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Messgerate fur elektrische Antriebe

Regeleinrichtungen fur elektrische Antriebe
bendtigen Messgeréte, die fir den Lage-
und Drehzahlregler, sowie zur elektro-
nischen Kommutierung, MessgroRRen

zur Verfligung stellen.

Digitale Lage- und Drehzahlregelung

Die Eigenschaften des Messgerats haben

mafdgeblichen Einfluss auf wichtige Eigen-

schaften des Antriebs wie:

e Positioniergenauigkeit

¢ Gleichlaufverhalten

e Bandbreite und damit Fiihrungs- und
Storverhalten des Antriebs

e \erlustleistung

e BaugrolRe

e Gerduschentwicklung

e Sicherheit

Drehgeber (Positions-Istwert,
Drehzahl-Istwert,

Kommutierungs-Signal,
elektronisches Typenschild)

Stromregler Umrichter

\AA

HEIDENHAIN bietet sowohl fir rotatori-
sche Motoren als auch fir Linearmotoren
in unterschiedlichen Anwendungen jeweils
eine angepasste Losung:

e Absolute Drehgeber und inkrementale
Drehgeber mit und ohne Kommu-
tierungsspuren

® Absolute und inkrementale
Winkelmessgerate

¢ Absolute und inkrementale
Langenmessgerate

® Absolute und inkrementale
Einbaumessgeréate

Drehgeber

Alle in diesem Prospekt aufgefiihrten
HEIDENHAIN-Messgerate zeichnen sich
dadurch aus, dass der Aufwand des An-
triebsherstellers fur die Montage und Ver
drahtung minimiert ist. Die Bauldnge bei
rotatorischen Motoren l&sst sich kurz hal-
ten. Selbst auf Sicherheitseinrichtungen
wie z.B. Endschalter kann durch den spezi-
ellen Aufbau einiger Messgeréte verzichtet
werden.

Motor fir , digitale” Antriebssysteme
(digitale Lage- und Drehzahlregelung)

Drehgeber

Winkelmessgerate

Langenmessgerate



Drehgeber zum Anbau an Motoren

Drehgeber flir Motoren mit FremdbelUtftung werden entweder an
das Motorgehause an- oder in das Motorgehause eingebaut. So
sind diese Drehgeber haufig dem verunreinigten Kuhlluftstrom des
Motors ausgesetzt und missen daher eine hohe Schutzart von
IP64 oder mehr aufweisen. Die zulassige Arbeitstemperatur er
reicht selten mehr als 100 °C.

In der Auswahltabelle finden Sie:

e Drehgeber mit angebauter Statorkupplung hoher Eigenfrequenz —
die Bandbreite des Antriebs wird praktisch nicht begrenzt

e Drehgeber flr separate Wellenkupplungen, die sich besonders
flr den elektrisch isolierten Anbau eignen

e Absolute Drehgeber mit rein digitaler DatenUbertragung oder
zusatzlichen sinusformigen TTL- oder HTL-Inkrementalsignalen

e |nkrementale Drehgeber mit sinusférmigen Ausgangssignalen
hoher Signalgute fur digitale Drehzahlregelung

e |nkrementale Drehgeber mit TTL- oder HTL-kompatiblen Aus-
gangssignalen

¢ Hinweise auf Drehgeber, die mit Functional Safety als sicher
heitsgerichtete Positionsmesssysteme lieferbar sind

Drehgeber zum Einbau in Motoren

Bei Motoren ohne Fremdbellftung ist der Drehgeber in das Motor
gehéause eingebaut. An die Schutzart des Drehgebers werden
daher keine hohen Anforderungen gestellt. Allerdings treten inner
halb des Motorgehduses hohe Arbeitstemperaturen von 100 °C
und mehr auf.

In der Auswahltabelle finden Sie:

e Absolute Drehgeber fir Arbeitstemperaturen bis 115 °C,
inkrementale Drehgeber fir Arbeitstemperaturen bis 120 °C

e Drehgeber mit angebauter Statorkupplung hoher Eigenfrequenz

e Absolute Drehgeber mit rein digitaler DatenUbertragung — geeig-
net fur die Ein-Kabel-Lésungen HMC 6 und HMC 2 - oder zu-
satzlichen sinusformigen Inkrementalsignalen

e Inkrementale Drehgeber fur digitale Drehzahlregelung mit sinus-
férmigen Ausgangssignalen hoher SignalgUte — auch bei hohen
Arbeitstemperaturen

e |nkrementale Drehgeber mit zusatzlichem Kommutierungssignal
fir BLDC-Motoren

¢ Hinweise auf Drehgeber, die mit Functional Safety als sicher
heitsgerichtete Positionsmesssysteme lieferbar sind

Drehgeber fiir den Einsatz in Roboter-Antrieben und Motoren
FUr den Einsatz in RoboterAntrieben wurden die speziellen induktiven
Drehgeber KCI und KBI konzipiert. Diese kénnen als Motorfeed-
back und abtriebsseitig zur Positionsmessung verwendet werden.
Die Drehgeber bestehen aus einer Abtasteinheit und einem Teil-
kreis zum Anschrauben oder Teilkreis mit Nabe zum Aufpressen
auf die kundenseitige Welle und verfligen Uber einen externen
Temperatursensor-Anschluss. Wenn die motor- und abtriebsseitige
Welle an einer Stelle zusammengefihrt werden, kommen die
Dual-Encoder Dplus zur Anwendung: diese beinhalten noch einen
zweiten Teilkreis oder Teilkreis mit Nabe.

In der Auswahlhilfe finden Sie:

e Drehgeber flr Arbeitstemperaturen bis 115 °C

e \/erschiedene BaugrofRen fur unterschiedliche AchsgrofRen

e \erschiedene Nabeninnendurchmesser fir unterschiedliche
Wellen

e Hinweise auf Drehgeber, die mit Functional Safety als sicher
heitsgerichtete Positionsmesssysteme lieferbar sind
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Auswabhltabelle siehe Seite 8

Auswahltabelle siehe Seite 14

Auswahltabelle siehe Seite 18

Drehgeber, Einbaumessgerate und Winkelmessgerate fiir
Einbaumotoren und Hohlwellenmotoren

Drehgeber und Winkelmessgerate fir diese Motoren verfligen
Uber durchgehende Hohlwellen, um z. B. Versorgungsleitungen
durch die Hohlwelle des Motors — und damit auch durch das
Messgerat — fihren zu kdnnen. Die Messgerate weisen je nach
Einsatzbedingungen eine hohe Schutzart bis IP66 auf oder missen
— wie z.B. Einbaumessgerate mit optischem Abtastprinzip — durch
die Maschinenkonstruktion vor Verschmutzung geschutzt werden.

® Messgerate mit absoluten und/oder inkrementalen Aus-
gangssignalen hoher Signalglte

e Winkel- und Einbaumessgerate mit der Malverkorperung auf
Aluminium- oder Stahltrommeln fir Drehzahlen bis 42000 min~

e Figengelagerte Messgerate mit Statorkupplung oder Einbau-
\ersionen

e Messgerate mit gutem Beschleunigungsverhalten fir hohe
Bandbreiten im Regelkreis
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Langenmessgerate fiir Linearmotoren

Langenmessgerate an Linearmotoren liefern den Istwert sowohl

fr den Lageregler als auch den Geschwindigkeitsregler. Sie haben

mafdgeblichen Einfluss auf die Regelungseigenschaften des Linear

antriebs. Die fUr diesen Einsatz empfohlenen Langenmessgerate:

e Geringe Positionsabweichungen bei Beschleunigung in Mess-
richtung

e Unempfindlich gegenlber Beschleunigung bzw. Vibration in
Querrichtung

e Fir hohe Geschwindigkeiten ausgelegt

e Absolute Positionsinformationen bei rein digitaler DatenUbertra-
gung oder sinusformige Inkrementalsignale hoher Signalgtite

Offene Langenmessgerate zeichnen sich aus durch:

e Hohere Genauigkeiten

e Hohere Verfahrgeschwindigkeiten

e Berdhrungslose Abtastung, d.h. keine Reibung zwischen
Abtastkopf und Maf3stab

Offene Langenmessgerate eignen sich fur ,,saubere” Umgebungs-

bedingungen wie z.B. an Messmaschinen oder Produktions-

einrichtungen der Halbleiterindustrie.

Gekapselte Laingenmessgerate zeichnen sich aus durch:

e Hohe Schutzart

e Einfache Montage

Gekapselte Langenmessgerate eignen sich daher fir Anwendungen
in verschmutzter Umgebung wie z. B. an\Werkzeugmaschinen.

Siehe Prospekttibersicht auf Seite 2

Siehe Prospektiibersicht auf Seite 2




Auswabhlhilfe
Drehgeber zum Anbau an Motoren

Schutzart: bis IP64 (EN 60529)

Baureihe Hauptabmessungen Mechanisch Eigenfrequenz | Maximale Versorgungs- Signalperioden | Positionen Unterscheidbare | Schnittstelle Typ Weitere
zulassige der Ankopplung | Arbeits- spannung pro Umdrehung | pro Umdrehung | Umdrehungen Informa-
Drehzahl fg (typisch) temperatur tionen
Drehgeber mit Eigenlagerung und angebauter Statorankopplung
ECN/ERN 100 = & < 30 mm: 1000 Hz 100 °C DC 3,6V bis 14V 2048 8192 (13 bit) = EnDat 2.2/01 mit "\ 1 Vss ECN 113 Prospekt
Bl 5 < <6000 min™' Drehgeber
S = - 33554432 (25 bit) EnDat 2.2/22 ECN 125
56 max oo > 30 mm:
: | < 4000 min™ DC5V 0,5V 1000 bis 5000 - MLITTL N> 1Vss ERN 120/ERN 180
D: 50 mm max.
85 °C DC 10V bis 30V MLIHTL ERN 130
ECN/EQN/ERN 400 | Statorankopplung fiir Planflachen < 6000 min™! Statorkupplung | 100 °C DC 3,6V bis 14V 512/2048 8192 (13 bit) —/4096 EnDat 2.2/01 "\ 1 Vss ECN 413/EQN 425
fiir Planflachen:
i) mit 2 Wellen- 1500 Hz = 33554432 (25 bit) EnDat 2.2/22 ECN 425/EQN 437"
S klemmungen
54.4 (nur bei durch- DC 4,75V bis 30V 512 8192 (13 bit) SSI ECN 413/EQN 425
gehender
Hohlwelle): DC5V 0,5V 250 bis 5000 - MLTTL ERN 420
<12000 min™
DC 10V bis 30V ML HTL ERN 430
70°C MLITTL ERN 460
100 °C DC5V 0,5V 1000 bis 5000 o 1Vss ERN 480
ECN/EQN/ERN 400 | Statorankopplung fiir Planflichen <6000 min™ Statorkupplung | 100 °C DC 10V bis 30V 256 bis 2048 8192 (13 bit) —/4096 EnDat H I LI HTL EQN 425 Prospekt
flir Planflachen: SSI41H LI HTL Drehgeber
mit 2 Wellen- 1500 Hz
klemmungen DC 4,75V bis 30V 512 bis 4096 EnDatT M LITTL
(nur bei durch- SSI41T T LITTL
gehender
Hohlwellg): DC 3,6V bis 14V - oi: 33554432 4096 Fanuc ECN 425F/EQN 437F
<12000 min™ (25 bit)
DC 10V bis 28,8V 16777216 (24 bit) DRIVE-CLiIQ ECN 424S/EQN 436S"
ECN/EQN/ERN 400 | Spreizringkupplung < 15000 min~'/ | Spreizring- 100 °C DC 3,6V bis 14V 2048 8192 (13 bit) —/4096 EnDat 2.2/01 mit "\ 1Vss ECN 413/EQN 425 Seite 60
2 64.8 < 12000 min™’ kupplung:
= 1800 Hz - 33554432 (25 bit) EnDat 2.2/22 ECN 425"/EQN 437"
S s Planfldchen-
™ < 15000 min™ kupplung: DC5V 0,5V 1024 bis 5000 - MLITTL ERN 421 Produkt-
50.5 32 _ _
—— 400 Hz information
—- (nicht bei ERN) DC5V +0,25V 2048 Z1-Spur fur Sinuskommutierung o 1Vss ERN 487
Planflachenkupplung
Q 0
50.5
22
—t-

Y Auch mit Functional Safety verflgbar

DRIVE-CLIQ ist eine geschltzte Marke der Siemens AG.




Drehgeber zum Anbau an Motoren

Schutzart: bis IP64 (EN 60529)

Baureihe Hauptabmessungen Mechanisch Eigenfrequenz | Maximale Versorgungs- Signalperioden | Positionen Unterscheidbare | Schnittstelle Typ Weitere
zulassige der Ankopplung | Arbeits- spannung pro Umdrehung | pro Umdrehung | Umdrehungen Informa-
Drehzahl fg (typisch) temperatur tionen
Drehgeber mit Eigenlagerung und angebauter Statorankopplung
ECN/EQN/ERN 1000 421 ® < 12000 min~™" | 1500 Hz 100 °C DC 3,6V bis 14V 512 8192 (13 bit) —/4096 EnDat 2.2/01 mit o 1Vss ECN 1013/EQN 1025 Prospekt
{20 Drehgeber
= 8388608 (23 bit) EnDat 2.2/22 ECN 1023/EQN 1035
g F6 95 °C DC5V 0,5V 100 bis 3600 - MLITTL N> 1Vss ERN 1020/ERN 1080
ERN 102334 , 70°C DC 10V bis 30V MLIHTLs ERN 1030
©
| -—— <
DC5V +0,25V 5000 bis 36000" MLITTL ERN 1070
8 <6000 min™ 1600 Hz 90 °C DC5V 0,5V 500 bis 8192 3 Blockkommutierungssignale [LITTL ERN 1023 Seite 52
a6
(o)

" Nach interner 5/10fach Interpolation

10
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Drehgeber zum Anbau an Motoren

Schutzart: bis IP64 (EN 60529)

Baureihe Hauptabmessungen Mechanisch Eigenfrequenz | Maximale Versorgungs- Signalperioden | Positionen Unterscheidbare | Schnittstelle Typ Weitere
zulassige der Ankopplung | Arbeits- spannung pro Umdrehung | pro Umdrehung | Umdrehungen Informa-
Drehzahl fg (typisch) temperatur tionen
Drehgeber mit Eigenlagerung fiir separate Wellenkupplung
ROC/ROQ/ROD 400 | Synchroflansch <12000 min~™" | - 100 °C DC 3,6V bis 14V 512/2048 8192 (13 bit) -/4096 EnDat 2.2/01 mit "\ 1 Vss ROC 413/R0Q 425 Prospekt
o] Drehgeber
o - 33554432 (25 bit) EnDat 2.2/22 ROC 425"/R0OQ 437"
20 DC 4,75V bis 30V 512 8192 (13 bit) - SS ROC 413/ROQ 425
Klemmflansch DC 10V bis 30V 256 bis 2048 8192 (13 bit) ~/4096 EnDat H LI HTL ROQ 425°%
of A7 e\ SSI41H ML HTL
of 4l | A\ , ,
6.7 510 DC 4,75V bis 30V 512 bis 4096 - EnDat T LITTL
. SSIATILITTL
DC 3,6V bis 14V — oi: 33554432 4096 Fanuc ROC 425F/ROQ 437F
(25 bit)
DC 10V bis 28,8V 16777216 (24 bit) DRIVE-CLIQ ROC 424 S/EQN 436S"
DC5V 0,5V 50 bis 5000 - - MLITTL ROD 426/ROD 420
DC 10V bis 30V 50 bis 5000 ML HTL ROD 436/ROD 430
70°C 50 bis 5000 rLITTL ROD 466
100 °C DC5V 0,5V 1000 bis 5000 U 1Vss ROD 486/ROD 480
ROC/ROQ/ROD 1000 <12000 min™" | - 100 °C DC 3,6V bis 14V 512 8192 (13 bit) —/4096 EnDat 2.2/01 mit "\ 1 Vss ROC 1013/ROQ 1025 Prospekt
Drehgeber
1 ﬁ - 8388608 (23 bit) EnDat 2.2/22 ROC 1023/ROQ 1035
ITe) 34 Q4
© DC5V 0,5V 100 bis 3600 - MLITTL ROD 1020
Q
o 1Vss ROD 1080
70°C DC 10V bis 30V ML HTLs ROD 1030
DC5V £0,25V 5000 bis 36000% MLTTL ROD 1070
ROD 600 ‘ oF < 12000 min~™" | - 80 °C DC5V 0,5V 512 bis 5000 - MLTTL ROD 620
8 E{ ] g
8 % = ML HTL ROD 630
78 @15
ROD 1900 i <4000 min™ - 70°C DC 10V bis 30V 600 bis 2400 - ML HTL/HTLs ROD 1930

1

15

150 18

160

) Auch mit Functional Safety verfugbar

2 Nach integrierter 5/10fach Interpolation

3 Nur Klemmflansch

DRIVE-CLIQ ist eine geschltzte Marke der Siemens AG.
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Drehgeber zum Einbau in Motoren

Schutzart: bis IP40 (EN 60529)

Baureihe Hauptabmessungen Mechanisch Eigenfrequenz | Maximale Versorgungs- Signalperioden | Positionen Unterscheidbare | Schnittstelle Typ Weitere
zulassige der Ankopplung | Arbeits- spannung pro Umdrehung | pro Umdrehung | Umdrehungen Informa-
Drehzahl fg (typisch) temperatur tionen
Drehgeber ohne Eigenlagerung
ECI/EQI 1100 ol < 15000 min™!/ | - 110°C DC 3,6V bis 14V - 524288 (19 bit) | -/4096 EnDat 2.2/22 ECI 1119"/EQI 1131" | Seite 64
s 3 %59 < 12000 min™ und
Q -
22.25 @6 DC 4V bis 14V EnDat 3/E30-R2 Produkt-
information
ECI/EQI 1100 o © DC 3,6V bis 14V EnDat 2.2/22
mit Synchroflansch s s 4
22| | S Slgg
ECI/EBI 1100 ,ﬁ_ﬁ 36.83 115 °C 262144 (18 bit) -/65536°) ECI 1118/EBI 1135 Seite 72
6
ECI/EBI/EQI 1300 < 15000 min~'/ | - 115 °C DC 3,6V bis 14V — 524288 (19 bit) | -/65536/4096° | EnDat 2.2/22 ECI 1319"/EQ11331"/ | Seite 70
< 12000 min™ EBI 1335"°%
©
T s DC 4V bis 14V —/4096 EnDat 3/E30-R2 ECI 1319"/EQ1 1331") Seite 72
El 100 °C DC 10V bis 28,8V DRIVE-CLIQ ECI 1319S/EQI 1331S" | Seite 74
ECI/EBI 100 <6000 min™ = 115 °C DC 3,6V bis 14V 32 524288 (19 bit) - EnDat 2.1/01T mit ™\ 1 Vss ECI 119 Seite 76
o™
S
18.5 - -/65536°% EnDat 2.2/22 ECI 119/EBI 135
D: 30/38/50 mm
ECI/EBI 4000 62 20 <6000 min~! - 115 °C DC 3,6V hbis 14V - 1048576 (20 bit) | -/65536° EnDat 2.2/22 ECI 4010"/EBI 4010°) Seite 78
1. 100 °C DC 10V bis 28,8V - DRIVE-CLIQ EC1 4090S"
D
D: 90/180 mm
ERO 1200 < 25000 min™' | - 100 °C DC5V +0,5V 1024/2048 - MLITTL ERO 1225 Seite 82
Q] L Q : U 1Vss ERO 1285
D: 10/12 mm . 30 max.
ERO 1400 <30000 min™" | - 70°C DC5V +0,5V 512/1000/1024 = MLITTL ERO 1420 Seite 84
37 [a)
i , a%: DC5V 0,25V 5000 bis 37500 rTTL ERO 1470
D /68 mm DC5V £0,5V 512/1000/1024 A~ 1Vss ERO 1480

