
Iránydiszkriminátor 
a kétcsatrnás inkrementális szögadóhoz 

Négyszeres érzékenységű iránydiszkriminátort tervezhetünk az alábbi leírásnak 
megfelelő állapotgép tervezésével és megvalósitásával. Az egyszerűbb és 
igénytelen megoldások gyakori hibája az irányváltáskor keletkező fals clock. Ez Pi/2 

>= t1 szögsebesség növelésig elkerülhető, felette pedig detektálható (3, C, 6, 9). 

 

abAB 

0001 1 
0111 7 up 
1110 E 
1000 8 

0010 2 
1011 B down 
1101 D 
0100 4    

0000 0  0011 3 

1111 F  a b = A B 1100 C       2 hamming táv 
0101 5  0110 6 
1010 A  1001 9 

A feladat: állapotgép tervezése egy két bites Gray kódolású input, lehetséges 
állapotváltozásainak irány szerinti szelektálása két output-ra. 
Az A & B csatorna, az inkrementális szögadó rés/takarás periódusának k+ pi/2 -értékkel eltólt 
két csatornája. 
A megoldáshoz szükséges az állapotváltozás előtti állapot tárolása - ez a & b. 
Ha az előző és következő állapotból 4 biites kódot képzünk (abAB), akkor 4-up és 4- down kódot  
szelektálhatunk a 16 hexadecimális számokból. A rés/takar periódus pi/2  fázis eltolása A & B 
csatornái között kizárja a 3,C,6,9 hexakódok létrejöttét. (Ha mégis, akkor az hibakód!)  
Az inkrementális szögadó szögsebessége növelésével arányosan csökken a rés/takarás 
periódusidő. Állapotváltozásonként (periódusonként 4-4 ilyen eset van, a forgásiránytól 
függően!) t1 idejű késleltetéssel felülirjuk az a & b tárolót az A & B értékével. Ekkor ab = AB ,és 4 
ilyen állapot létezik (0, F, 5, A). Pi/2 >> t1 inpulzus generálása up vagy down kimenetre. 



 

 

 


