії датчика заснований 
на генерації доменних стінок під впливом зовнішнього магнітного поля. Структурна схема 
багатооборотного датчика ADMT4000 містить багатооборотний сенсор і мікросхему для 
перетворення вихідних сигналів сенсора на число обертів рухомого об'єкта, на якому 
встановлено цей датчик. ІМС ADMT4000 дає змогу реєструвати до 46 обертів або 16 560° за 
годинниковою стрілкою і проти годинникової стрілки в разі втрати живлення з похибкою не 
більше ніж ±0,25°.  

Датчик ADMT4000 призначено для використання в багатьох програмах, включно з 
моніторингом положення роботів, маніпуляторів у разі аварійного вимкнення 
електроживлення. Зважаючи на високу точність і надійність даних, які надає датчик 
ADMT4000, він широко використовується в сучасних системах контролю та автоматизації, 
особливо в галузі робототехніки, машинобудування та верстатобудування. Його здатність 
забезпечувати точне позиціонування робить його необхідним компонентом у виробничих 
процесах, де вимагається висока точність переміщень та позиціонування. Крім того, 
використання датчика ADMT4000 сприяє підвищенню продуктивності та ефективності 
виробничих ліній за рахунок точного контролю за рухом обладнання. 

Таким чином, ІМС ADMT4000 є вбудованим багатооборотним датчиком положення, який 
призначений для використання в рухомих механізмах для визначення їхнього 
місцезнаходження у випадку аварійного відключення електроживлення. Застосування цього 
датчика сприяє підвищенню надійності, ефективності та безпеки експлуатації складного 
промислового обладнання. Магнітні енкодери відзначаються надійністю, довговічністю та 
компактністю. Конструкція, яка не потребує додаткових джерел живлення для збереження 
інформації, та відсутність механічних передач для проведення вимірювань, дозволяють 
використовувати їх у обмежених просторових умовах. 
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