1

) Auch mit Functional Safety verfigbar

2 Nach interner 5/10/20/25fach Interpolation
3) Multiturn-Funktion Uber batteriegepufferten Umdrehungszahler

DRIVE-CLIQ ist eine geschltzte Marke der Siemens AG.
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Drehgeber zum Einbau in Motoren

Schutzart: bis IP40 (EN 60529)

Baureihe Hauptabmessungen Mechanisch Eigenfrequenz | Maximale Versorgungs- Signalperioden | Positionen Unterscheidbare | Schnittstelle Typ Weitere
zulassige der Ankopplung | Arbeits- spannung pro Umdrehung | pro Umdrehung | Umdrehungen Informa-
Drehzahl fg (typisch) temperatur tionen
Drehgeber mit Eigenlagerung und angebauter Statorankopplung
ECN/EQN/ERN 1100 < 12000 min~" | 1000 Hz 115°C DC 3,6V bis 14V 512 8192 (13 bit) —/4096 EnDat 2.2/01 mit "\ 1 Vss ECN 1113/EQN 1125 Seite 50
- DC 3,6V bis 14V - 8388608 (23 bit) EnDat 2.2/22 ECN 1123"/EQN 1135"
38.4 3
~ s
<6000 min™ 1600 Hz 90 °C DC5HV +0,5V 500 bis 8192 3 Blockkommutierungssignale [MLITTL ERN 1123 Seite 54
8 <
298 & o8
- Q)
ECN/EQN/ERN 1300 < 15000 min~'/ | 1800 Hz 115°C DC 3,6V bis 14V 512/2048 8192 (13 bit) —/4096 EnDat 2.2/01 mit "\ 1 Vss ECN 1313/EQN 1325 Seite 56
@ <12000 min™
I F “@’t =z - 33554432 (25 bit) EnDat 2.2/22 ECN 1325'"/EQN 1337"
™
50.5 32 :
— DC 4V bis 14V EnDat 3/E30-R2
—- (nicht bei ERN)
100 °C DC 10V bis 28,8V - 16777216 (24 bit) DRIVE-CLIQ ECN 1324S/EQN 1336S | Seite 58
< 15000 min™ 120 °C DC5V 0,5V 1024/2048/4096 | — MLITTL ERN 1321 Seite 62
ERN 1381/4096:
80 °C 3 Blockkommutierungssignale ERN 1326
512/2048/4096 - U 1Vss ERN 1381
DC5V +0,25V 2048 Z1-Spur fir Sinuskommutierung ERN 1387

Y Auch mit Functional Safety verflgbar

DRIVE-CLIQ ist eine geschltzte Marke der Siemens AG.
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Drehgeber zum Einsatz in RoboterAntrieben und Motoren

Schutzart: IP00 (EN 60529)

Baureihe Hauptabmessungen Mechanisch Eigenfrequenz | Maximale Versorgungs- Signalperioden | Positionen Unterscheidbare | Schnittstelle Typ Weitere
zulassige der Ankopplung | Arbeits- spannung pro Umdrehung | pro Umdrehung Umdrehungen” Informa-
Drehzahl fe (typisch) temperatur tionen
KCI/KBI 1300 @ 25.25 6.8 < 10000 min™" | - 115 °C DC 3,6V - 524288 (19 bit) - EnDat 2.2 KCI 1319 Produkt-
Hohlwelle @ 25 mm bis 14V information
L
G
©
- g 65536 (16 bit) KBI 1335
59
KCI/KBI 100 @ 30 2 < 10000 min™ 1048576 (20 bit) | — KCI 120
Hohlwelle @ 30 mm piing
iy
S I
= @
O 1o
U QE_ Q 65536 (16 bit) KBI 136
KCI/KBI 100 2 < 10000 min™ 1048576 (20 bit) | - KCI 120
Hohlwelle @ 40 mm
I ™
= @
S o
| l QE Q 65536 (16 bit) KBI 136
KCI/KBI 100 @57 55 2 < 10000 min™ 1048576 (20 bit) | - KCI 120
Hohlwelle & 55 mm
ig 2 o
: )~
! i Q
H\J
10.5 < 6000 min™ 65536 (16 bit) KBI 136
91
2
Q
KCI/KBI 100 Dplus - 18.1 , motorseitig: motorseitig: - KCI 120 Dplus
AE 04 10 < 15000 min~' 524288 (19 bit)
® abtriebsseitig: abtriebsseitig:
© 55 5 < 6000 min™' 1048576 (20 bit)
® QY % 65536 (16 bit) KBI 136 Dplus
KCI/KBI 100 Dplus 241 7 motorseitig: motorseitig: - KCI 120 Dplus
AE 07 < < 15000 min™! 524288 (19 bit)
~ & abtriebsseitig: abtriebsseitig:
3 gt ool <6000 min™" 1048576 (20 bit)
Q 1 8

Alle Varianten auch mit Functional Safety verfligbar
" Multiturn-Funktion tiber batteriegepufferten Umdrehungszahler
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Drehgeber und Winkelmessgerate fir
Drehstrom- und Gleichstrommotoren

Allgemeine Hinweise

Gleichlaufverhalten

Fir ein gutes Gleichlaufverhalten des
Antriebs wird vom Messgerat eine grofRe
Anzahl von Messschritten pro Umdre-
hung bendtigt. HEIDENHAIN hat daher
Geréate im Lieferprogramm, die abgestimmt
auf das geforderte Gleichlaufverhalten ent-
sprechend viele Messschritte pro Umdre-
hung ausgeben.

Ein besonders glnstiges Verhalten zeigen
die HEIDENHAIN-Drehgeber und-Winkel-
messgerate mit Eigenlagerung und Stator
kupplung: Fluchtungsabweichungen der
Welle innerhalb eines gewissen Toleranz-
bereichs (siehe Technische Daten) ver
ursachen keine Positionsabweichungen
und das Gleichlaufverhalten wird nicht
beeinflusst.

Positionsabweichungen innerhalb einer
Signalperiode wirken sich auf die Positionier
genauigkeit und auf das Gleichlaufverhalten
des Antriebs aus. Bei geringen Vorschub-
geschwindigkeiten folgt der Antrieb den
Positionsabweichungen innerhalb einer
Signalperiode.
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Ubertragung der Messsignale

Um bei digitaler Drehzahlregelung ein gutes
dynamisches Verhalten des Antriebs zu er
reichen, sollte die Abtastzeit des Drehzahl-
reglers ca. 125 ps nicht Uberschreiten. Die
Istwerte flr den Lage- und Drehzahlregler
miussen dazu maglichst verzogerungsfrei in
der Regeleinrichtung zur Verfligung stehen.

Um diese engen zeitlichen Anforderungen
an die Ubertragung der Positionswerte vom
Messgerat zur Regeleinrichtung mit einer
seriellen Datenlbertragung zu erfillen, sind
hohe Taktfrequenzen notwendig (siehe auch
Prospekt Schnittstellen von HEIDENHAIN-
Messgeréten). HEIDENHAIN-Messgerate
fur elektrische Antriebe geben deshalb

die Positionswerte Uber die schnelle rein
serielle EnDat 2.2 bzw. EnDat 3-Schnitt-
stelle aus oder Ubertragen zusétzliche Inkre-
mentalsignale, die nahezu verzogerungs-
frei in der nachfolgenden Elektronik zur
Drehzahl- bzw. Lageregelung zur Verfligung
stehen.

Flr Standardantriebe werden vor allem die
besonders robusten absoluten Messgerate
ohne Eigenlagerung ECI/EBI/EQI oder
Drehgeber mit TTL- bzw. HTL-kompatiblen
Ausgangssignalen — bei permanent erreg-
ten Gleichstromantrieben mit zusatzlichen
Kommutierungssignalen — eingesetzt.

Abbildung 1:

Zur digitalen Drehzahlregelung an
Maschinen mit hohen Anforderungen an
die Dynamik ist eine hohe Anzahl von
Messschritten erforderlich — Gblicherweise
mehr als 500000 pro Umdrehung. Fur
Applikationen mit Standardantrieben sind,
analog zum Resolver, ca. 60000 Mess-
schritte pro Umdrehung ausreichend.

HEIDENHAIN-Messgeréte fir Antriebe mit
digitaler Lage- und Drehzahlregelung sind
daher mit dem rein seriellen EnDat22-/
EnDat 3-Interface ausgestattet oder sie
geben zusatzlich sinusférmige Inkremen-
talsignale mit Signalpegeln von 1 Vss aus
(EnDat01).

Die hohe gerateinterne Auflosung der
EnDat22- und EnDat 3-Gerate ermdglicht
Auflésungen bis 22 Bit (4194304 Mess-
schritte) bei induktiven Systemen bzw.
mindestens 25 Bit (ca. 33 Millionen Mess-
schritte) bei fotoelektrischen Geraten.

Die sinusformigen Inkrementalsignale der
EnDat01-Gerate kdnnen aufgrund ihrer
hohen Signalgtite in der nachfolgenden Elek-

tronik hoch unterteilt werden (Abbildung 1).

Selbst bei Drehzahlen von 12000 min™' er
halt man bei der Signaltbertragung fir die
Eingangsschaltung der Regeleinrichtung
lediglich Frequenzen von ca. 400 kHz (Abbil-
dung 2). 1-Vss-Inkrementalsignale erlauben
Kabellangen bis 150 m (siehe auch Inkre-
mentalsignale — 1 Vss).

Signalperioden pro Umdrehung und resultierende Anzahl an Messschritten
pro Umdrehung in Abhangigkeit vom Unterteilungsfaktor
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Auch absolute HEIDENHAIN-Messgerate
far ,digitale” Antriebe liefern zusatzlich
sinusférmige Inkrementalsignale mit den
gleichen Eigenschaften. Absolute Messge-
rate von HEIDENHAIN haben zur seriellen
Datentibertragung von codierten Positi-
onswerten und weiteren Informationen zur
automatischen Inbetriebnahme, Uber-
wachung und Diagnose die EnDat-Schnitt-
stelle (Encoder Data). Damit kann beim
Einsatz von HEIDENHAIN-Geraten immer
dieselbe nachfolgende Elektronik und Ver
kabelungstechnik eingesetzt werden.

Bei EnDat22 (HMC 6) und EnDat 3 (HMC 2)
kann die serielle Datentbertragung inner
halb des Motorkabels erfolgen. Dadurch
kénnen Aufwand und Kosten fur die Ver
kabelung deutlich reduziert werden.

Zur automatisierten Inbetriebnahme
konnen wichtige Messgeratekennwerte aus
dem Speicher des EnDat-Gerates ausgele-
sen und motorspezifische Kenngréf3en
im OEM-Speicherbereich des Messgerates
abgelegt werden. Die nutzbare Grofie des
OEM-Speichers betragt bei den Drehge-
bern der aktuellen Prospekte mindestens
1,4 KByte (£ 704 EnDat-Worte).

Die meisten absoluten Messgerate unter
teilen die sinusformigen Abtastsignale be-
reits im Geréat mit einem Faktor von 4096
oder héher. Bei diesen Systemen kann
bei hinreichend schneller Dateniibertra-
gung der absoluten Positionswerte (z.B.

Abbildung 2:

EnDat 2.1 mit 2 MHz bzw. EnDat 2.2 mit
16 MHz Taktfrequenz) oder EnDat 3 (12,5
oder 25 Mbit/s) auf inkrementale Signal-
auswertung verzichtet werden.

Vorteile dieser DatenUbertragungstechnik
sind héhere Storsicherheit auf der Ubertra-
gungsstrecke und kostengiinstige Stecker
und Kabel. Ein GroRteil der Drehgeber mit
EnDat-2.2- oder EnDat-3-Interface bieten
zusatzlich die Moglichkeit, einen externen
Temperatursensor, der sich z.B. in der
Motorwicklung befindet, auszuwerten.
Die digitalisierten Temperaturwerte werden
ohne zusatzliche Leitung im Rahmen des
EnDat-2.2- bzw. EnDat-3-Protokolls Uber
tragen.

Bandbreite

Die erreichbaren Verstarkungen des Lage-
regelkreises und des Drehzahlregelkreises —
und damit die Bandbreite des Antriebs be-
zUglich FUhrungs- und Storverhalten — kénnen
durch die Steifigkeit der Ankopplung der
Messgeratwelle an die Motorwelle und die
Eigenfrequenz der Statorankopplung be-
grenzt werden. HEIDENHAIN bietet daher
Drehgeber und Winkelmessgerate fur
Wellenankopplungen hoher Steifigkeit an.
Die am Gerat angebauten Statorkupplun-
gen haben hohe Eigenfrequenzen fg. Bei
Einbaumessgeraten und induktiven Dreh-
gebern werden Stator und Rotor fest mit
dem Motorgehause bzw. derVWelle ver
schraubt (siehe auch Mechanische Geréte-
ausfiihrungen und Anbau). Diese Bauform
ermdglicht damit eine optimale Steifig-
keit der Ankopplung.

Drehzahl und resultierende Ausgangsfrequenz in Abhéangigkeit

von der Anzahl der Signalperioden/Umdrehung
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Motorstrome

Bei Motoren kénnen nicht zuldssige Strome
vom Rotor zum Stator auftreten. Dies kann
zu einer Uberhitzung des Messgeratelagers
und somit zu einer Verkurzung der Lebens-
dauer des Lagers flhren. Daher empfiehlt
HEIDENHAIN den Einsatz von Messgera-
ten ohne Eigenlagerung oder Messgeréate
mit isolierend aufgebautem Lager (Hybrid-
lager). FUr nahere Informationen wenden
Sie sich bitte an HEIDENHAIN.

Fehlerausschluss fiir mechanische
Ankopplung

HEIDENHAIN-Messgerate, die fur funktio-
nale Sicherheit ausgelegt sind, kénnen so
montiert werden, dass sich die Rotor- bzw.
Statorbefestigung nicht unbeabsichtigt 16st.

Baugrof3e

Die BaugroRe des Motors kann bei glei-
chem Drehmoment um so kleiner sein, je
hoher die zuldssige Arbeitstemperatur ist.
Da sich die Temperatur des Motors auch auf
die Temperatur des Messgerats auswirkt,
gibt es Drehgeber flir zuldssige Arbeits-
temperaturen bis 120 °C. Dadurch lassen
sich Motoren kleiner Baugrof3e realisieren.

Verlustleistung und
Gerauschentwicklung

Die Verlustleistung des Motors und die
damit verbundene Erwarmung sowie die
Gerauschentwicklung werden bei laufendem
Motor durch die Positionsabweichungen
des Messgerats innerhalb einer Signal-
periode beeinflusst. Daher setzt man
bevorzugt Messgerate mit einer hohen
SignalgUte (besser +1 % der Signalperiode)
ein (siehe auch Messgenauigkeit).

Bitfehlerrate

Bei Drehgebern mit rein serieller Schnitt-
stelle zum Einbau in Motoren empfiehlt
HEIDENHAIN grundsétzlich eine Typprifung
zur Bitfehlerrate durchzufihren.

Bei Einsatz von funktional sicheren Geraten
ohne geschlossenes metallisches Gehause
und/oder Kabelbaugruppen, die nicht den
elektrischen Anschlussrichtlinien entspre-
chen (siehe Allgemeine elektrische Hinweise)
ist in jedem Fall die Bitfehlerratenmessung
als Typprifung unter Applikationsbedingun-
gen durchzuflhren.

Vorausschauende Wartung

Messgerate mit serieller Datentbertragung

liefern Informationen, die das Uberwachen

des Betriebszustands und eine voraus-

schauende Wartung ermaoglichen:

e Diagnose

e Abstandsmalf3 fir optimierte, Gberpriif-
bare Montage und Einsatzbedingungen

e externer Temperatursensor anschlief3bar
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HMC 2 und HMIC 6

Die Ein-Kabel-Losungen fur Antriebe

Ublicherweise erfordern Motoren zwei

separate Anschlusskabel:

e Ein Messgeratekabel fir den Motor
geber und

e Ein Leistungskabel fir die Motor
versorgung

Mit dem Hybrid Motor Cable HMC inte-
griert HEIDENHAIN das Messgeréatekabel
in das Leistungskabel. Es ist also nur noch
ein Kabel zwischen Motor und Schalt-
schrank notwendig.

Die Ein-Kabel-Losung HMC 6 ist speziell fir
das HEIDENHAIN-Interface EnDat22 konzi-
piert — HMC 2 speziell fir EnDat 3. Mit der
rein seriellen DatenUbertragung konnen bis
zu 100 m Kabellange realisiert werden. Bei
HMC 6 sind aber auch alle anderen Mess-
gerate mit rein seriellen RS-485-Schnittstel-
len (z.B. SSI) anschlief3bar. Dadurch steht
eine breite Palette an Messgeraten zur Ver
flgung, ohne dass eine neue Schnittstelle
eingeflhrt werden muss.

Bei HMC sind die Adern flr Messgerat,
Motor und Bremse in einem Kabel unter
gebracht. Es wird Uber einen Stecker an
den Motor angeschlossen. Zum Anschluss
an den Umrichter ist das Kabel aufgesplittet
in Leistungsanschlisse, Bremsanschlisse
und Messgeratestecker.

