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앱솔루트 로터리 엔코더 EN25-Absolute 
ABSOLUTE ENCODER 

 

▣ DESCRITPION 

앱솔루트 로터리 엔코더 EN25-Absolute는 자기장을 이용한 비접촉식 마그네틱 엔코더입니다. 외경 

25mm의 소형 알루미늄 바디에 6mm 스테인리스 샤프트와 듀얼 볼베어링을 적용하여 높은 강성을 

구현하였습니다. 앱솔루트 로터리 엔코더 EN25-Absolute는 샤프트 내부에 장착된 자석의 자기장의 

방향을 측정하는 방식이므로 전원을 껐다 켜더라도 센서의 영점 기준으로 절대 각도값(0°~359.9°)을 

출력할 수 있습니다. 이 부분은 인크리멘탈 엔코더와 차별되는 부분이므로 서로 구분될 수 있도록 

제품명에 ‘Absolute’라고 명기하였습니다. 센서의 측정값은 시리얼 통신으로 출력되며 여기에는 절대 

각도(deg), 누적 회전수(rev), 회전 속도(rpm) 정보가 포함되어 10 ms 주기(100Hz)로 출력됩니다. 출력 

방식은 RS232와 TTL 두가지 방식이 있어서 용도에 맞춰 사용할 수 있습니다. 만약 센서를 장착한 후 

특정 각도에서 절대 각도값을 0도로 출력하고 싶은 경우에는 제품의 영점을 재설정 할 수 있습니다. 아래 

그림의 영점 조정 스위치를 누르고 전원을 인가 한 뒤 약 10초 후에 스위치를 놓으면 영점이 재설정 

됩니다. 제품 구성에는 센서 커넥터와 연결된 와이어(30 cm)가 포함됩니다. 

▣ ELECTRICAL CHARACTERISTICS & OUTPUT SIGNAL 

입력전압 DC5V±5% 

입력전류 30mA 

시리얼 통신 Baud Rate 38400 

통신 방식 RS232, TTL (5V) 

업데이트 주기 10 ms (100 Hz) 

 

▣ SERIAL OUTPUT FORMAT & RANGE 

절대 각도 (degree) 0°~359.9° 

누적 회전수 (rev) -90000~90000rev ※ 전원 Off 시 초기화 

RPM 0 ~5000rpm 

 

(출력 예시) $ANG,152.3 ,11.644,110\r\n 

 해석 

 152.3은 절대 각도로서 152.3°를 뜻한다. 

 11.644는 누적 회전수로서 전원이 On 된 이후로 11.644 바퀴 회전한 것을 뜻한다. 

 110은 회전 속도로 110 rpm의 속도로 회전하고 있는 것을 뜻한다. 

 \r\n는 개행문자로서 시리얼 모니터에서는 문자로 표시되지는 않는다. 

 

영점 조정 스위치 



  

드림솔루션 
 

드림솔루션 경기도 안산시 단원구 산단로 325(신길동) 리드스마트스퀘어 지식산업센터 7 동 10 층 32 호     

Tel. 031-8050-5402    www.dreamparts.co.kr 

 ▣ ELECTRICAL WIRING                      ▣ MECHANICAL CHARACTERISTICS 

전원 
Red 5V(+) 

Green 0V(-) 

출력 
White RS232 

Yellow TTL 

 

▣ OUTLINE DIMENSIONS (mm) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

축관성모멘트 1.1g·cm2 

축허용하중 1kgf 

최대허용회전수 5000rpm 

중량 37g 
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예제 1 : https://youtu.be/U57J6TxgRlg  

설명 : PC 에서 Tera Term 을 이용하여 앱솔루트 로터리 엔코더 EN25-Absolute 의 측정값을 출력하기 

준비물 : 앱솔루트 로터리 엔코더 EN25-Absolute, USB TO RS232/TTL 컨버터 모듈, PC 

 

 

 

 

 

https://youtu.be/U57J6TxgRlg
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예제 2 : https://youtu.be/U57J6TxgRlg 

파이썬(Python) 소스코드 : 

https://drive.google.com/file/d/1FftBJE4lxujHxtGB1r11rG8zGvs4QnWS/view?usp=sharing 

