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RESUMO
Um encoder incremental é um dispositivo eletromecânico ou óptico, a sua função principal é transformar
movimento em pulsos. Novas técnicas de detecção de deslocamento estão sendo desenvolvidas, com isso é
necessário também o desenvolvimento de um sistema capaz de enviar os pulsos da mesma maneira que um
encoder incremental.
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ABSTRACT
An incremental encoder is an electromechanical or optical device, its main function is to transform movement in
pulses. New displacement detection techniques are being developed, with this being It is also necessary to
develop a system capable of sending pulses in the same way as a incremental encoder.
KEYWORDS: Incremental Encoder; Non-Destructive Testing; Visual Odometry.
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INTRODUÇÃO

O encoder linear desempenha um papel crucial em uma diversidade de aplicações que exigem
medição precisa do movimento linear. Tal dispositivo é amplamente empregado em setores como
manufatura, robótica e eletrônica. Em função de sua ampla utilização em uma gama expressiva de
aplicações, muitos equipamentos já possuem a funcionalidade de receber informações de um ou
mais encoders.

O Encoder Visual (KALID, 2023) é um projeto em andamento que utiliza captura de imagens
para estimar o deslocamento. A partir disto, surgiu a necessidade de desenvolver um protótipo para
viabilizar a comunicação entre este projeto e sistemas de aquisição em ensaios não destrutivos
(END), que utilizam os encoders lineares. O programa que está sendo desenvolvido no Encoder
Visual é executado em uma máquina chamada Raspberry PI 4 Model B (FOUNDATION, s.d.).

Funcionamento Base

A estrutura simplificada de um encoder linear bidirecional está representada na Figura 1.

Figura 1 – Encoder linear

Fonte: Elaboração Própria.

Conforme a peça azul gira, é gerado uma sequencia de pulsos capturados pelos sensores A e
B. Um exemplo destes pulsos podem ser observados na figura 2.

Figura 2 – Pulsos em cada direção

Fonte: Elaboração Própria.
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Estes pulsos não só definem a quantidade de movimento, mas também sua direção.

Desenvolvimento

Para conectar o sistema de aquisição utilizado nos testes, foi criado um cabo específico para
essa aplicação. Este cabo conecta um ESP32, que é um microcontrolador dual-core de baixo custo
(SYSTEMS, s.d.). A montagem inicial pode ser observada na Figura 3.

Figura 3 – Imagem do encoder utilizando um ESP32

Fonte: Elaboração Própria.

Em seguida, diversos testes foram conduzidos para verificar a viabilidade do conceito. Após
essa validação, foi desenvolvido um código para receber os dados de movimento do Encoder Virtual
por meio da comunicação serial.

O código desenvolvido nesta etapa recebe as informações da comunicação serial, após isso
ele pulsa suas portas programáveis de forma a copiar o comportamento mostrado na figura 2.

Apesar de ter funcionado adequadamente, a comunicação serial aumentou a latência do
sistema e apresentou problemas de incompatibilidade com outras bibliotecas. Por esse motivo, a
etapa seguinte envolveu a remoção do ESP32 e a integração do código desenvolvido diretamente no
projeto do Encoder Virtual.

Desempenho

O projeto desenvolvido foi capaz de emular fielmente o comportamento de um encoder linear.
As informações foram recebidas e testadas em dois sistemas de aquisição de ensaios não destrutivos,
e receberam corretamente os pulsos enviados pelo projeto, sem nenhuma perda de informação.
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