Bei korrekt montierten Komponenten errei-
chen die Steckverbindungen die Schutzart
P67

Vorteile

Die Ein-Kabel-Losungen HMC bieten eine

Reihe von Kosten- und Qualitatsvorteilen

sowohl flir den Motorenhersteller als auch

far den Maschinenhersteller:

e \orhandene Schnittstellen kdnnen nach
wie vor genutzt werden

e Es sind kleinere Schleppketten mdglich

Eine geringere Anzahl von Kabeln ist

von der Schleppkettentauglichkeit her

wesentlich glinstiger

e Es steht eine breite Produktpalette an
Messgeraten fir HMC 2- und HMC 6-
Ubertragung zur Verfligung
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HMC 6

Messgerateanschllisse
(Kommunikationselement)

AnschlUsse fur Bremse

AnschlUsse flr Motor

HMC 2

Anschlisse
fir Motor

e Zuordnung Leistungskabel/Geberkabel in
der Maschine entféallt

e Es sind weniger mechanische Bearbei-
tungen notwendig (Flanschdose am
Motor, Durchfihrungen im Maschinen-
gehause)

e Der Logistikaufwand flr Kabel und
Stecker ist geringer

¢ Die Installation ist einfacher und schneller

e Der Dokumentationsaufwand ist
geringer

e Es sind weniger Servicekomponenten
notwendig

e Die Storkontur des Motors einschlief3lich
Kabel ist kleiner, dadurch lasst sich der
Motor leichter in das Maschinengehéuse
integrieren

e Die Kombination aus Leistungs- und
Messgeratekabel ist von HEIDENHAIN
getestet

Die universelle Konzeption von HMC
ermaoglicht hnen — als Motorenhersteller
ebenso wie als Maschinenhersteller —
weitestgehende Flexibilitdt. Denn Sie
kénnen — sowohl auf der Motor als auch
auf der Steuerungsseite — auf Standard-
komponenten zurlckgreifen.

Fir die Ein-Kabel-Lésung HMC 6 eignen
sich alle HEIDENHAIN-Messgerate mit
EnDat22-Interface bzw. rein serieller Daten-
Ubertragung ohne Batteriepufferung nach
RS-485. Dazu gehoéren Antriebsgeber fir
Servomotoren in den unterschiedlichen Bau-
grofien ebenso wie Langen- und Winkel-
messgerate flr Direktantriebe sowie Mess-
geréte fir Funktionale Sicherheit bis SIL 3.

Fir die Ein-Kabel-Lésung HMC 2 eignen
sich Antriebsgeber mit EnDat 3-Interface
(Bestellbezeichnung E30-R2) und rein seri-
eller Datentbertragung Uber zwei Adern.
Aktuell sind die Drehgeber der Baureihen
ExI 1100/1300 und ExN 1300 fur funktional
sichere Applikationen bis SIL 3 verflgbar.

Auf der Steuerungsseite kénnen Sie wie
bisher Ihre Umrichtersysteme oder Regler
Einheiten verwenden. Die HMC-Kabel sind
so ausgefuhrt, dass sie einfach auf die pas-
senden Steckverbinder konfektioniert wer
den. Das Wichtigste: Die Stdrsicherheit
wird dadurch nicht beeintrachtigt.

Komponenten
Um den Motor fir die Ein-Kabel-Losung
fit zu machen, bendtigen Sie nur wenige
Komponenten.

Steckverbinder am Motor

Das Motorgehause wird bei HMC 2 mit
einer Standard-Winkelflanschdose bzw. bei
HMC 6 mit einer speziellen Winkelflansch-
dose ausgestattet. In dieser Winkelflansch-
dose werden die Adern flir das Messgerat,
die Motorversorgung und die Bremse zu-
sammengeflhrt.

Crimpwerkzeuge fiir Leistungsadern
Die Montage der Crimpkontakte fUr Leis-
tungs- und Bremsadern erfolgt mit den
Ublichen Werkzeugen.

Motorinterne Ausgangskabel

Uber die motorinternen Ausgangskabel
erfolgt der Anschluss des Drehgebers:

Ihr fertig verdrahtetes Kommunikationsele-
ment bei HMC 6 bzw. die zwei Kontakte
bei HMC 2 werden einfach in die Winkel-
flanschdose eingeklinkt.

Kabel mit Hybridstecker

Das MotorVerbindungskabel HMC be-
inhaltet neben den Messgerateadern auch
die Leistungs- und Bremsadern.

Flanschdose Stecker
iﬁ |
T
Leistungsadern ; Motorinternes
B Bremsadern L Ausgangskabel
des Messgerates
Temperatur
L Messgerat
J
Nachfolgende Elektronik
Messgerateadern
Bremsadern
Leistungsadern

Weitere Informationen:

Weitere Informationen zu HMC 6 und HMC 2 finden Sie in der jeweiligen Produkt-

information und unter www.endat.de.
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Sicherheitsbezogene Positionsmesssysteme

Sichere Achsen

Angetriebene Achsen oder bewegte Teile
kénnen ein grof3es Gefahrdungspotential
flr den Menschen darstellen. Gerade wenn
der Mensch mit der Maschine interagiert
(z.B. Einrichtbetrieb), muss sichergestellt
werden, dass die Maschine keine unkont-
rollierten Bewegungen durchfihrt. Hierzu
werden Positionsinformationen der Achsen
zur Durchfiihrung einer Sicherheitsfunktion
bendtigt. Die Steuerung hat als auswerten-
des Sicherheitsmodul die Aufgabe fehler
hafte Positionsinformationen zu erkennen
und darauf entsprechend zu reagieren.

Abhangig von der Topologie der Achse und
den Auswertemdglichkeiten in der Steue-
rung konnen unterschiedliche Sicherheits-
konzepte verfolgt werden. Beispielsweise
wird bei Eingebersystemen nur ein Mess-
gerat pro Achse fUr die Sicherheitsfunktion
ausgewertet. Hingegen kénnen an Achsen
mit zwei Messgeraten, z. B. Linearachse mit
Drehgeber und Langenmessgerat, beide
redundanten Positionswerte in der Steue-
rung miteinander verglichen werden.

Eine sichere Fehleraufdeckung kann nur
gewahrleistet werden, wenn die beiden
Komponenten Steuerung und Messgerat
aufeinander abgestimmt sind. Hierbei ist zu
beachten, dass sich die Sicherheitskonzepte
zwischen den verschiedenen Steuerungs-
herstellern unterscheiden. Dies flihrt auch
dazu, dass die Anforderungen an die an-
geschlossenen Messgerate teilweise von-
einander abweichen.

Gebrauchsdauer nach ISO 13849
Wenn nicht anders spezifiziert, sind HEIDEN-
HAIN-Messgeréte auf eine Gebrauchsdauer
von 20 Jahren (nach ISO 13849), entspricht
40000 Betriebsstunden, ausgelegt.

Lagerlebensdauer

Die Lagerlebensdauer L1gmr nach

ISO/TS 16281 bei einer Temperatur von
60 °C und maximalen Lagerlasten (max.
zulassige Wellenversatze bei Geraten mit
angebauter Statorkupplung) betragt bei den
Geraten mehr als 2 - 10'© Umdrehungen.
Ab einer Dauereinsatztemperatur von

75 °C kann die Fettgebrauchsdauer einge-
schrankt sein.

Bei Ruckfragen zur Fettgebrauchsdauer
wenden Sie sich bitte an HEIDENHAIN.

DRIVE-CLIQ ist eine geschltzte Marke
der Siemens AG.
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Baumustergepriifte Messgerate
Messgerate von HEIDENHAIN werden an
unterschiedlichen Steuerungen in den ver
schiedensten Sicherheitskonzepten erfolg-
reich eingesetzt. Hervorzuheben sind hier
die baumustergepriften Messgerate mit
EnDat- und DRIVE-CLiIQ-Schnittstelle. In Ver
bindung mit einer geeigneten Steuerung
kénnen sie als Eingebersysteme in Anwen-
dungen mit der Steuerungskategorie SIL-3
(nach EN 61508) bzw. Performance Level ,,e"
(nach EN ISO 13849) eingesetzt werden.
Im Gegensatz zu inkrementalen Messgera-
ten stellen absolute Messgerate zu jeder
Zeit — also auch unmittelbar nach dem Ein-
schalten oder nach einem Stromausfall —
einen sicheren absoluten Positionswert be-
reit. Basis fur die sichere Ubertragung der
Position sind zwei absolute voneinander
unabhangig gebildete Positionswerte sowie
Fehlerbits, die der sicheren Steuerung be-
reitgestellt werden. Die rein serielle Daten-
Ubertragung bietet weitere Vorteile, wie
beispielsweise hohere Zuverlassigkeit, ver
besserte Genauigkeit, Diagnosemaoglichkei-
ten und reduzierte Kosten durch einfache
Verbindungstechnik.

Standardmessgeréate

Neben den explizit flr Sicherheitsanwen-
dungen qualifizierten Messgeraten kénnen
auch Standardmessgerate, z. B. mit Fanuc-
Schnittstelle oder mit 1 Vss-Signalen, in
sicheren Achsen eingesetzt werden. In die-
sen Féllen sind die Eigenschaften der Mess-
gerate mit den Anforderungen der jeweili-
gen Steuerung abzugleichen. Hierzu kénnen
bei HEIDENHAIN zusatzliche Daten zu den
einzelnen Messgeraten (Ausfallrate, Fehler
modell nach EN 61800-5-2) angefragt wer
den.

@ Weitere Informationen:

Die sicherheitstechnischen Kennwerte
sind in denTechnischen Daten der Mess-
gerate enthalten. Erlauterungen zu den
Kennwerten finden Sie in der Technischen
Information Sicherheitsbezogene Positi-
onsmesssysteme.

Fir den Einsatz von Standardmessgera-
ten in sicherheitsgerichteten Applikatio-
nen konnen bei HEIDENHAIN ebenfalls
zusatzliche Daten zu den einzelnen Pro-
dukten (Ausfallrate, Fehlermodell nach
EN 61800-5-2) angefragt werden.

Sicherheitsbezogenes Positionsmesssystem

EnDat 2.2

Fehlerausschluss fiir das Lésen der
mechanischen Verbindung

Unabhangig von der Schnittstelle ist bei
vielen Sicherheitskonzepten eine sichere
mechanische Anbindung des Messgerats
nétig. In der Norm fUr elektrische Antriebe
EN 61800-5-2 ist das Losen der mecha-
nischen Verbindung zwischen Messgerat
und Antrieb als zu betrachtender Fehlerfall
aufgefihrt. Da die Steuerung derartige Feh-
ler nicht zwingend aufdecken kann, wird in
vielen Fallen ein Fehlerausschluss bendtigt.
Wegen der Anforderungen an einen Fehler
ausschluss kann es zusatzliche Einschran-
kungen bei den zulassigen Grenzwerten in
den Technischen Daten geben. Zudem er

@ Weitere Informationen:

fordern Fehlerausschlisse fur das Losen
der mechanischen Ankopplung in der Re-
gel zusatzliche Mafinahmen bei der Monta-
ge der Messgeréte oder fir den Servicefall,
z.B. eine Losdrehsicherung flr Schrauben.
Bei der Auswahl eines geeigneten Mess-
gerats bzw. einer Montageart mussen diese
Faktoren bertcksichtigt werden.

Fir die bestimmungsgemalRe Verwendung des Messgerats sind die Angaben in den

folgenden Dokumenten einzuhalten:
e Montageanleitung

e Betriebsanleitung
Produktinformation

Kundeninformation zum Fehlerausschluss
Technische Information Sicherheitsbezogene Positionsmesssysteme 596632

Zur Implementierung in eine Steuerung mit EnDat22:

e Spezifikation flr die sichere Steuerung 533095

Zur Implementierung in eine Steuerung mit EnDat 3:

e Anwendungsbedingungen Funktionale Sicherheit 3000003
Messwertermittlung ﬁbertragungsstrecke Messwertempfang
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oder EnDat 3

Sichere Steuerung

Messgerat
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Messprinzipien
Mafdverkorperung

HEIDENHAIN-Messgerate mit optischer
Abtastung benutzen Malverkdrperungen
aus regelmafigen Strukturen — sogenannte
Teilungen.

Als Tragermaterial flr diese Teilungen die-
nen Glas- oder Stahlsubstrate. Bei Messge-
raten flr grofRe Durchmesser dient ein
Stahlband als Teilungstrager.

Die feinen Teilungen stellt HEIDENHAIN
durch speziell entwickelte, fotolithografi-
sche Verfahren her.

e METALLUR: verschmutzungsunempfind-
liche Teilung aus metallischen Strichen
auf Gold; typische Teilungsperiode 20 um

e DIADUR: duf3erst widerstandsfahige
Chromstriche (typische Teilungsperiode
20 pm) oder dreidimensionale Chrom-
strukturen (typische Teilungsperiode
8 um) auf Glas

e SUPRADUR-Phasengitter: optisch drei-
dimensional wirkende, planare Struktur;
besonders verschmutzungsunempfind-
lich; typische Teilungsperiode 8 um und
kleiner

e OPTODUR-Phasengitter: optisch drei-
dimensional wirkende, planare Struktur
mit besonders hoher Reflexion; typische
Teilungsperiode 2 ym und kleiner

Bei magnetischen Messgeraten dient als
Teilungstrager eine magnetisierbare Stahl-
legierung. In ihr wird die aus Nord- und
Stdpolen bestehende Teilung mit typisch
400 pm Teilungsperiode erzeugt. Feinere
magnetische Teilungen sind aufgrund der
kurzen Reichweite elektromagnetischer
Wechselwirkungen und des damit ver
bundenen engen Abtastspalts nicht mehr
praxisgerecht.

Messgerate mit induktivem Abtastprinzip
arbeiten mit Metallteilungen oder Teilungs-
strukturen auf Kupfer/Nickelbasis. Die Tei-
lungsstrukturen sind auf einem Tragermate-
rial fUr gedruckte Schaltungen aufgebracht.
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Beim absoluten Messverfahren steht der
Positionswert unmittelbar nach dem Ein-
schalten des Messgerats zur Verflgung
und kann jederzeit von der nachfolgenden
Elektronik abgerufen werden. Ein Verfahren
der Achsen zum Ermitteln der Bezugsposi-
tion ist nicht notwendig. Diese absolute
Positionsinformation wird aus derTeilung
der Teilscheibe ermittelt, die als Code-
struktur aufgebaut ist bzw. aus mehreren
parallelen Teilungsspuren besteht.

Eine separate Inkrementalspur bzw. die
Spur mit der feinsten Teilungsperiode wird
fr den Positionswert interpoliert und
gleichzeitig zum Erzeugen eines optionalen
Inkrementalsignals verwendet.

Bei Singleturn-Drehgebern wiederholt
sich die absolute Positionsinformation mit
jeder Umdrehung. Multiturn-Drehgeber
vermagen zusatzlich Umdrehungen zu
unterscheiden.

Kreisteilungen absoluter Drehgeber

Beim inkrementalen Messverfahren be-
steht die Teilung aus einer regelmaf3igen
Gitterstruktur. Die Positionsinformation
wird durch Zahlen der einzelnen Inkre-
mente (Messschritte) von einem beliebig
gesetzten Nullpunkt aus gewonnen. Da
zum Bestimmen von Positionen ein absolu-
ter Bezug erforderlich ist, verfligen die Teil-
scheiben Uber eine weitere Spur, die eine
Referenzmarke tragt.

Die mit der Referenzmarke festgelegte
absolute Position ist genau einem Mess-
schritt zugeordnet.

Bevor also ein absoluter Bezug hergestellt
oder der zuletzt gewahlte Bezugspunkt
wiedergefunden wird, muss die Referenz-
marke Uberfahren werden.

Kreisteilungen inkrementaler Drehgeber

Abtastverfahren

Fotoelektrische Abtastung

Die meisten HEIDENHAIN-Messgerate
arbeiten nach dem Prinzip der fotoelektri-
schen Abtastung. Die fotoelektrische Ab-
tastung erfolgt berihrungslos und damit
verschleifdfrei. Sie detektiert selbst feinste
Teilungsstriche von wenigen Mikrometern
Breite und erzeugt Ausgangssignale mit
sehr kleinen Signalperioden.

Die Drehgeber ERN, ECN, EQN, ERO
sowie ROD, RCN, RQN sind nach dem
abbildenden Messprinzip aufgebaut.

Das abbildende Messprinzip arbeitet — ver
einfacht beschrieben — mit schattenopti-
scher Signalerzeugung: Zwei Strichgitter
mit beispielsweise gleicher oder ahnlicher
Teilungsperiode —Teilkreis und Abtastplatte
— werden zueinander bewegt. Das Trager
material der Abtastplatte ist lichtdurchlas-
sig, die Teilung der Mafverkdrperung kann
ebenfalls auf lichtdurchlassigem oder auf
reflektierendem Material aufgebracht sein.
Fallt paralleles Licht durch eine Gitterstruk-
tur, werden in einem bestimmten Abstand
Hell-/Dunkel-Felder abgebildet. Hier befin-
det sich ein Gegengitter mit gleicher oder
ahnlicher Teilungsperiode. Bei einer Relativ-
bewegung der beiden Gitter zueinander
wird das durchfallende Licht moduliert:
stehen die Lucken Ubereinander, fallt Licht
durch, befinden sich die Striche Uber den
Licken, herrscht Schatten. Ein strukturier
ter Fotosensor bzw. Fotoelemente wan-
deln diese Lichtanderungen in annahernd
sinusférmige elektrische Signale um. Prak-
tikable Anbautoleranzen eines Messgerats
mit abbildendem Messprinzip werden bei
Teilungsperioden von 10 um und groRRer
erzielt.

Andere Abtastprinzipien

Einige Messgeréte arbeiten nach anderen
Abtastverfahren. Die Messgerdate ERM
haben als MafRverkorperung eine perma-
nent-magnetisierte MAGNODUR-Teilung,
die Uber magneto-resistive Sensoren ab-
getastet wird.

Die Drehgeber ECI/EQI/EBI arbeiten mit
dem induktiven Messprinzip. Hier wird ein
hochfrequentes Signal durch bewegte Tei-
lungsstrukturen in seiner Amplitude und
Phasenlage moduliert. Der Positionswert
wird durch Rundumabtastung immer aus
den Signalen aller Gber den Umfang verteil-
ten Empfangerspulen gebildet. Dies er
maoglicht groRe Anbautoleranzen bei hoher
Auflosung.

Die absoluten Drehgeber mit optimierter
Abtastung ECN und EQN enthalten anstelle
der einzelnen Fotoelemente einen grol3-
flachigen, fein strukturierten Fotosensor.
Seine Strukturen entsprechen in ihrer Breite
der Gitterstruktur der Mafdverkdrperung.
Dadurch kann auf die mit dem Gegengitter
versehene Abtastplatte verzichtet werden.

Lichtquelle Kondensor
‘ LED Teilscheibe Inkrementalspur

@ 1 Absolutspur
.

Fotoelektrische Abtastung nach dem abbildenden Messprinzip

Bereich der
Empfangerspulen

Bereich der
Erregerspulen

bewegte

Teilungsstruktur \

Induktive Abtastung
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Elektronische Kommutierung mit Positionsmessgeraten

Kommutierung bei permanenterregten
Drehstrommotoren

Bei permanenterregten Drehstrommmotoren
muss vor Anlauf des Motors die Rotorposi-
tion als absoluter\Wert fUr die elektronische
Kommutierung zur Verfligung stehen.
HEIDENHAIN-Drehgeber gibt es fur
verschiedene Arten der Rotorpositions-
erkennung:

¢ Absolute Drehgeber in Single- und
Multiturn-Ausfihrungen liefern unmittel-
bar nach dem Einschalten eine absolute
Positionsinformation. Daraus lasst sich
sofort die genaue Lage des Rotors ablei-
ten und zur elektronischen Kommutie-
rung verwenden.