설명 : PC 에서 Python 을 이용하여 앱솔루트 로터리 엔코더 EN25-Absolute 의 측정값을 출력하기 

준비물 : 앱솔루트 로터리 엔코더 EN25-Absolute, USB TO RS232/TTL 컨버터 모듈, PC 

 

 

▣ Python 소스코드 :  

https://drive.google.com/file/d/1FftBJE4lxujHxtGB1r11rG8zGvs4QnWS/view?usp=sharing 

 

import serial 

ser = serial.Serial('COM6',38400,timeout=1) 

while True: 

    ang=ser.readline() #EN25-Absolute RS232 

    b=ang.decode("utf-8") #bytes->str 

    c=b[:-2] #\r\n 문자열을 버림 

https://youtu.be/U57J6TxgRlg
https://drive.google.com/file/d/1FftBJE4lxujHxtGB1r11rG8zGvs4QnWS/view?usp=sharing
https://drive.google.com/file/d/1FftBJE4lxujHxtGB1r11rG8zGvs4QnWS/view?usp=sharing
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    print(ang)#EN25-Absolute 출력값 

    #print(c)  

    d=c.split(',') #,기호를 기준으로 문자열 나눔 

    deg=d[1] #angle 문자열  

    rev=d[2] #누적 회전수 문자열 

    rpm=d[3] #rpm 문자열 

    ANG = "degree"+":"+d[1]+","+"rev"+":"+d[2]+","+"RPM"+":"+d[3]#문자열 더해서 연결하기. 

print(ANG)#문자열 자료형으로 보이기 

    #Degree=float(d[1])   #절대 각도 Degree 실수형 

    #print(Degree) 

    #Rev=float(d[2])    #누적 회전수 실수형 

    #print(Rev) 

    #RPM=float(d[3])    #RPM 실수형 

    #print(RPM) 

#Run Module 하면 프로그램이 계속 도는데 IDLE Shell 창에서 멈추고 싶으면 Ctrl+C 를 눌러서 

멈추기. 
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예제 3 : https://youtu.be/U57J6TxgRlg 

설명 : PC 에서 아두이노를 이용하여 앱솔루트 로터리 엔코더 EN25-Absolute 의 측정값을 출력하기 

준비물 : 앱솔루트 로터리 엔코더 EN25-Absolute, 아두이노 우노, PC 

 

 

 

https://youtu.be/U57J6TxgRlg
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▣ 아두이노 소스코드 : https://drive.google.com/file/d/1uB7kjfbecF0lVkiFNW2u1Ute3MXWPjp-

/view?usp=sharing 

 

float Degree = 0;  

float Rev = 0; 

int RPM = 0; 

 

void setup() { 

  Serial.begin(38400); 

} 

 

void loop() { 

 if(Serial.available()){//EN25-Absolute 에서 degree,누적 회전수, RPM 읽어오기 

    String inString = Serial.readStringUntil('\n');  

int index1 = inString.indexOf(',');  

int index2 = inString.indexOf(',',index1+1); 

int index3 = inString.indexOf(',',index2+1); 

int index4 = inString.length(); 

 

float Degree = inString.substring(index1+1, index2).toFloat(); 

float Rev = inString.substring(index2+1,index3).toFloat(); 

int RPM = inString.substring(index3+1,index4).toInt(); 

 

Serial.print("Degree:");  

Serial.print(Degree,1);    

Serial.print(',');  

Serial.print("Rev:");  

Serial.print(Rev,3);  

Serial.print(',');   

Serial.print("RPM:");  

Serial.println(RPM);  

} 

} 

 

 

 

https://drive.google.com/file/d/1uB7kjfbecF0lVkiFNW2u1Ute3MXWPjp-/view?usp=sharing
https://drive.google.com/file/d/1uB7kjfbecF0lVkiFNW2u1Ute3MXWPjp-/view?usp=sharing
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예제 4 : https://youtu.be/AJiVwstOEGI 

설명 : 아두이노를 이용하여 앱솔루트 로터리 엔코더 EN25-Absolute 로 서보모터를 제어하기 

준비물 : 앱솔루트 로터리 엔코더 EN25-Absolute, 아두이노 우노, 서보모터, PC 

 

 

 

 

▣ 아두이노 소스코드 : 

https://drive.google.com/file/d/14T5NN9lkLB0IDNQnMNIbdxrhsgrxnct4/view?usp=sharing 

 

#include <Servo.h> 

//주의사항 

//전압이 부족하면 센서가 다운되서 아두이노전원은 아답터로 연결하기를 권장한다. 