¢ Inkrementale Drehgeber mit einer
zweiten, sogenannten Z1-Spur liefern ein
zusatzliches Sinus- und Cosinus-Signal
(C und D) pro Motorwellenumdrehung.
Zur Sinuskommutierung wird lediglich
eine Unterteilungs-Elektronik und ein
Signal-Multiplexer bendtigt, um sowohl
die absolute Rotorposition mit einer Ge-
nauigkeit von +5° aus der Z1-Spur, als
auch die Positionsinformation zur Dreh-
zahl und Lageregelung aus der Inkremen-
talspur zu erhalten (siehe auch Schnitt-
stellen — Kommutierungssignale).

¢ Inkrementale Drehgeber mit Block-
Kommutierungsspuren geben zusatz-
lich drei Kommutierungssignale U, V und
W aus. Damit wird die Leistungselektro-
nik direkt angesteuert. Es gibt diese Dreh-
geber mit unterschiedlichen Kommutie-
rungsspuren. Typische Ausfihrungen
zeigen drei Signalperioden (120° mech.)
oder vier Signalperioden (90° mech.) je
Kommutierungssignal und Umdrehung.
Unabhéangig davon dienen die inkremen-
talen Rechtecksignale zur Lage- und
Drehzahlregelung (siehe auch Schnitt-
stellen — Kommutierungssignale).

Kommutierung von Synchron-
Linearmotoren

Wie bei den absoluten Drehgebern und
Winkelmessgeraten erhalt man von den
absoluten Langenmessgeraten der Bau-
reihe LIC und LC sofort nach dem Einschal-
ten die exakte Position des beweglichen
Motorteils. Dadurch ist bereits im Stillstand
maximale Haltekraft moglich.

@ Weitere Informationen:

Bitte beachten Sie das Einschaltverhalten
der Messgerate (siehe Prospekt Schnitt-
stellen von HEIDENHAIN-Messgeréten).
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Teilkreis mit serieller
Codespur und Inkre-
mentalspur

Teilkreis mit Z1-Spur

Teilkreis mit Block-
Kommutierungs-
spuren

Messgenauigkeit

Die fur Langenmessgerate spezifischen
EinflussgréRen sind in den Prospekten
Ldangenmessgeréte flir gesteuerte Werk-
zeugmaschinen und Offene Langenmess-
gerate aufgefihrt.

Die Genauigkeit der Winkelmessung

wird im Wesentlichen beeinflusst durch:

e GUte derTeilung

e Glte der Abtastung

e GUte der Signalverarbeitungselektronik

e Exzentrizitat der Teilung zur Lagerung

e Abweichungen der Lagerung

e Ankopplung an die zu messende Welle

e Flastizitat der Statorankopplung (ERN,
ECN, EQN) bzw. Wellenkupplung (ROD,
ROC, ROQ)

Diese Einflussgrofien teilen sich auf in
messgeratespezifische Abweichungen und
anwendungsabhangige Faktoren. Zur Beur
teilung der erzielbaren Gesamtgenauig-
keit mUssen alle einzelnen EinflussgroRen
berlcksichtigt werden.

Messgeratespezifische

Abweichungen

Die messgeratespezifischen Abweichungen
sind bei den Drehgebern in den Technischen
Daten als Systemgenauigkeit angegeben.

Die Extremwerte der Gesamtabweichungen
einer beliebigen Position liegen — bezogen
auf ihren Mittelwert — innerhalb der System-
genauigkeit +a.

Die Systemgenauigkeit beinhaltet die Posi-
tionsabweichungen innerhalb einer Umdre-
hung und die Interpolationsabweichungen
innerhalb einer Signalperiode sowie — bei
Drehgebern mit Statorkupplung — die Ab-
weichungen der Wellenankopplung.

Interpolationsabweichungen innerhalb
einer Signalperiode

Die Interpolationsabweichungen innerhalb
einer Signalperiode werden gesondert be-
trachtet, da sie sich bereits bei sehr kleinen
Drehbewegungen und beiWiederhol-
messungen auswirken. Insbesondere im
Geschwindigkeitsregelkreis flhren sie zu
Drehzahlschwankungen.

Die Interpolationsabweichungen innerhalb
einer Signalperiode +u resultieren aus der
GuUte der Abtastung und — bei Messgeraten
mit integrierter Impulsformer bzw. Zahler
elektronik — der Gute der Signalverarbei-
tungselektronik. Bei Messgeraten mit sinus-
férmigen Ausgangssignalen sind dagegen
die Abweichungen der Signalverarbeitungs-
elektronik durch die nachfolgende Elektro-
nik bestimmt.

Im Einzelnen beeinflussen folgende Faktoren

das Ergebnis:

e Feinheit der Signalperiode

e Homogenitat und Periodenschérfe der
Teilung

e GUte der Filterstrukturen der Abtastung

e Charakteristik der Sensoren

e Stabilitat und Dynamik der Weiter
verarbeitung der analogen Signale

Diese Abweichungen sind in den Angaben
zur Interpolationsabweichung innerhalb einer
Signalperiode berlcksichtigt. Sie sind bei
Drehgebern mit Eigenlagerung und sinus-
formigen Ausgangssignalen besser als 1 %
der Signalperiode bzw. besser als £3 % bei
Geraten mit rechteckformigen Ausgangs-
signalen. Diese Signale eignen sich flr PLL-
Unterteilung bis max. 100fach.

Aufgrund der héheren Reproduzierbarkeit
einer Position sind aber auch noch deutlich
kleinere Messschritte sinnvoll.

Interpolationsabweichungen innerhalb einer Umdrehung Interpolationsabweichungen innerhalb einer Signalperiode
N +a | | N U
PN Interpqlationsabw_ei- | > / .\ / \
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.02, .g
-E 0 L 'g / //
g 2 /
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B >
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Anwendungsabhangige Abweichungen

Bei den Drehgebern mit Eigenlagerung
enthélt die angegebene Systemgenauigkeit
bereits die Abweichungen der Lagerung.
Bei Drehgebern mit separater Wellen-
kupplung (ROD, ROC, ROQ) ist zusétzlich
der Winkelfehler der Kupplung zu bertck-
sichtigen (siehe Mechanische Gerateaus-
ftihrungen und Anbau). Bei Winkelmessge-
raten mit Statorkupplung (ERN, ECN,
EQN) sind die Abweichungen der \Wellen-
ankopplung bereits in der Systemgenauig-
keit enthalten.

Im Gegensatz hierzu haben bei Messgera-
ten ohne Eigenlagerung der Anbau sowie
die Justage des Abtastkopfs mafigeblichen
Einfluss auf die erzielbare Gesamtgenauig-
keit. Insbesondere wirken sich der exzentri-
sche Anbau der Teilung und die Rundlaufa-
bweichungen der zu messenden \Welle
aus. Zur Beurteilung der Gesamtgenauig-
keit bei diesen Geraten mussen die an-
wendungsabhangigen Abweichungen ein-
zeln ermittelt und berlcksichtigt werden.
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Drehgeber mit fotoelektrischer

Abtastung

Bei Drehgebern ohne Eigenlagerung und
fotoelektrischer Abtastung haben der An-
bau sowie die Justage des Abtastkopfs zu-
satzlich zur angegebenen Systemgenauig-
keit mafdgeblichen Einfluss auf die erzielbare
Gesamtgenauigkeit. Insbesondere wirken
sich der exzentrische Anbau der Teilung
und Rundlaufabweichungen der zu mes-
senden \Welle aus.

Beispiel

Drehgeber ERO 1420 mit 24,85 mm mittle-
rem Teilungsdurchmesser:

Ein Rundlauffehler der zu messenden Welle
von 0,02 mm erzeugt eine Positionsabwei-
chung innerhalb einer Umdrehung von
+330 Winkelsekunden.

Zur Beurteilung der Genauigkeit von Ein-
baudrehgebern ohne Eigenlagerung
ERO mussen die wesentlichen Abwei-
chungen einzeln betrachtet werden.

1. Richtungsabweichungen derTeilung
ERO: Die Extremwerte der Richtungsab-
weichungen in Bezug auf ihren Mittelwert
sind in den Technischen Daten als Genauig-
keit der Teilung aufgefihrt. Die Genauigkeit
der Teilung ergibt zusammen mit der Posi-
tionsabweichung innerhalb einer Signal-
periode die Systemgenauigkeit.

2. Abweichungen durch die Exzentrizitat
derTeilung zur Lagerung

Bei der Montage der Teilscheibe mit Nabe
ist damit zu rechnen, dass die Lagerung
Rundlauf- bzw. Formabweichungen hat.
Bei Zentrierung mit Hilfe des Zentrierbun-
des der Nabe ist zu berlcksichtigen, dass
HEIDENHAIN fir die in diesem Prospekt
aufgeflihrten Gerate eine Exzentrizitat der
Teilung zum Zentrierbund unter 5 ym garan-
tiert. Fur diese Genauigkeitsangabe wird bei
den Einbaudrehgebern eine Durchmesser
abweichung zwischen Aufnahmewelle und
.Masterwelle” von Null vorausgesetzt.

Wird der Zentrierbund zur Lagerung zent-
riert, so kdnnen sich im ungunstigsten Falle
beide Exzentrizitatsvektoren addieren.
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©
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: 5
Resul_‘merende I\/Iess—_ 1 5 10 20 30 50
abweichungen A bei
unterschiedlichen
Exzentrizitaten e in Ab- L
hangigkeit vom mittleren Exzentrizitat e in ym >
Teilungsdurchmesser D

Zwischen der Exzentrizitat e, dem mittle-
ren Teilungsdurchmesser D und der Mess-
abweichung A besteht folgende Bezie-
hung (siehe Bild unten):

- . €
Ap = 412 D
Ap = Messabweichung in * (Winkel-
sekunden)
e = Exzentrizitdt der Radialgitterteilung

zur Lagerung in um
D = Mittlerer Teilungsdurchmesser

inmm

Typ Mittlerer Abweichung
Teilungsdurch- | je 1T um
messer D Exzentrizitat

ERO 1420 | D = 24,85 mm | +16,5"

ERO 1470

ERO 1480

ERO 1225 | D =385mm | +10,7"

ERO 1285

3. Rundlaufabweichung der Lagerung
Die angegebene Beziehung fir die Mess-
abweichung Ao gilt auch fur die Rundlauf-
abweichung der Lagerung, wenn man flr e
die Exzentrizitat, also den halben Rundlauf-
fehler (halber Anzeigewert) einsetzt.

Die Nachgiebigkeit der Lagerung unter
Einwirkung von Radialbelastung der\Welle
bewirkt gleichartige Abweichungen.

4. Positionsabweichung innerhalb einer
Signalperiode Agy

Die Abtasteinheiten aller Gerdte werden
bei HEIDENHAIN so abgeglichen, dass die
unten angegebenen maximalen Positions-
abweichungen innerhalb einer Signalperio-
de ohne zusatzlichen elektrischen Abgleich
bei der Montage eingehalten werden.

Typ Strichzahl | Positionsabweichung
innerhalb einer Signal-
periode Ay
TTL 1Vss

ERO | 2048 <+19,0" | <+ 6,5

1500 <+26,0" | <+ 87
1024 <+38,0" | ££13,0
1000 < +40,0" | ££14,0

512 <+76,0" | ££25,0

Diese Werte fir die Positionsabweichungen
innerhalb einer Signalperiode sind bereits in
der Systemgenauigkeit enthalten. Bei Uber
schreiten der Anbautoleranzen konnen gro-
Rere Abweichungen entstehen.

Abtasteinheit

Abhéngigkeit der
Messabweichung Ae
vom mittleren Teilungs-
durchmesser D und der
Exzentrizitat e.

M =Teilungsmittelpunkt
¢ = ,Wahrer” Winkel

¢' = Abgelesener Winkel

Drehgeber mit induktiver

Abtastung

Bei Drehgebern ohne Eigenlagerung mit
induktiver Abtastung ist die erreichbare
Genauigkeit wie bei allen ungelagerten
Drehgebern abhangig von den Einsatz-
bedingungen und den Anbauverhéltnissen.
Die Systemgenauigkeit bezieht sich auf
20 °C und geringe Drehzahl. Mit der
typischen Gesamtabweichung ist bei
Ausnutzung aller zuldssigen Toleranzen fiir
Arbeitstemperatur, Drehzahl, Versorgungs-
spannung, Arbeitsabstand und Anbau zu
rechnen.

Durch die bei den induktiven Drehgebern
verwendete Rundumabtastung ist die Ge-
samtabweichung insgesamt geringer als
bei den Drehgebern ohne Eigenlagerung
mit optischer Abtastung. Da die Gesamtab-
weichung nicht durch eine einfache Be-
rechnungsvorschrift ermittelt werden kann,
sind die Werte in der Tabelle angegeben.

Typ System- | Gesamt-
genauig- | abwei-
keit chung

ECI 1100
EBI 1100
EQI 1100
mit EnDat22
oder E30-R2

+120" +280"

ECI 1300(S) +65" +120"
EQI 1300(S)
mit EnDat22,
E30-R2 oder

DQO1

ECI 100 +90"
EBI 100

+180"

ECI 4000(S) +25"
EBI 4000

mit 90 mm HW,
EnDat22 oder
DQO1

+140"

ECI 4000(S) +40"
EBI 4000

mit 180 mm HWV,
EnDat22 oder
DQO1

+150"
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Mechanische Gerateausfilhrungen und Anbau
Drehgeber mit Eigenlagerung und Statorankopplung

Die Drehgeber ECN/EQN/ERN sind eigen-
gelagert und haben eine statorseitig ange-
baute Kupplung. Die VWelle dieser Mess-
gerate wird direkt mit der zu messenden
Welle verbunden. Bei einer Winkelbe-
schleunigung der Welle muss die Statoran-
kopplung nur das aus der Lagerreibung
resultierende Drehmoment aufnehmen.
Drehgeber ECN/EQN/ERN weisen daher
ein gutes dynamisches Verhalten und hohe
Eigenfrequenzen auf.

Vorteile der Statorankopplung:

e Keine axiale Montagetoleranz zwischen
Welle und Statorgehduse

Hohe Eigenfrequenz der Ankopplung
Hohe Steifigkeit der Wellenkopplung
Minimierter An- bzw. Einbauraum
Einfache axiale Montage

Anbau ECN/EQN 1100 und
ECN/EQN/ERN 1300

Die einseitig offene Hohlwelle bzw. die
Konuswelle des Drehgebers wird stirnseitig
mit einer Zentralschraube mit der Antriebs-
welle verbunden. Die Zentrierung auf der
Motorwelle wird Uber die Hohlwelle bzw.
Konuswelle realisiert. Der statorseitige
Anbau der ECN/EQN 1100 erfolgt ohne
Zentrierflansch auf einer Planflache mit
zwei Klemmschrauben. Der ECN/EQN/
ERN 1300 wird mit Hilfe einer axialen
Schraube statorseitig in einer Aufnahme-
bohrung geklemmt. Die Ausflhrungen mit
Fehlerausschluf3 sind mit einem zusatz-
lichen Steg ausgestattet, der einen Form-
schlufR im Stator ermadglicht.

Montagezubehor

ECN/EQN/ECI/EQI 1100: Montagehilfe
Zum Verdrehen der Geberwelle von der
Ruckseite. Damit kann einfach die form-
schlissige Verbindung zwischen Geber
und Antriebswelle gefunden werden.

ID 821017-03

ERN/ECN/EQN 1300: Priifwerkzeug
Zum Uberpriifen der\Wellenverbindung
(Fehlerausschluss flr Rotorankopplung)
ID 680644-01

HEIDENHAIN empfiehlt, das Haltemoment
kraftschllssiger Wellenverbindungen (z. B.
Konuswelle, einseitig offene Hohlwelle) zu
prufen.

Dazu wird das Prifwerkzeug in das Ab-
driickgewinde M10 auf der Geberrlickseite
eingeschraubt. Aufgrund der geringen Ein-
schraubtiefe erfolgt keine Berlihrung der
Wellenbefestigungsschraube. Bei blockier
ter Kundenwelle wird die Verlangerung
Uber einen Drehmomentschlissel (Sechs-
kant SW 6,3 mm) mit dem Prifmoment
beaufschlagt. Nach eventuellen, einmaligen
Setzvorgangen darf keine Relativbewegung
zwischen Motor und Geberwelle auftreten.
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ECN/EQN 1100

ECN/EQN/ERN 1300

Anbau ECN/EQN/ERN 1000 und

ERN 1x23

Der Drehgeber wird mit seiner Hohlwelle
auf die Antriebswelle geschoben und rotor
seitig mit zwei Schrauben geklemmt. Der
statorseitige Anbau erfolgt ohne Zentrier
flansch auf einer Planflache mit vier Klemm-
schrauben oder mit zwei Klemmschrauben
und Druckstucken.

Die ECN/EQN/ERN 1000 verfligen Uber
eine einseitig offene Hohlwelle, der

ERN 1123 Uber eine durchgehende
Hohlwelle.

Zubehor fir ECN/EQN/ERN 1000

Drucksttick

Zur Erhéhung der Eigenfrequenz fg bei
Befestigung mit nur zwei Schrauben.
ID 334653-01 (2 Stlick)

ECN/EQN/ERN 1000

AN

6 min./21 max.
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Drehgeber ohne Eigenlagerung — ECI/EBI/EQ

Die induktiven Drehgeber ECI/EBI/EQI
sind Messgeréate ohne Eigenlagerung, d.h.
Montage- und Betriebsbedingungen neh-
men Einfluss auf die Funktionsreserven
des Gerates. Mitentscheidend ist die Ein-
haltung der vorgegebenen Anschlussmafe
und Toleranzen (siehe Montageanleitung)
unter allen Betriebsbedingungen.

Die Applikationsbetrachtung muss fur alle
maglichen Betriebsbedingungen (vor allem
unter max. Last sowie bei minimaler und
maximaler Arbeitstemperatur) und unter
Berlcksichtigung der Signalgrofie (Prifung
Abtastspalt bzw. Anbautoleranz bei Raum-
temperatur) Werte innerhalb der Spezifika-
tion ergeben. Dies gilt speziell fir den er
mittelten
e Maximalen Rundlauf der Motorwelle
e Maximalen Planlauf der Motorwelle zur
Anbauflache

(a), auch bei Uberlagerung z.B.:

— der Langenrelation zwischen Motor
welle und -gehause unter Temperatur
einfluss (T1; To; «1; ®2) abhangig von
der Position des Festlagers (b)

— des Lagerspiels (Cx)

— nicht dynamischer, lastbedingter
Wellenverséatze (X1)

— der Auswirkung einfallender Motor
bremsen (Xo)

Die Drehgeber ECI/EBI 100 werden auf
einer ebenen Flache vorausgerichtet und
dann bei arretierter Hohlwelle auf die An-
triebswelle geschoben. Befestigung und
Wellenklemmung erfolgen durch axiale
Schrauben.

Die induktiven Drehgeber ECI/EBI/

EQI 1100 werden axial auf Anschlag mon-
tiert. Die einseitig offene Hohlwelle wird
mit einer Zentralschraube befestigt. Stator
seitig wird der Drehgeber Uber zwei axiale
Schrauben gegen einen Absatz geklemmt.

Montagezubehor
Montagehilfe zum Abziehen des Platinen-
steckers siehe Seite 38.
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Maximaler und minimaler Arbeitsabstand

Prinzipdarstellung
ECI/EBI 100

Montage ECI 119

Montage ECI/EQI 1100

Arbeitsabstand a = 0.65+0.3 mm

Zulassiger Arbeitsabstand

Der Arbeitsabstand zwischen Rotor und
Stator wird dabei durch die Anbausituation
fest vorgegeben. Eine nachtragliche Justage
ist nur durch das Unterlegen von Pass-
scheiben maoglich.

Die in den Anschlussmalf3en angegebene
maximal zuldssige Abweichung gilt sowohl
fir Montage als auch Betrieb. Die beim
Anbau ausgenutzten Toleranzen stehen
folglich fur Axialbewegung der Welle im
Betrieb nicht mehr zur Verfligung.

Nach der Montage kann der tatsachliche
Arbeitsabstand zwischen Rotor und Stator
indirekt Gber eine Drehgeber interne Signal-
amplitude mit Hilfe des Justage- und Pruf-
pakets PWM 21 ermittelt werden. Die Kenn-
linien zeigen den Zusammenhang zwischen
der Signalamplitude und der Abweichung
vom idealen Arbeitsabstand bei verschie-
denen Umgebungsbedingungen.

Im Beispiel ECI/EBI 1100 ist die resultierende
Abweichung vom idealen Arbeitsabstand flr
eine Signalamplitude von 80 % bei idealen
Bedingungen dargestellt. Aufgrund dreh-
geberinterner Toleranzen liegt sie zwischen
+0,03 mm und +0,2 mm. FUr den Betrieb
ist also eine Bewegung der Antriebswelle
von maximal =0,33 mm bis +0,1 mm zulas-
sig (grine Pfeile).

Anzeige des Arbeitsabstands

Geréate der neuesten Generation unterstt-
zen die Anzeige des Montagemalies in der
ATS-Software. Diese Zusatzinformation
kann auch wahrend des Regelungsbetriebs
vom Umrichter abgerufen werden.

A 260 — Toleranz im Auslieferungszustand
2 20 inkl. Einfluss der Versorgungsspannung
£ N = Temperatureinfluss bei max./min. Arbeitstemperatur
N
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Online-Diagnose [Open Loop]

Funktionsreserven

o

50

Absolutspur
4 Minimum 100 % bei 1324 U 337"

o

50

Ink tal- bzw. Abtastspur

a Minimum 100 % bei 1324 U 337° —

o

Positionswertbildung

50

a Minimum 100 % bei 1324 U 337°

Diagnose Anbau
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ID Exl-Anbau- | Anbau- ID Exl-Anbau- | Anbau- ID Exl-Anbau- | Anbau-
assistent schnittstelle assistent schnittstelle assistent schnittstelle
728563-xx | vV 811811-xx v 125955 1-xx v
820725xx | v 811816-xx | v/ 1259552-xx v
1164809-xx v 810661-xx 1286377-xx 4
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1164812-xx v 823405-xx
1164813-xx v 823406-xx
823407-xx




Die induktiven Drehgeber ECI/EBI/

EQI 1300 werden axial auf Anschlag mon-
tiert. Die einseitig offene Hohlwelle wird
mit einer Zentralschraube befestigt. Stator
seitig wird der Drehgeber Uber drei axiale
Schrauben gegen einen Absatz geklemmt.

Die Teilungstrommel der induktiven Dreh-
geber ECI/EBI 4000 wird auf den Zentrier
bund (ausfiihrungsabhéngig mit/ohne Pass-
feder) der Antriebswelle geschoben und
befestigt. Anschlie3end wird der Stator
Uber einen duReren Zentrierdurchmesser
befestigt.
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Montage
ECI/EQI 1300
mit EnDat22 und EnDat 3

Montage
ECI/EBI 4000

Drehgeber ohne Eigenlagerung — ERO

Die Drehgeber ohne Eigenlagerung ERO
bestehen aus den Komponenten Abtast-
kopf und Teilscheibe, die bei der Montage
zueinander justiert werden. Eine exakte
Justage ist mit entscheidend flr die erziel-
bare Messgenauigkeit.

Die Einbaudrehgeber ERO bestehen aus
dem Teilkreis mit Nabe und einer Abtast-
einheit. Sie eignen sich insbesondere fur
beengte Einbauverhaltnisse mit geringen
Axialverschiebungen und Rundlaufabwei-
chungen oder flr Anwendungen, bei de-
nen jegliche Art von Reibung vermieden
werden muss.

Montage ERO
Bei der Baureihe ERO 1200 wird der Teil-
kreis mit Nabe auf die Welle geschoben
und zur Abtasteinheit justiert. Die Abtast-
einheit wird an einem Zentrierbund aus-
gerichtet und auf der Montageflache be-
festigt.

Die Baureihe ERO 1400 sind miniaturisier
te Einbau-Drehgeber. Sie besitzen eine ein-
gebaute Montagehilfe, welche denTeil-
kreis zur Abtasteinheit zentriert und den
Abstand zwischen Teilkreis und Abtastplat-
te einstellt. Dadurch sind kurze Montage-
zeiten erreichbar. Zum Lieferumfang gehort
eine Abdeckkappe zum Schutz vor Fremd-
licht.

Montagezubehor ERO 1400

Montagezubehor

Hilfsmittel fir Demontage des Blgels, um
einen optimalen Geberanbau zu erreichen.
ID 510175-01

Zubehor

Kappe fur ERO 14xx mit axialem Platinen-
stecker und zentrischer Bohrung.

ID 331727-23

Montagezubehor
ERO 1400

ERO 1200

ERO 1400
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Hinweise Ausgangskabel

Die Montage und Inbetriebnahme darf nur
mit einem entsprechenden ESD-Schutz
vorgenommen werden. Die Steckverbin-
dung darf nur spannungsfrei verbunden
oder geldst werden. Um die einzelnen
Adern beim Losen der Steckverbindung
nicht zu belasten, empfehlen wir die Mon-
tagehilfe zum Abziehen des Platinen-
steckers zu verwenden.

Zugentlastung
Drehmoment- oder Zugbeanspruchung
vermeiden, ggf. Zugentlastung verwenden.

Flanschdose M12 gerade
Haltekraft der Codiernase max. 1 Nm.

Schrauben

Bei Ausgangskabeln mit Flanschdose M12
oder M23 in Standardausfihrung sind
Schrauben der Grofie M2,5 zu verwenden.

Die Montage der Schrauben mit M2,5 wur
de fir folgende Drehmomente ausgelegt:

bei M12, M23 Mg min. 0,4 Nm
Mgmax. 0,5 Nm

Tragende Gewindeldnge min. 4 mm

Mindestzugfestigkeit

der Schrauben 800 N/mm?

Um die Schrauben gegen selbststandiges
Losdrehen zu sichern, empfiehlt HEIDEN-
HAIN eine stoffschllssige Schraubensiche-
rung zu verwenden.

Bezeichnung der Kabelkomponenten

Zubehor

Montagehilfe zum Abziehen der Steckver
bindung (ID 1075573-01). Geeignet flr alle
Drehgeber in diesem Prospekt, ausgenom-
men der Baureihe ERO 1200.

Zur Vermeidung von Kabelbeschadigungen
darf die Abziehkraft nur am Stecker und
nicht an den Adern aufgebracht werden.
Fir andere Gerate sollte gegebenenfalls
eine Pinzette oder die Montagehilfe ver
wendet werden.

Kabellange (Nennlange)

Far Ausgangskabel mit einer geberseitigen
Crimpung zur Zugentlastung und Schirm-
kontaktierung wird die Kabellange bis zur
Crimphtilse angegeben. Ausnahmen be-
treffen z.B. Ausgangskabel ohne gebersei-
tige Crimpung, Sensoranschluss an der
nachfolgenden Elektronik oder Schirm-
anschluss Uber Kabelschelle. Verbindliche
Informationen (Anschlussmaf3zeichnung)
erhalten Sie auf Anfrage bei Angabe der ent-
sprechenden Ausgangskabel-ldentnummer
(siehe Prospekt Kabel und Steckverbinden.

Montagehilfe fir Buchsenstecker

Elektromagnetische Vertraglichkeit

Kabel von HEIDENHAIN werden auf elektro-
magnetische Vertraglichkeit geprift. Bei
Ausgangskabeln mit Adern flr Temperatur
sensoren muss die elektromagnetische
Vertraglichkeit im Gesamtsystem sicherge-
stellt werden.

Crimpverbinder

Zum Verbinden (crimpen) der Adern des
Ausgangskabels flr den Temperatursensor
mit den Adern des Temperatursensors im
Motor (ID 1148157-01).

Adernlange

Kabellange (L)

Elektrischer Anschluss 1
(kundenseitig)

Elektrischer Anschluss 2
(Drehgeber)

Kabelaufbau 1 (Datenlbertragung)

Kabeltyp 1, Farbe, Anzahl Schirme, AuRenschirm

Anschlussbelegung 1

P

Kabeldurchfiihrung 1
bzw. Mantel- und Schirm-
konfektionierung 1

Elektrischer Anschluss 5 |,
Anschlussbelegung 2

Kabelaufbau 2

(Temperatursensor)

}—’-

Kabeldurchfihrung 2
bzw. Mantel- und Schirm-
konfektionierung 2

Kabellange (L1) des Zusatzkabels

Temperatursensorsignale Uber Elektischen Anschluss 1

Adernlange

Kabellange (L)

Elektrischer Anschluss 1

Elektrischer Anschluss 2
(Drehgeber)

Kabelaufbau 1 (Datenlbertragung)

Kabeltyp 1, Farbe, Anzahl Schirme, AuRenschirm

(kundenseitig)
Anschlussbelegung 1

>

Kabeldurchfihrung 1 bzw.
Mantel- und Schirm-
konfektionierung 1

Kabelaufbau 2
(Temperatursensor)

Elektrischer Anschluss 5
Anschlussbelegung 2

fiE=

Kabeldurchfihrung 2
bzw. Mantel- und Schirm-
konfektionierung 2

Kabellange (L1) des Zusatzkabels

Temperatursensorsignale Uber Drehgeberplatine

38

Allgemeines Prufzubehor fur Einbaudrehgeber und PWM 21

Priifkabel zur direkten Verbin-
dung eines Einbaudrehgebers
mit einem PWM 21

Priifkabel fur Einbaudrehgeber mit
Schnittstelle EnDat (EnDat22, EnDat01
oder E30-R2) oder SSI

inkl. drei Adapterstecker 12-polig und
drei Adapterstecker 15-polig

ID 621742-01

Verbindungskabel, Schnittstelle EnDat
oder SSI

zur Verlangerung des Priifkabels

komplett verdrahtet mit Stecker Sub-D,
Stift und Stecker Sub-D, Buchse, je 15-polig
(max. 3 m)

ID 675582-xx

Priifkabel fir Einbaudrehgeber mit
Schnittstelle DRIVE-CLiQ

inkl. drei Adapterstecker 12-polig und
drei Adapterstecker 15-polig

ID 621742-01

Nur in Verbindung mit:

Adapterkabel fir DRIVE-CLIQ & 6,8 mm
Sub-D, Buchse, 15-polig

Ethernetstecker (RJ45) mit

Metallgehduse P20, 6-polig

ID 1228399-01

Adapterkabel zur Verbindung
der Flanschdose am Motor mit
dem PWM 21

Schnittstelle EnDat22

Adapterkabel @ 6 mm

Stecker M23, Buchse, 9-polig

Kupplung M12, Stift, 8-polig

ID 1136863-xx

(zusatzlich wird ID 524599-xx M12, Buchse,
auf Stecker Sub-D, Stift, 15-polig bendtigt)

Adapterkabel @ 6 mm/8 mm
Stecker M12, Buchse, 8-polig
Stecker Sub-D, Stift, 15-polig
ID 1036526-xx &6 mm

ID 1129753-xx & 8 mm

Schnittstelle DRIVE-CLIQ
Adapterkabel @ 6,8 mm
Stecker M23, Buchse, 9-polig
Ethernetstecker (RJ45) mit
Metallgehduse IP20, 6-polig
ID 1117540-xx

Adapterkabel & 6,8 mm
Stecker M12, Buchse, 8-polig
Ethernetstecker (RJ45) mit
Metallgehause I1P20, 6-polig
ID 1093042-xx

Adapterstecker* zu ID 621742-01

drei Stick, als Ersatz

12-polig: ID 528694-01

15-polig: ID 528694-02

*Adapterstecker sollten nach 500 Steck-
zyklen getauscht werden

Priifkabel fiir ERN 1387 mit Kommutie-
rungssignalen fiir Sinuskommutierung
inkl. drei Adapterstecker 14-polig

ID 1118892-02

Verbindungskabel fiir ERN 1387

zur Verldngerung des Prifkabels

komplett verdrahtet mit Stecker Sub-D,
Stift und Stecker Sub-D, Buchse, je 15-polig
(max. 3 m)

ID 675582-xx

Adapterstecker zu ID 1118892-02
drei Stick, als Ersatz
14-polig: ID 528694-04

EnDat 3-Adapter (SA 1210)

Adapter zum Anschluss eines Messgerats
mit EnDat 3 (E30-R2) an das PWM 21
Stecker Sub-D, Stift und

Stecker Sub-D, Buchse, je 15-polig

ID 1317260-01

Schnittstelle EnDat01, EnDat Hx, EnDat Tx
oder SSI mit Inkrementalsignalen
Adapterkabel @ 8 mm

Stecker M23, Buchse, 17-polig

Stecker Sub-D, Stift, 15-polig

ID 324544-xx

Adapterkabel @ 8 mm
Stecker M23, Buchse, 12-polig
Stecker Sub-D, Stift, 15-polig
ID 310196-xx

Ausfiihrung fir HVIC 6

Adapterkabel @ 13,6 mm
Hybridstecker M23-SpeedTEC, Buchse,
finf Leistungs-, zwei Brems-,

sechs Kommunikationsadern

Stecker Sub-D, Stift, 15-polig

ID 1189174-xx

Prifkabel fur Einbaudrehgeber

EnDat 3-Adapter (SA 1210)

Schnittstelle EnDat 3 (E30-R2) fiir HMC 2,
nur in Verbindung mit EnDat 3 Adapter
Adapterkabel @ 9,3 mm

Hybridstecker M12-SpeedTEC, Buchse,
vier Leistungs-, zwei Signal- und

zwei Kommunikationsadern

Stecker Sub-D, Stift, 15-polig

ID 1189174-xx

Adapterkabel @ 9,3 mm
Hybridstecker M23-SpeedTEC, Buchse,
vier Leistungs-, zwei Signal- und

zwei Kommunikationsadern

Stecker Sub-D, Stift, 15-polig

ID 1275291-xx

DRIVE-CLIQ ist eine geschitzte Marke der
Siemens AG.

SpeedTEC ist eine eingetragene Marke der
Firma TE Connectivity Industrial GmbH.
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Gemeinsame Anbaumalie Montagezubehdr

Fir den Anbau von Drehgebern missen Schraubendrehereinsatz Schraubendreher

Anschlussmal’e und Toleranzen bertck- e fir HEIDENHAIN Wellenkupplungen Bei Verwendung von Schraubendrehern
sichtigt werden. Die Anschlussmal3e eini- e flr\Wellenklemmungen und Statoran- mit einstellbarem Drehmoment ist darauf
ger Drehgeber unterscheiden sich inner kopplungen ExN zu achten, dass diese die DIN EN ISO 6789
halb einer Baureihe teilweise nur gering e firWellenklemmungen ERO und somit die geforderten Toleranzangaben

oder sind sogar identisch. Dadurch sind be- zu den Drehmomenten erflllen.

stimmte Drehgeber anbaukompatibel und Schliissel- Lange ID
konnen, abhéangig von der jeweiligen Anfor weite Drehmoment einstellbar, Genauigkeit +6 %
derung, an identische Aufnahmen montiert 0,2 Nm bis 1,2 Nm ID 350379-04
werden. 15 70 mm 350378-01 1 Nm bis 5 Nm ID 350379-05
Alle Abmessungen, Toleranzen und die er
. . . (220.5 (ECN/EQND —_—— —
forderlichen Anschlussmal3e sind in der e — 1,5 (Kugelkopf) 350378-02
Anschlussmaldzeichnung der jeweiligen S ]
Baureihe aufgeflhrt. Abweichende Werte 2 350378-03
fur Drehgeber mit funktionaler Sicherheit
(FS) finden Sie in den entsprechenden Pro- 2 (Kugelkopf) 350378-04
duktinformationen.
Baureihe Unterschiede 25 350378-05
Alle absoluten Drehgeber der Baureihen ECN/EQN 1100FS Standard mit Nut fur FS-Geréate W W
ECN/EQN 1100FS, ECI/EQI 1100FS, ECl/ | -
EBI 1100, ECI/EQI 1100 sind innerhalb der ECI/EQI 1100FS wie ECN/EQN 1100FS jedoch mit anderer Toleranz fiir die 4 350378-07
Baureihe anbaukompatibel. Geringe Unter Abweichung zwischen Wellenanlage und Kupplungsanlage —— I —
schiede bestehen in der jeweils erlaubten 4 (mit Zapfen) 350378-14
Abweichung zwischen Wellen- und Kupp- ECI 1118/EBI 1135 wie ECN/EQN 1100FS jedoch mit anderer Toleranz fur die
lungsanlage. Abweichung zwischen Wellenanlage und Kupplungsanlage 150 mm | 756768-44
ECI 1119/EQI 1131 wie ECN/EQN 1100FS jedoch mit anderer Toleranz fiir die X8 89mm | 350378-11
Abweichung zwischen Wellenanlage und Kupplungsanlage 152 mm | 350378-12
TX15 70mm | 75676842 Y Fir Schrauben DIN 6912 (Kurzkopf mit
Flhrungsbohrung)
Bei den Baureihen ERN 1300, ECN/ Baureihe Kundenseitige AnschlussmaRe Schrauben
EQN 1300,_ECI/EBI/EQI 1300FS und ECN/ Schraube Sicherung ID
EQN 400 sind einige Drehgeber anbau- ERN 1300 ECN/ ECI/EBI/ ECN/ — -
kompatibel und kénnen an identische Auf- EQN 1300FS | EQI 1300FS | EQN 400FS M3x8-8.8 ISO 4762 MKL stoffschlissige Losdrehsicherung 202264-67
nahmen an.gebaut vverden. Geringe L)nter— M3x10-8.8 ISO 4762 MKL | stoffschllissige Losdrehsicherung 202264-87
schiede, wie Verdrehsicherung und einge- ERN 1300 v v v M3x16 A2 ISO 4762 KLF | selbstsichernd 202264-30
schrankte Toleranz des Innendurchmessers -
mussen berucksmh“gt werden. ECN/EON 1300FS v v M3x20 A2 ISO 4762 KLF selbstsichernd 202264-45
M3x22-8.8 ISO 4762 MKL | stoffschlissige Losdrehsicherung 202264-65
ECI/EQI 1300FS M3x25-8.8 1SO 4762 MKL | stoffschlissige Losdrehsicherung | 202264-86
ECN/EQN 400FS v v M3x25 A2 ISO 4762 KLF selbstsichernd 202264-26
M3x35-8.8 ISO 4762 MKL | stoffschllissige Losdrehsicherung 202264-66
M4x10-8.8 ISO 4762 MKL | stoffschlissige Losdrehsicherung 202264-85
Baureihe Unterschiede Mb5x25-8.8 DIN 6912 MKL | stoffschllssige Losdrehsicherung 202264-55
Mb5x30-8.8 DIN 6912 MKL | stoffschlissige Losdrehsicherun 202264-76
ERN 1300 Standard verwendbar fir Konuswelle - g g
M5x35-8.8 ISO 4762 KLF selbstsichernd 202264-80
ECN/EQN 1300 wie ERN 1300, mit zuséatzlichem Steg als Verdrehsicherung M5x50-8.8 DIN 6912 KLF selbstsichernd 202264-36
(Statorankopplung) MBx50-8.8 DIN 6912 MKL | stoffschltissige Losdrehsicherung | 202264-54
ECI/EBI/EQI 1300FS | wie ERN 1300, mit Verdrehsicherung (Flansch) Befestigungssatz stoffschlUssige Losdrehsicherung je 20 Sttick:
e Spannpratze M3 1264352-01
ECN/EQN 400 wie ECN/EQN 1300 e Federring 3x0,70
DIN 128 A-FS ISO je 200 Stick:
e Schraube M3x10 8.8 1264352-02
DIN EN ISO 4762
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Allgemeine Hinweise