//코드 업로드시 아두이노 RX 핀을 연결하지 않고 업로드를 완료후 RX 핀을 연결한다. 

Servo myservo; 

//전역변수 정의. loop 함수안에서 정의된 변수는 함수밖에서 사용할 수 없다. 

float angle = 0; //서보모터 각도값 

float Degree = 0;  

float Rev = 0; 

int RPM = 0; 

https://youtu.be/AJiVwstOEGI
https://drive.google.com/file/d/14T5NN9lkLB0IDNQnMNIbdxrhsgrxnct4/view?usp=sharing
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void setup() { 

  Serial.begin(38400); 

  myservo.attach(9); 

} 

void loop() { 

 if(Serial.available()){//EN25-Absolute 에서 degree,누적 회전수, RPM 읽어오기 

    String inString = Serial.readStringUntil('\n');  

int index1 = inString.indexOf(',');  

int index2 = inString.indexOf(',',index1+1); 

int index3 = inString.indexOf(',',index2+1); 

int index4 = inString.length(); 

float Degree = inString.substring(index1+1, index2).toFloat(); 

float Rev = inString.substring(index2+1,index3).toFloat(); 

int RPM = inString.substring(index3+1,index4).toInt(); 

 

angle=Degree;   

 

Serial.print("Degree:");  

Serial.print(Degree,1);    

Serial.print(',');   

Serial.print("Rev:");  

Serial.print(Rev,3);  

Serial.print(',');   

Serial.print("RPM:");  

Serial.println(RPM);  

} 

myservo.write(angle); 

} 
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예제 5 : https://youtu.be/erK8KNEH3vc 

설명 : PC 에서 Python 을 이용하여 앱솔루트 로터리 엔코더 EN25-Absolute 의 측정값인 누적 회전수로 

바퀴가 굴러간 거리를 측정하기 

준비물 : 앱솔루트 로터리 엔코더 EN25-Absolute, USB TO RS232/TTL 컨버터 모듈, PC, 바퀴(BP-

Wheel-40, BP-Hub-시리즈) 

 

▣ Python 소스코드 : 

https://drive.google.com/file/d/1GkjzqXVIjVcbXnbC_zGV5pXAXUIJ2wm1/view?usp=sharing 

 

import serial 

ser = serial.Serial('COM5',38400,timeout=1) #시리얼 포트 입력하기                   

while True: 

    ang=ser.readline() #EN25-Absolute RS232 

    b=ang.decode("utf-8") #bytes->str 

    c=b[:-2] #\r\n 문자열을 버림 

https://youtu.be/erK8KNEH3vc
https://drive.google.com/file/d/1GkjzqXVIjVcbXnbC_zGV5pXAXUIJ2wm1/view?usp=sharing
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    #print(ang)#EN25-Absolute 출력값 

    #print(c)  

    d=c.split(',') #,기호를 기준으로 문자열 나눔 

    deg=d[1] #angle 문자열  

    rev=d[2] #누적 회전수 문자열 

    rpm=d[3] #rpm 문자열 

    ANG = "Degree"+":"+d[1]+","+"Rev"+":"+d[2]+","+"RPM"+":"+d[3]#문자열 더해서 연결하기. 

    #print(ANG)#문자열 자료형으로 보이기 

    #Degree=float(d[1])   #절대 각도 Degree 실수형 

    #print(Degree) 

    Rev=float(d[2])    #누적 회전수 실수형 

    print(Rev) 

    #RPM=float(d[3])    #RPM 실수형 

    #print(RPM) 

 

    Distance=Rev*48*3.14  #바퀴 외경 48mm, 바퀴가 굴러간 거리 측정. 48*3.14=150.72 

print(Distance) 
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