Ausrichten der Rotorpositionen von Drehgeber und Motoren

Bei Synchronmotoren wird sofort nach dem
Einschalten der Versorgungsspannung eine
Information Uber die absolute Rotorposition
benotigt. Daflr eignen sich die Drehgeber
mit zuséatzlichen Kommmutierungssignalen —
sie liefern eine relativ grobe Positionsinfor
mation — und die absoluten Drehgeber in
Single- oder Multiturn-Ausfihrung, die so-
fort die exakte Winkelposition mit wenigen
Winkelsekunden Genauigkeit ausgeben
(siehe auch Elektronische Kommutierung
mit Positionsmessgeréten). Bei der Monta-
ge dieser Messgerate mussen die Rotor
positionen des Motors und des Drehgebers
einander zugeordnet werden, um maoglichst
konstante Motorstrome zu erreichen. Eine
unzureichende Ausrichtung der Rotorposi-
tionen verursacht starke Motorgerdusche
und hohe Verlustleistungen.

Zunachst wird der Rotor des Motors durch
Beaufschlagen mit Gleichstrom in eine
Vorzugslage gebracht.

Drehgeber mit Kommutierungssignalen
werden nun grob ausgerichtet — z. B. mit
Hilfe der Markierungsstriche am Drehgeber
oder dem Referenzmarkensignal — und auf
der Motorwelle montiert. Die Feinjustage
erfolgt einfach mit Hilfe des Testgeréts
PWT 101 (siehe Diagnose, Priif- und Test-
geréte): Der Stator des Drehgebers wird so
lange verdreht, bis das PWT 101 etwa den
Wert Null als Abstand zur Referenzmarke
anzeigt.

Absolute Drehgeber werden zuerst kom-
plett montiert. Danach wird der Vorzugs-
position des Motors Uber eine Nullpunkt-
verschiebung derWert ,Null” zugeordnet.
Als Hilfsmittel dient dazu das Justage- und
Prifpaket (siehe Diagnose, Priif- und Test-
gerate). Sie verflgt Uber die vollstandige
EnDat-Funktionalitdt und erlaubt so neben
der Nullpunktverschiebung auch das Setzen
eines Schreibschutzes gegen unbeabsich-
tigtes Verandern des gespeicherten Wertes
sowie weitere Uberpriifungsfunktionen.

Bei den Drehgebern ECI/EQI mit zuséatzli-
chen 1Vss-Signalen ist auch ein manuelles
Ausrichten moglich. Beachten Sie hierzu
die Angaben in den jeweiligen Montagean-
leitungen.
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Drehgeber ausgerichtet

Drehgeber stark dejustiert

| |

Motorstrom bei justiertem und stark dejustiertem Drehgeber

Messgeratkonfiguration [Messgeratedaten]
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Ausrichten der Rotorpositionen mit Hilfe des Justage- und Prifpakets
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Online-Diagnose PWT 101

Allgemeine mechanische Hinweise

Zertifizierung durch NRTL (Nationally
Recognized Testing Laboratory)

Alle in diesem Prospekt aufgefiihrten Dreh-
geber entsprechen den Sicherheitsvor
schriften nach UL fir USA und nach CSA
fur Kanada.

Beschleunigungen

Im Betrieb und wahrend der Montage sind

die Messgerate verschiedenen Arten von

Beschleunigungen ausgesetzt.

¢ Vibration
Die Gerate werden unter den in den Tech-
nischen Daten angegebenen Beschleuni-
gungswerten bei Frequenzen von 55 Hz
bis 2000 Hz gemals EN 60068-2-6 auf ei-
nem Priifstand qualifiziert”. Werden im
Betrieb jedoch abhéngig von Anbau und
Anwendung dauerhaft Resonanzen an-
geregt, kann die Funktion des Messge-
rats eingeschrankt bzw. dieses sogar
beschadigt werden. Es sind deshalb
ausfiihrliche Tests des kompletten
Systems erforderlich.

e Schock
Die Gerate werden unter den in den Tech-
nischen Daten angegebenen Beschleuni-
gungswerten und Einwirkzeiten gemaf
EN 60068-2-27 auf einem Prifstand fur
halbsinusférmige Einzelschockbelastung
qualifiziert. Dauerschockbelastungen
sind hiermit nicht abgedeckt und miissen
in der Applikation gepriift werden.

¢ Die maximale Winkelbeschleunigung
betragt 10° rad/s?. Sie ist die hchstzu-
lassige Drehbeschleunigung, mit der der
Rotor beschleunigt werden darf, ohne
dass das Messgeréat Schaden nimmt. Die
tatsachlich erreichbare Winkelbeschleuni-
gung liegt in der gleichen GroRenordnung
(abweichende Werte fir ECN/ERN 100
siehe Technische Daten), hangt jedoch
von der Art der Wellenverbindung ab. Ein
ausreichender Sicherheitsfaktor ist durch
Systemtests zu ermitteln.

Abweichende Werte fir Drehgeber mit
Funktionaler Sicherheit finden Sie in den
entsprechenden Produktinformationen.

' Angaben unter 55 Hz erhalten Sie auf
Anfrage.

Eigenschwingungsfrequenzen

Die Drehgeber ECN/EQN/ERN stellen in
Verbindung mit der Statorkupplung ein
schwingungsfahiges FederMasse-System
dar, dessen Eigenfrequenz der Ankopp-
lung fg in Messrichtung moglichst hoch
sein soll. Die Eigenfrequenz der Ankopp-
lung wird durch die Steifigkeit der Stator
kupplung und durch den kundenseitigen
Anbau beeinflusst. Die angegebenen typi-
schen Eigenfrequenzen kdnnen durch unter
schiedliche Gebervarianten (z.B. Singleturn-
Ausfiihrung oder Multiturn-Ausfihrung),
Fertigungstoleranzen sowie unterschiedliche
Montagebedingungen variieren. Kommen
radiale oder/und axiale Beschleunigungen
hinzu, wirkt sich zuséatzlich die Steifigkeit
der Messgeratelagerung und des Messge-
ratestators aus. Treten in Ihren Anwendun-
gen solche Belastungen auf, sollten Sie
sich von HEIDENHAIN Traunreut beraten
lassen.

HEIDENHAIN empfiehlt generell die Eigen-
frequenz der Statorankopplung im Gesamt-
system zu ermitteln.

Luftfeuchtigkeit

Die relative Luftfeuchte darf max. 75 % be-
tragen. Kurzzeitig sind 93 % zulassig. Eine
Betauung darf nicht erfolgen.

Magnetfelder

Magnetfelder > 30 mT kénnen die Funktion
von Messgeraten beeinflussen. Bitte wen-
den Sie sich ggf. an HEIDENHAIN, Traunreut.

Gerauschentwicklung

Insbesondere bei Messgeraten mit Eigen-
lagerung und Multiturn-Drehgebern (mit
Getriebe) kdnnen wahrend des Betriebes
Laufgerausche auftreten. Die Intensitat
kann abhangig von der Anbausituation bzw.
Drehzahl variieren.

Zugentlastung
Achten Sie auf eine Zugentlastung fur das
Drehgeberanschlusskabel.

<05m

Tt

Anlaufdrehmoment und Betriebsmoment
Das Anlaufdrehmoment ist erforderlich, um
den Rotor aus der Ruhelage in Drehbewe-
gung zu versetzen. Befindet sich der Rotor
bereits in einer Drehbewegung, wirkt ein
Betriebsdrehmoment auf das Messgerat.
Anlauf- und Betriebsdrehmoment werden
von verschiedenen Faktoren beeinflusst,

z. B. Temperatur, Stillstandszeit, Lager und
Dichtungsverschleif3.

Die in den Technischen Daten aufgefihrten
typischen Werte sind Mittelwerte, die auf
geratespezifische Testreihen bei Raumtem-
peratur und einem eingeschwungenen
Temperaturzustand basieren. Die typischen
Betriebsdrehmomente basieren zusatzlich
auf konstanten Drehzahlen. Bei Applika-
tionen, in denen das Drehmoment wesent-
lichen Einfluss hat, wird empfohlen, Rick-
sprache mit HEIDENHAIN Traunreut zu
halten.

Beriihrungsschutz (EN 60529)

Drehende Teile sind nach erfolgtem Anbau
gegen unbeabsichtigtes Berihren im Be-
trieb ausreichend zu schitzen.

Schutzart (EN 60529)

Eindringende Verschmutzung kann die
Funktion des Messgerates beeintrachtigen.
Alle Drehgeber erflllen, soweit nicht an-
ders angegeben, die Schutzart IP64 (ExN/
ROx 400: IP67) nach EN 60529. Diese
Angaben gelten fir Gehause und Kabel-
ausgang sowie flr Flanschdosen-Ausflh-
rungen im gesteckten Zustand.

Der Welleneingang erftillt die Schutzart
IP64. Das Spritzwasser darf keine schadli-
che Wirkung auf die Geratebauteile haben.
Falls die Schutzart flr den Welleneingang
nicht ausreicht, z. B. bei vertikalem Einbau
des Drehgebers, sollten die Gerate durch
zusatzliche Labyrinthdichtungen geschutzt
werden. Viele Drehgeber sind auch mit der
Schutzart IP66 flr den Welleneingang lie-
ferbar. Die zur Abdichtung eingesetzten
Wellendichtringe unterliegen aufgrund ihrer
Reibung einem von der Anwendung abhan-
gigen VerschleilR.
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Systemtests

Messgerate von HEIDENHAIN werden

in aller Regel als Komponenten in Gesamt-
systeme integriert. In diesen Fallen sind
unabhangig von den Spezifikationen des
Messgerats ausfiihrliche Tests des kom-
pletten Systems erforderlich.

Die im Prospekt angegebenen Technischen
Daten gelten insbesondere flr das Mess-
gerat, nicht fir das Komplettsystem. Ein
Einsatz des Messgerats aul3erhalb des
spezifizierten Bereichs oder der bestim-
mungsgemafden Verwendung geschieht
auf eigene Verantwortung.

Montage

Far die bei der Montage zu beachtenden
Arbeitsschritte und Mal3e gilt alleine die fur
das Gerat verflgbare Montageanleitung.
Alle montagebezogenen Angaben in diesem
Prospekt sind entsprechend nur vorlaufig
und unverbindlich; sie werden nicht Ver
tragsinhalt.

Zusatzlich muss der Maschinenhersteller
die erforderlichen weiteren Angaben zur
Endmontage (z. B. Anzugsmomente, Los-
drehsicherung fir Schrauben ja/nein) fir
die jeweilige Anwendung selbst festlegen.
Erganzend sind die angegebenen Toleranz-
bereiche in der Anschlussmafzeichnung
und der Montageanleitung des Produktes
zu beachten.

Alle Angaben zu Schraubverbindungen be-
ziehen sich auf eine Montagetemperatur
von 15 °C bis 35 °C.

Schrauben mit stoffschliissiger
Losdrehsicherung

Befestigungs- und Zentralschrauben von
HEIDENHAIN (nicht im Lieferumfang ent-
halten) verfliigen Uber eine Beschichtung,
die nach Aushartung eine stoffschlissige
Losdrehsicherung bildet. Daher dirfen die
Schrauben nur einmal verwendet werden.
Die Mindesthaltbarkeit der losen Schrauben
betragt zwei Jahre (Lagerung bei < 30 °C
und < 65 % relativer Luftfeuchtigkeit). Das
Verfallsdatum ist auf der Verpackung ange-
geben.

Anschrauben und Aufbringen des Anzugs-
drehmoments muss innerhalb von finf
Minuten abgeschlossen sein. Die gefor
derte Festigkeit wird bei Raumtemperatur
nach sechs Stunden erreicht. Die Aus-
hartezeit nimmt mit sinkender Temperatur
zu. Aushartetemperaturen unter 5 °C sind
nicht zulassig.
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Die spezifizierten Kennwerte der einzelnen Produkte basieren auf der Annahme, dass flr
die Kundenwelle Stahl und fur die kundenseitige Anschlagsflache von Statorkupplung bzw.
Stator Aluminium mit den in der nachfolgenden Tabelle angegebenen Eigenschaften ver
wendet werden. Abweichungen davon werden auf den jeweiligen Produktseiten oder in
separat erhéltlichen Produktinformationen aufgeflihrt. Fir die Auslegung des Fehleraus-
schlusses flr Funktionale Sicherheit wird ebenfalls von den folgenden Werkstoffeigen-
schaften und Bedingungen fir die kundenseitigen Montageflachen ausgegangen:

Aluminium Stahl
Werkstofftyp aushartbare Aluminium- unlegierter Vergltungs-
Knetlegierung stahl
Zugfestigkeit Rm > 220 N/mm? > 600 N/mm?
Dehngrenze Rp 02 bzw. nicht relevant > 400 N/mm?
Streckgrenze Re
Scherfestigkeit t, > 130 N/mm? > 390 N/mm?
Grenzflachenpressung pg > 250 N/mm? > 660 N/mm?
Elastizitatsmodul E 70 kN/mm? bis 200 kN/mm? bis
(bei 20 °C) 75 kN/mm? 215 kN/mm?
Wirmeausdehnungs- < 251078k 10 - 1075k~ bis
koeffizient otherm (bei 20 °C) 17 - 1078k
Oberflachenrauheit Rz <16 pm
Reibwerte Montageflachen mussen sauber und fettfrei sein.
Schrauben von HEIDENHAIN im Anlieferzustand
verwenden.
Anzugsverfahren Signalgebendes Drehmoment-Schraubwerkzeug nach
DIN EN ISO 6789 verwenden; Genauigkeit £6 %
Montagetemperatur 15 °C bis 35 °C

Schrauben mit stoffschlissiger Losdreh-
sicherung durfen nur einmal verwendet
werden. Im Ersatzfall Gewinde nachschnei-
den und neue Schrauben verwenden. An
Gewindebohrungen ist eine Fase erforder
lich, die das Abschaben der Beschichtung
verhindert.

Drehgeber mit Funktionaler Sicherheit
koénnen ein Drehmoment von bis zu T Nm
auf die Kundenwelle austben. Zusatzlich
sind weitere Krafte und Momente (z.B. aus
Vibrationsbelastung und Winkelbeschleuni-
gung) zu bericksichtigen. Die kundenseitige
Mechanik muss fur diese Belastungen aus-
gelegt sein, siehe auch EN 61800-5-2 bzw.
EN ISO 13849.

Sind weitere Voraussetzungen einzuhalten,
finden Sie diese in der jeweiligen Produkt-
information.

Veranderungen am Messgerat

Funktion und Genauigkeit der HEIDENHAIN-
Messgerate ist ausschlielich im nicht
modifizierten Zustand sichergestellt. Jeder
Eingriff — und sei er noch so gering — kann
die Funktionalitdt und Sicherheit der Gerate
beeintrachtigen und schlie3t somit eine
Gewahrleistung aus. Dazu zéhlt auch das
Verwenden von zusatzlichen oder nicht
ausdriicklich vorgeschriebenen Sicherungs-
lacken, Schmiermittel (z. B. bei Schrauben)
oder Klebern. Im Zweifelsfall empfehlen
wir eine Beratung durch HEIDENHAIN,
Traunreut.

Bedingungen fiir langere Lagerzeit

HEIDENHAIN empfiehlt fir eine Lagerfahig-

keit von mindestens zwolf Monaten:

e Messgerate in der Originalverpackung
belassen

e | agerort soll trocken, staubfrei und
temperiert sein, sowie frei von Vibrationen,
StoRen und chemischen Umweltein-
flissen

e Bei Messgeraten mit Eigenlagerung
nach je zwolf Monaten (z.B. als Einlauf-
phase) die Welle mit niedriger Drehzahl
ohne axiale oder radiale Wellenbelastung
drehen, damit sich die Lagerschmierung
wieder gleichmalig verteilt

VerschleiRteile

Messgerate von HEIDENHAIN sind fur
eine lange Lebensdauer konzipiert. Eine
vorbeugende Wartung ist nicht erforderlich.
Sie enthalten jedoch Komponenten, die
einem von Anwendung und Handhabung
abhangenden Verschleif3 unterliegen. Dabei
handelt es sich insbesondere um Kabel in
Wechselbiegung.

Bei Messgeraten mit Eigenlagerung kom-
men Lager, Wellendichtringe bei Drehge-
bern und Winkelmessgeraten sowie Dicht-
lippen bei gekapselten Langenmessgeraten
hinzu.

Um Stromdurchgangsschaden zu vermei-
den, sind einige Drehgeber mit Hybridlager
verflgbar. Bei hohen Temperaturen weisen
diese Lager in der Regel einen hoheren
Verschleild als Standardlager auf.

Gebrauchsdauer

Wenn nicht anders spezifiziert, sind
HEIDENHAIN-Messgerate auf eine Ge-
brauchsdauer von 20 Jahren, entspricht
40000 Betriebsstunden bei typischen
Einsatzbedingungen, ausgelegt.

Temperaturbereiche

Fir das Gerat in der Verpackung gilt ein
Lagertemperaturbereich von —30 °C bis
65 °C (HR 1120: =30 °C bis 70 °C). Der
Arbeitstemperaturbereich gibt an, welche
Temperatur der Drehgeber im Betrieb unter
den tatsachlichen Einbaubedingungen er
reichen darf. Innerhalb dieses Bereiches ist
die Funktion des Drehgebers gewahrleistet.
Die Arbeitstemperatur wird am definierten
Messpunkt (siehe Anschlussmafizeichnung)
gemessen und darf nicht mit der Umge-
bungstemperatur gleichgesetzt werden.

Die Temperatur des Drehgebers wird
beeinflusst durch:

e Einbausituation

e Umgebungstemperatur

e Eigenerwarmung des Drehgebers

Die Eigenerwarmung des Drehgebers ist
sowohl abhédngig von seinen konstruktiven
Merkmalen (Statorankopplung/Vollwelle,
Wellendichtring usw.) als auch von den
Betriebsparametern (Drehzahl, Versor
gungsspannung). Eine kurzzeitig hdhere
Eigenerwarmung kann auch nach sehr
langen Betriebspausen (mehrere Monate)
auftreten. Berlcksichtigen Sie bitte eine
zweiminitige Einlaufphase bei niedrigen
Drehzahlen. Je hoher die Eigenerwarmung
des Drehgebers, umso niedriger muss die
Umgebungstemperatur gehalten werden,
damit die maximal zulassige Arbeitstempe-
ratur nicht Uberschritten wird.

In der Tabelle ist die etwa zu erwartende
Eigenerwarmung der Drehgeber aufgelistet.
Im unglinstigen Fall beeinflussen mehrere
Betriebsparameter die Eigenerwarmung,
z.B. Versorgungsspannung 30V und maxi-
male Drehzahl. Wird der Drehgeber in der
Néhe der maximal zulassigen Kennwerte
betrieben, sollte deshalb die tatsachliche
Arbeitstemperatur direkt am Drehgeber ge-
messen werden. Dann ist durch geeignete
MaRnahmen (LUfter, Warmeleitbleche etc.)
die Umgebungstemperatur so weit zu redu-
zieren, dass die maximal zulassige Arbeits-
temperatur auch im Dauerbetrieb nicht
Uberschritten wird.

Fir hohe Drehzahlen bei maximal zulassiger
Umgebungstemperatur sind auf Anfrage
auch Sonderversionen mit reduzierter
Schutzart (ohne Wellendichtring und der
damit verbundenen Reibungswarme)
lieferbar.

Eigenerwarmung bei Drehzahl np,ax

ECN/EQN/ ca. +10 K

ERN 1000

ROC/ROQ/ROD ca. +b K

Vollwelle bei Schutzart IP66:
ca. +10 K

ECN/EQN/ ca. +6K

ERN 400/1300 bei Schutzart |P66:

Konuswelle ca. +10K

ECN/EQN/ ca. +30 K

ERN 400/1300 bei Schutzart IP66:

einseitig offene ca. +40K

Hohlwelle

ECN/EQN/ ca. +40 K

ERN 400 bei Schutzart IP66:

durchgehende ca. +b0 K

Hohlwelle

ECN/ERN 100 ca. +b0 K

durchgehende

Hohlwelle

ROD 600 ca. +75K

Typische Eigenerwarmung eines Drehgebers
abhangig von seinen konstruktiven Merkmalen
bei maximal zulassiger Drehzahl. Der Zusam-
menhang zwischen Drehzahl und Erwarmung
ist annahernd linear.

Messen der tatsachlichen Arbeitstemperatur am
definierten Messpunkt der Drehgeber (siehe
Technische Daten)
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Elektrischer \Widerstand

Messgerate mit Eigenlagerung, steck-
barem Ausgangskabel und Standardlager
Elektrischen Widerstand zwischen Flansch-
dose und Rotor prifen.

Sollwert: < 1 Ohm.

Messgerate mit Hybridlager bzw.

EnDat 3 (E30-R2)

Elektrischen Widerstand zwischen Flansch-
dose und Rotor a) und Stator (Metallge-
héuse) b) prifen.

Sollwert: < 1 Ohm.

Offene Messgerate (Exl 100) ohne
Eigenlagerung mit steckbarem
Ausgangskabel

Elektrischen Widerstand zwischen Flansch-
dose und Rotor a) und Stator (Befesti-
gungsschraube) b) prifen.

Sollwert: < 1 Ohm.

Offene Messgerate (Exl 4000) ohne
Eigenlagerung mit steckbarem
Ausgangskabel

Elektrischen Widerstand zwischen Flansch-
dose und Rotor a), Stator b) und Crimp-
hilse ¢) prifen.

Sollwert: <1 Ohm.

Offene Messgerate (ExI 1100, ExI 1300)
ohne Eigenlagerung mit steckbarem
Ausgangskabel

Elektrischen Widerstand zwischen Flansch-
dose und Rotor a) und Stator (Metallge-
héuse) b) prifen.

Sollwert: < 1 Ohm.
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@ Weitere Informationen:

Bei Anschluss eines externen Tempe-
ratursensors bitte Hinweise zur Elektro-
magnetischen Vertraglichkeit im Kapitel
Allgemeine elektrische Hinweise des
Prospekts Schnittstellen von HEIDEN-
HAIN-Messgeréten beachten.

Schelle muss leitfahig am Motorgehause
angeschraubt werden.

A

Schelle (wenn vorhanden) muss leitfahig am
Motorgehduse angeschraubt werden.

Temperaturmessung in Motoren

Ubertragung von Temperaturwerten

Um den Motor vor Uberlastung zu schiitzen
Uberwacht der Motorhersteller in der Regel
die Temperatur der Motorwicklung. In der
klassischen Anwendung wird der Tempera-
tursensor Uber zwei separate Leitungen zur
nachfolgenden Elektronik geflhrt und auch
dort ausgewertet. HEIDENHAIN-Drehgeber
mit der EnDat-2.2-, EnDat-3- und auch
DRIVE-CLiQ-Schnittstelle verfligen, je
nach Geréateausstattung, Uber einen in der
Messgerate-Elektronik integrierten internen
Temperatursensor und eine Auswerte-
schaltung, an die ein externer Temperatur-
sensor angeschlossen werden kann. In
beiden Fallen wird der jeweilige digitalisierte
Temperaturmesswert rein seriell Gber das
Schnittstellen-Protokoll tibertragen. Dadurch
entfallen die separaten Leitungen vom
Motor zum Antriebsregler.

Signalisierung einer Temperaturiiber-
schreitung

In Bezug auf den internen Temperatur
sensor kdnnen solche Drehgeber eine zwei-
stufige kaskadierte Signalisierung einer
Temperaturtberschreitung unterstitzen.
Diese besteht aus einer Warnung (nur bei
EnDat) und einer Fehlermeldung.

Ob das jeweilige Messgerat diese VWarnung
und Fehlermeldung unterstutzt, kann dabei
aus dem integrierten Speichers ausgelesen
werden.

Die Warnschwelle flr den internen Tempe-
ratursensor kann individuell eingestellt wer
den. Bei Auslieferung des Messgerates ist
hier ein Defaultwert hinterlegt, der der maxi-
mal zulassigen Arbeitstemperatur (am Mess-
punkt M1 gemaf Anschlussmaf-Zeich-
nung) entspricht. Die durch den internen
Temperatursensor gemessene Temperatur
liegt um einen geratespezifischen Betrag
hoher als die Temperatur am Messpunkt
M.

Der Drehgeber weist eine weitere, allerdings
nicht einstellbare Ansprechschwelle des
internen Temperatursensors auf, bei deren
Erreichen eine Fehlermeldung ausgegeben
wird. Diese Ansprechschwelle ist gerateab-
hangig und wird — falls vorhanden —in den
Technischen Daten angegeben.

Messgerat Schnittstelle Temperatursensor | Temperatursensor
intern” extern
Anschluss

ECI/EQI 1100 EnDat22 v (£1 K) maoglich
E30-R2

ECI/EBI 1100 EnDat22 v (5 K) =

ECN/EQN 1100 EnDat22 v (5 K) moglich
EnDat01 - -

ECN/EQN 1300 EnDat22 v (1K) maoglich
E30-R2 v (21 K) -
EnDat01 — —
DQO1 v (£1 K) moglich

ECN/EQN 400 EnDat22 v (£1 K) moglich
EnDat01 - -

ECI/EBI/EQI 1300 | EnDat22 v (£1K) maoglich

ECI/EQI 1300 E30-R2 v (+1 K) maoglich

ECI/EQI 1300S DQ

ECI/EBI 100 EnDat22 v (+4 K) maoglich
EnDat01 = =

ECI/EBI 4000 EnDat22 v (£1 K) moglich

Y In Klammemn: Genauigkeit bei 125 °C

Es wird empfohlen, die Warnschwelle appli-
kationsabhangig so einzustellen, dass sie
um einen ausreichenden Betrag unterhalb
der Ansprechschwelle fr die Fehlermel-
dung Temperaturlberschreitung liegt. Maf3-
geblich flir den bestimmungsgemaien
Gebrauch des Messgeréates ist aufderdem
die Einhaltung der auf den Messpunkt M1
bezogenen Arbeitstemperatur.

Genauere Informationen zum Konfigurieren
und Auslesen der Temperaturinformationen
kénnen auch den jeweiligen Application
Notes entnommen werden:

EnDat 2.2: Dokument 722024

EnDat 3: Dokument 3000005
DRIVE-CLiIQ: Dokument 1236334

@ Weitere Informationen:

Bei Anschluss eines externen Tempe-
ratursensors bitte Hinweise zur Elektro-
magnetischen Vertraglichkeit im Kapitel
Allgemeine elektrische Hinweise des
Prospekts Schnittstellen von HEIDEN-
HAIN-Messgeréten beachten.
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Hinweise zum Anschluss eines externen

Temperatursensors

e Der externe Temperatursensor muss

gemal EN 61800-5-1 folgende Voraus-

setzungen erflllen:

— Spannungsklasse A

—Verschmutzungsgrad 2

— Uberspannungskategorie 3

Nur passive Temperatursensoren

anschlieRen

Die Anschlisse flr den Temperatursen-

sor sind galvanisch mit der Messgerate-

elektronik verbunden

Abhangig von der Applikation ist die

Temperatursensorbaugruppe (Sensor

+ Kabelbaugruppe) mit doppelter oder

verstarkter Isolierung zur Umgebung

anzubauen

Genauigkeit der Temperaturerfassung ist

abhangig vom Temperaturbereich

e Toleranz des Temperatursensors beachten

e Der Ubertragene Temperaturwert stellt
keinen sicheren Wert im Sinne von
Functional Safety dar

e FUr die Qualitat und Genauigkeit des
Temperatursensors sowie fur die Einhal-
tung der elektrischen Sicherheit ist der
Motorhersteller verantwortlich

e Crimpverbinder mit geeignetem Tempe-
raturbereich verwenden (z.B. bis 150 °C
ID 1148157-01)
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Leistungsadern Motorinternes

Ausgangskabel
des Messgeréates

Bremsadern

Temperatur

Messgerat
/7_)
Kabelfihrung der Temperaturadern im Motor.
Die Genauigkeit der Temperaturerfassung
ist abhdngig vom verwendeten Sensor und
vom Temperaturbereich.
KTY 83-110 KTY 84-130 PT 1000

—40 °C bis 80 °C +6 K +6 K +6 K

80,1 °C bis 160 °C +3K +3 K +4 K

160,1 °C bis 200 °C +6 K +6 K +6 K

Technische Daten der Auswertung

Auflosung 0,1 K (bei KTY 84-130)

Versorgungsspannung Sensor 3,3V Uber Vorwiderstand Ry = 2 kQ2

1,3 mA bei 595 Q)
1,17 mA bei 990

Messstrom typisch

Gesamtverzogerung 160 ms max.
derTemperaturauswertung”
Kabellange? <1m

" Filterzeitkonstanten undWandlungszeit sind bertcksichtigt. Die Zeitkonstante/Ansprech-
verzogerung des Temperatursensors und der Zeitverzug fir das Auslesen Uber die
Geréateschnittstelle sind hierin nicht enthalten.

2 Begrenzung der Kabelldnge wegen Stéreinkopplung. Der Messfehler aufgrund des
Leitungswiderstands ist vernachlassigbar.

AnschlieBbare Temperatursensoren

Bei EnDat 3-Geraten mit E30-R2-Schnitt-
stelle kann das Messgerat auf den ange-
schlossenen Temperatursensor, KTY 83-110,
KTY 84-130 oder PT 1000 konfiguriert wer
den. Bei Geraten mit DRIVE-CLiQ-Schnitt-
stelle kann man zwischen KTY 84-130 oder
PT 1000 ausgewahlt werden. Der richtige
Temperaturwert wird so direkt Gber die
Schnittstelle ausgegeben.

Die drehgeberinterne Temperaturauswer
tung ist bei EnDat22-Geraten fUr einen
PTC-Thermistor KTY 84-130 ausgelegt.

Flr andere Temperatursensoren muss der
Ausgabewert (Wert in Zusatzinformation 1)
entsprechend in einen Temperaturwert
umgerechnet werden.

Die Abbildung 1 zeigt den Zusammmenhang
zwischen dem Ausgabewert und dem
Widerstand des Temperatursensors.

Bei Verwendung eines KTY 84-130 ist der
Temperaturwert gleich dem Ausgabewert.
Die GroReneinheit betragt 0,1 Kelvin.

In Abbildung 2 wird der Zusammenhang
zwischen Ausgabewert und Temperatur
wert bei EnDat22-Geréaten flr einen

PT 1000 dargestellt. Der Temperaturwert
fir den PT 1000 kann hier grafisch aus
dem Ausgabewert ermittelt werden.

Generelle Hinweise flr die Auswertung:

e Ausgabewerte < 1151 deuten auf einen
Kurzschluss am Sensoreingang hin

e Ausgabewerte > 6000 deuten auf einen
hochohmigen Sensoreingang hin (z. B.
Drahtbruch)

Hinweise flr die Umrechnung:

Die Umrechnung fir PT 1000 bzw.

KTY 83-110 ist bei den Messgeréten vor
zunehmen, welche diese Umrechnung
selbst nicht unterstitzen
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Abbildung 1: Zusammenhang zwischen Ausgabewert und Widerstand

Beispiel fUr Temperatursensor KTY 84-130:
Sensorwiderstand = 1000 2 - Ausgabewert (Temperaturwert) 3751;
das entspricht 375,1 K oder 102 °C.
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Abbildung 2: Zusammenhang zwischen Ausgabewert und Temperaturwert am Beispiel von PT 1000
und KTY 83-110

Beispiel Temperatursensor PT 1000:

Ausgabewert = 3751 - Temperaturwert = 2734 (entspricht 0,3 °C).

Fir die mathematische Berechnung des Temperaturwerts kann folgendes Polynom
verwendet werden:

Temperaturwertpriogo = 1,3823 - 1077 - A3 = 1,2005 - 1073 - AZ + 4,6807 - A—5,2276 - 10°

A = Ausgabewert. Das PT 1000-Polynom ist gultig fir: 3400 < A < 4810.

Beispiel Temperatursensor KTY 83-110:

Ausgabewert = 3751 - Temperaturwert = 2981 (entspricht 25,0 °C).

Fir die mathematische Berechnung des Temperaturwerts kann folgendes Polynom
verwendet werden:

TemperaturwertiTyss1io = 3,007 - 108 . AS-3,041 - 1074 - A2 + 1,786 - A— 1,027 - 10°

A = Ausgabewert. Das KTY83-110-Polynom ist guiltig fir: 2880 < A < 5460.
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Baureihe ECN/EQN 1100

Absolute Drehgeber

e Statorankopplung 75A fiir Planflache

¢ Einseitig offene Hohlwelle

e Gerate mit funktionaler Sicherheit verfiigbar

Kundenseitige Anschlussmaf3e

& 36.8E7®

+0.6
404709
(2) 3.25+0.5
@ 2.1+0.1
§ © ‘| @
P ————r
1SO 4762-M3x10-8.8—MKL .ﬁ
=]
ECN:
2202 ISO 4762-M3x22-8.8-MKL
ECN: 16.25+0.5 | EQN:

EQN: 29.156+0.5

ISO 4762-M3x35-8.8—MKL

| 932
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@ 50.4 min.

B o
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>9 o
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- > 3.65 ®

| 2s01 -—H 90°..120° ©)
® \ Qi
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Absolut

ECN 1113 ECN 1123 EQN 1125 EQN 1135
Schnittstelle EnDat 2.2 ECN 1123: EnDat 2.2 EnDat 2.2 EQON 1135: EnDat 2.2
Bestellbezeichnung EnDat01 ECN 1123: EnDat22 EnDat01 EQN 1135: EnDat22
Positionswerte/U 8192 (13 bit) 8388608 (23 bit) 8192 (13 bit) 8388608 (23 bit)
Umdrehungen - 4096 (12 bit)

Elektr. zul. Drehzahl/
Abweichungen®

4000 min~"/+1 LSB
12000 min~'/+16 LSB

12000 min™'
(fur stetigen Positionswert)

4000 min~'/=1 LSB
12000 min~'/+16 LSB

12000 min™’
(fur stetigen Positionswert)

Rechenzeit teq / Taktfrequenz®

)

<9us/<2MHz

ECN 1123:< 7 ps / < 8 MHz

<9us/<2MHz

EQN 1135:< 7 ps / < 8 MHz

Inkrementalsignale U 1Vss? = U 1Vss? =

Strichzahl 512 - 512 -

Grenzfrequenz -3 dB > 190 kHz - > 190 kHz -

Systemgenauigkeit +60"

Elektrischer Anschluss 15-polig 1 5—polig3) 15-polig 1 5—po|ig3)

Versorgungsspannung DC 3,6V bis 14V ECN 1123: DC3,6bis 14V | DC 3,6V bis 14V EQN 1135: DC 3,6 bis 14V

Leistungsaufnahme 36V.<06W ECN 1123: 36V:<06W |36V:<0,7W EQN 1135: 36V:<0,7W

(maximal) 14V: <0,7W 14V:<07W | 14V: <0,8W 14V:<0,8W

Stromaufnahme (typisch) 5V:85 mA 5V:85 mA (ohne Last) 5V:105 mA 5V:105 mA (ohne Last)
(ohne Last) (ohne Last)

Welle

einseitig offene Hohlwelle @ 6 mm mit Formschlusselement (1KA)

Mech. zul. Drehzahl n

12000 min~

Anlaufdrehmoment (typisch)

0,001 Nm (bei 20 °C)

0,002 Nm (bei 20 °C)

Tragheitsmoment Rotor

~0,4 - 1078 kgm?

Zul. Axialbewegung der
Antriebswelle

+0,5 mm

Vibration 55 Hz bis 2000 Hz
Schock 6 ms

< 200 m/s? (EN 60068-2-6)
<1000 m/s? (EN 60068-2-27)

Max. Arbeitstemperatur

15°C

ECN 17123: 115°C

115 °C

EQN 17135: 115°C

Min. Arbeitstemperatur

—40°C

mm
Tolerancing 1SO 8015 Baureihe | Gebername s?:&iﬂ?";ﬁgg Geberwelle | Schnittstelle| L2 L3
ISO 2768:1989 - m H
S8 e 0.9 E1 ECN/EQN 75A kA | EnDaOI22 19405) -
E2/E3 | ECIEQ 70C 1Kag2A | EPDS22) 9404) -
E4/E6 ECI/EQI 70F 82A Enbat22/ | - 004
E5 ECI/EQI 70F 82A EnDat01 - 10+0.3
= Lagerung Kundenwelle E7 ECI/EBI 70E 82C EnDat22 | - 0+03
M1 = Messpunkt Arbeitstemperatur
M2 = Messpunkt Vibration
1 = Kontaktflache Nut 16+0.1
2 = Fase am Gewindeanfang obligatorisch fir stoffschlissige Losdrehsicherung C @
3 = Wellenanlage; ganzflachige Auflage beachten! 3:1 <04 A5°
4 = Nut nur fir ECN/EQN und ECI/EQI, WELLA1 = 1KA nétig M
5 = Flanschanlage EXI; ganzflachige Auflage beachten! /gﬂj:
6 = Kupplungsanlage ECN/EQN ( L A
7 = Maximal zuléssige Abweichung zwischen Wellenanlage und Kupplungsanlage. To)
Ausgleich von Montagetoleranzen und thermischer Ausdehnung, g @ fffff —Mr 1 60°
davon +0,15 mm dynamische axiale Bewegung zulassig vi
8 = Maximal zuldssige Abweichung zwischen Wellenanlage und Flanschanlage. e L |
Ausgleich von Montagetoleranzen und thermischer Ausdehnung \ E f @ 3 \g
9 = Freistich L] o H
10 = l\/loghche Zentrlerbohr_ung <07 @ g <
11 = Platinenstecker 15-polig Q
12 = Befestigung fur Kabel mit Crimp-Hulse, Durchmesser 4.3 mm +0.1 mm; 7 mm lang
13 = Formschlusselement. Auf korrekten Eingriff in Nut 4 achten, z.B. durch Messung des Geréatelberstands
14 = Drehrichtung derWelle fir steigende Positionswerte
16 = Blank, keine Beschichtung derWelle zulassig

50

Schutzart EN 60529

IP40 (siehe Isolation unter Elektrische Sicherheitim Prospekt Schnittstellen von HEIDENHAIN-
Messgeréten); Verschmutzung durch eindringende Flissigkeit muss vermieden werden)

Masse

~ 0,1 kg

Identnummer

803427-xx

ECN 1123: 803429-xx

) Drehzahlabhangige Abweichungen zwischen Absolut- und Inkrementalsignalen
2 Eingeschrankte Toleranzen  Signalgrofe: 0,80 Vss bis 1,2Vss  Symmetrieabweichung: 0,05

Signalverhéltnis: 0,9 bis 1,1

3) Siehe Temperaturmessung in Motoren

4 Gilt nur fir EnDat-Drehgeber

803428-xx

Phasenwinkel: 90° +5° el.

Abmessungen und Technische Daten von Geraten mit Functional Safety siehe Produktinformation.

EQN 1135: 803430-xx
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ERN 1023 ERN 1023

Inkrementale Drehgeber -

e Statorankopplung fiir Planflache Schnittstelle FUTTL

¢ Einseitig offene Hohlwelle - -

¢ Blockkommutierungssignale Signalperioden/U* 500 512 600 1000 1024 1250 2000 2048 2500 4096 5000 8192
Referenzmarke eine
Ausgangsfrequenz < 300 kHz
Flankenabstand a >0,41 us

Kommutierungssignale'’

[T TTL (3 Kommutierungssignale U, V, W)

Breite* 2 x 180° (CO1); 3 x 120° (C02); 4 x 90° (C03)
Systemgenauigkeit +260" +130"
34.7+0.5
275 20° Elektrischer Anschluss* Kabel 1 m, 5 m ohne Kupplung
33
g T ‘ \ersorgungsspannung DC5V 0,5V
% Stromaufnahme (ohne Last) | <70 mA
Q
< ﬂi 5 9 Welle einseitig offene Hohlwelle & 6 mm
Q — —
() [i Q

Mech. zul. Drehzahl n <6000 min™’

. Anlaufdrehmoment (typisch) | 0,005 Nm (bei 20 °C)

4 Tragheitsmoment Rotor 0,5 1078 kgm?
Zul. Axialbewegung der +0,15 mm
Antriebswelle
Vibration 25 Hz bis 2000 Hz | < 100 m/s? (EN 60068-2-6)
Schock 6 ms <1000 m/s? (EN 60068-2-27)
Max. Arbeitstemperatur 90 °C
Min. Arbeitstemperatur Kabel fest verlegt: =20 °C
2.3 46 Kabel bewegt: 10 °C
Schutzart EN 60529 P64
#10.03[A] Masse ~ 0,07 kg (ohne Kabel)
) Identnummer 684703-xx
+0.15 £
Al B €
@ Fett: Diese Ausflhrung ist als Vorzugstyp schnell lieferbar
1 max. o) S} * Bei Bestellung bitte auswahlen
16 max Q  Drei Rechtecksignale mit Signalperioden von 90°, 120° oder 180° mech. Phasenversatz;
- g siehe Kommutierungssignale flir Blockkommutierung im Prospekt Schnittstellen von HEIDENHAIN-Messgeréten
ZL//L&\@
14 min.

mm Lagerung Kundenwelle

Kundenseitige Anschlussmalie

Messpunkt Arbeitstemperatur

2 x Schraube Klemmring SW1.5.

Referenzmarkenlage +10°

= Ausgleich von Montagetoleranzen und thermischer Ausdehnung,

keine dynamische Bewegung zulassig

Auf Berthrungsschutz achten (EN 60529)

Drehrichtung der Welle fir Ausgangssignale gemaf3 Schnittstellenbeschreibung

Tolerancing ISO 8015
ISO 2768:1989-mH
<6 mm: £0.2 mm

wnN =R

oA
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ERN 1123 EAN 1123

Inkrementale Drehgeber -

e Statorankopplung fiir Planflache Schnittstelle FUTIL

¢ Durchgehende Hohlwelle - -

¢ Blockkommutierungssignale Signalperioden/U* 500 512 600 1000 1024 1250 2000 2048 2500 4096 5000 8192
Referenzmarke eine
Ausgangsfrequenz < 300 kHz
Flankenabstand a >0,41 us

mm

Lagerung Kundenwelle

Kommutierungssignale'’

[T TTL (3 Kommutierungssignale U, V, W)

Breite* 2 x 180° (CO1); 3 x 120° (C02); 4 x 90° (C03)
Systemgenauigkeit +260" +130"
29.8+0.5
Elektrischer Anschluss 15-polig
Versorgungsspannung DC5V 0,5V
Stromaufnahme (ohne Last) | <70 mA
g | T =E 9 Welle durchgehende Hohlwelle & 8 mm
() o T
8 g L+ Q
< Mech. zul. Drehzahl n <6000 min™’
a E Anlaufdrehmoment (typisch) | 0,005 Nm (bei 20 °C)
4 Tragheitsmoment Rotor 0,5 1078 kgm?
Zul. Axialbewegung der +0,15 mm
Antriebswelle
Vibration 25 Hz bis 2000 Hz | < 100 m/s? (EN 60068-2-6)
Schock 6 ms <1000 m/s? (EN 60068-2-27)
Arbeitstemperatur —20 °C bis 90 °C
Schutzart EN 60529 IP00?
2.3 46
Masse =~ 0,06 kg
Identnummer 684702-xx
/
Fett: Diese Ausflihrung ist als Vorzugstyp schnell lieferbar
) * Bei Bestellung bitte auswahlen
+0.15 TJL 1 1 £ ") Drei Rechtecksignale mit Signalperioden von 90°, 120° oder 180° mech. Phasenversatz;
X siehe Kommutierungssignale fiir Blockkommutierung im Prospekt Schnittstellen von HEIDENHAIN-Messgeréten
(%) 1 max. o) Q 2 Die elektromagnetische Vertraglichkeit muss im Gesamtsystem sichergestellt werden.
>15 B
(o5}
f ' (o)
Z/Z:\@
14 min.

Kundenseitige Anschlussmalie
Messpunkt Arbeitstemperatur
2 x Schraube Klemmring SW1.5
Referenzmarkenlage +10°
Platinenstecker 15-polig
= Ausgleich von Montagetoleranzen und thermischer Ausdehnung,
keine dynamische Bewegung zulassig
= Auf Berthrungsschutz achten (EN 60529)
= Drehrichtung der Welle fir Ausgangssignale gemaéf3 Schnittstellenbeschreibung

Tolerancing ISO 8015
ISO 2768:1989-mH
<6 mm: £0.2 mm

hwmaz®ﬁ
L | T 1

o o1
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Baureihe ECN/EQN 1300

Absolute Drehgeber

e Statorankopplung 07B mit Verdrehsicherung fiir Axialmontage

Konuswelle 65B

°
e Gerate mit funktionaler Sicherheit verfiigbar
[ ]

Fehlerausschluss fiir Rotor- und Statorankopplung nach EN 61800-5-2 moglich

Kundenseitige Anschlussmafe

36.1
(34.5)

3.2 54

mm

Tolerancing ISO 8015
ISO 2768:1989-mH
<6 mm: 0.2 mm

56

NOORrWN = ZZF
N =

O

19.6+1

50.5+1

29.25

4.5

8.7+0.8

2 max.

;
& 56

*) @ 65+0.02 fur ECI/EQI 13xx
Ol@ 0.1[A]

4:1

|
L [

55

©
So -
* 0 + </>
“Q\ S8
N Q \/
R4 5
)
=
<10 [710.02]A
75+0.1 ~<}[1:10]
2 || 15

Lagerung Kundenwelle
Messpunkt Arbeitstemperatur
Messpunkt Vibration siehe D 741714
Klemmschraube fir Kupplungsring SW2
Gussdeckel

= Verschlussschraube SW3 und SW4

= Stiftleiste 16-polig (12+4-polig)

= Schraube DIN 6912 — M5x50 — 08.8 — MKL SW4
= Abdrtckgewinde M10

= Ausgleich von Montagetoleranzen und thermischer Ausdehnung,

keine dynamische Bewegung zulassig

Fase am Gewindeanfang obligatorisch flr stoffschlissige Losdrehsicherung
Drehrichtung derVWelle fUr steigende Positionswerte

90°

Absolut

EaN 1325 Ean 1337 ERES) Fan 1357 R
Schnittstelle EnDat 2.2 EnDat 3
Bestellbezeichnung EnDat01 EnDat22 E30-R2
Positionswerte/U 8192 (13 bit) 33554432 (25 bit) 33554432 (25 bit)
Umdrehungen ECN 1313: - ECN 1325: -

EQN 1325: 4096 (12 bit)

EQN 1337: 4096 (12 bit)

Elektr. zul. Drehzahl/
AbweichungenZ)

512 Striche:

5000 min~"/+1 LSB
12000 min~'/+100 LSB
2048 Striche:

1500 min~'/=1 LSB
12000 min~"/=50 LSB

15000 min~" (fir stetigen Positionswert)

Rechenzeit tqq/Taktfrequenz

<9 pus/<2 MHz

<7 us/< 8 MHz

XEL.time HPFout Datenrate

< 11 us bei 12,5 Mbit/s;
< 8,2 us bei 25 Mbit/s

Inkrementalsignale

U 1Vss!

Strichzahl*

512 2048

Grenzfrequenz -3 dB

2048 Striche: > 400 kHz
512 Striche: > 130 kHz

Systemgenauigkeit

2048 Striche: +20"
512 Striche: +60"

+20"

Elektrischer Anschluss

12-polig

16-polig (12+4-polig); mit Anschluss flr externen Temperatursensor

3)

Versorgungsspannung

DC3,6Vbis 14V

DC 4,0V bis 14V (empfohlen 12V)

Leistungsaufnahme
(maximal)

ECN 1313/ECN 1325 bei3,6V:<0,6 W
bei 14V:<0,7W
EQON 1325/EQN 1337  bei 3,6 V:<0,7W
bei 14 V:< 0,8 W

ECN 1325 bei 4 V- <700 mW;
bei 14 V: < 750 mW
EQN 1337 bei 4 V- <800 mW;
bei 14 V: < 850 mW

Stromaufnahme (typisch)

ECN 1313/ECN 1325 bei 5V:85 mA (ohne Last)
EQN 1325/EQN 1337  bei 5V: 105 mA (ohne Last)

ECN 1325 bei 12 V:30 mA
(ohne Kommunikation)

EQN 1337 bei 12 V- 40 mA
(ohne Kommunikation)

Welle

Konuswelle @ 9,25 mm; Konus 1:10

Mech. zul. Drehzahl n

ECN 1313/ECN 1325: < 15000 min~": EQN 1325/ EQN 1337: < 12000 min~"

Anlaufdrehmoment (typisch)

0,01 Nm (bei 20 °C)

Tragheitsmoment Rotor 2,6 - 1078 kgm?
Eigenfrequenz fg (typisch) 1800 Hz
Zul. Axialbewegung der +0,5 mm

Antriebswelle

Vibration 55 Hz bis 2000 Hz
Schock 6 ms

< 300 m/s2¥ (EN 60068-2-6)
<2000 m/s? (EN 60068-2-27)

Arbeitstemperatur

—40 °C bis 115 °C

Schutzart EN 60529

IP40 im angebauten Zustand

Masse

~03kg

Identnummer

ECN 1313: 768295-xx
EQN 1325: 827039-xx

* Bei Bestellung bitte auswahlen

1 Eingeschrankte Toleranzen

Abmessungen und Technische Daten von Geraten mit Functional Safety siehe Produktinformation.

Signalgrofie:
Symmetrieabweichung: 0,05
Signalverhaltnis: 0,9 bis 1,1
Phasenwinkel: 90° £5°el.
Storabstand E, F: > 100 mV

0,8Vss bis 1,2 Vsg

ECN 1325: 1178019-xx
EQN 1337:1178020-xx

ECN 1325: 1296522-xx
EQN 1337:1296523-xx

2 Drehzahlabhingige Abweichungen zwischen Absolut-

und Inkrementalsignalen

3 Auswertung optimiert fiir KTY 84-130 / PT1000 bei EnDat 3
4 Gultig nach Norm bei Raumtemperatur; bei
Arbeitstemperatur gelten bis 100 °C: < 300 m/s?;

bis 115 °C: < 150 m/s?
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Baureihe ECN/EQN 1300S

Absolute Drehgeber

e Statorankopplung 07B mit Verdrehsicherung fiir Axialmontage

e Konuswelle 65B

e Gerate mit funktionaler Sicherheit verfiigbar

¢ Fehlerausschluss fiir Rotor- und Statorankopplung nach EN 61800-5-2 maglich

19,541 50.5+1
45
8.7+0.8
2 max.
Te}
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Tolerancing ISO 8015
ISO 2768:1989-mH
<6 mm: 0.2 mm
Lagerung Kundenwelle

Messpunkt Arbeitstemperatur
Messpunkt Vibration siehe D 741714
Klemmschraube fir Kupplungsring SW2
Gussdeckel

= Verschlussschraube SW3 und S\W4

= Stiftleiste 16-polig (12+4-polig)

N —
| L T [ | |

= Abdrickgewinde M10

NoorwON-ZZ[HE

keine dynamische Bewegung zulassig

©

58

= Schraube DIN 6912 — M5x50 — 08.8 — MKL S\W4

7
4 |
/If—
X
4:1
=l —
V )
/
jt,i, % o] 90°
| ¢

= Ausgleich von Montagetoleranzen und thermischer Ausdehnung,

Fase am Gewindeanfang obligatorisch fur stoffschltssige Losdrehsicherung
Drehrichtung der Welle fir steigende Positionswerte

Absolut

ECN 1324S ‘ EQN 1336S
Schnittstelle DRIVE-CLIQ
Bestellbezeichnung DQO1

Positionswerte/U 16777216 (24 bit)

Umdrehungen - 4096 (12 bit)

Drehzahl < 15000 min~'(bei > 2 Positionsabfragen/U) < 12000 min~'(bei > 2 Positionsabfragen/U)
Rechenzeit <8us

TIME_MAX_ACTVAL

Inkrementalsignale -

Systemgenauigkeit +20"

Elektrischer Anschluss

16-polig (12+4-polig); mit Anschluss flr externen Temperatursensor”

Versorgungsspannung

DC 10V bis 28V

Leistungsaufnahme
(maximal)

10V-<1W
288V:<1,1W

10V:<09W
288V:<1W

Stromaufnahme (typisch)

24 V/: 38 mA (ohne Last) 24 V: 43 mA (ohne Last)

Welle

Konuswelle @ 9,25 mm; Konus 1:10

Anlaufdrehmoment (typisch)

0,01 Nm (bei 20 °C)

Tragheitsmoment Rotor 2,6 - 1078 kgm?
Eigenfrequenz fg (typisch) 1800 Hz

Zul. Axialbewegung der +0,5 mm

Antriebswelle

Vibration 55 Hz bis 2000 Hz | < 300 m/s? (EN 60068-2-6)
Schock 6 ms <2000 m/s? (EN 60068-2-27)

Arbeitstemperatur

-30 °C bis 100 °C

Schutzart EN 60529

IP40 im angebauten Zustand

Masse

~ 0,25 kg

Identnummer

1179144-xx 1179145-xx

Abmessungen und Technische Daten von Geraten mit Functional Safety siehe Produktinformation.

R Auswertung optimiert fir KTY 84-130 und PT 1000 (siehe auch Temperaturmessung in Motoren)

DRIVE-CLIQ ist eine geschltzte Marke der Siemens AG.
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Baureihe ECN/EQN 400

Absolute Drehgeber

e Statorankopplung 07B mit Verdrehsicherung fiir Axialmontage

Konuswelle 65B

°
e Gerate mit funktionaler Sicherheit verfiigbar
¢ Fehlerausschluss fiir Rotor- und Statorankopplung nach EN 61800-5-2 méglich

Kundenseitige Anschlussmalie

36.1
(34.5)

mm

Tolerancing ISO 8015
ISO 2768:1989-mH
<6 mm: £0.2 mm

Lagerung Kundenwelle

= Abdrtckgewinde M10

NOORWN = ZZ[F
N —
L | S | | B 1}

(=2}
o

Messpunkt Arbeitstemperatur

Messpunkt Vibration siehe D 741714
Klemmschraube flr Kupplungsring SW2
Verschlussschraube SW3 und SW4

= Schraube DIN 6912 — M5x50 - 08.8 - MKL SW4

0[2 0.1]A]

19.5+1 50.5+1
45
——
8.7+0.8
2 max.
[Te)
o~
o
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—
1 8
S
<30 |
S
33 |
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.
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I 2 S
X 4 éév
=YY
<10
75+0.1 <} [1:10]

Ausgleich von Montagetoleranzen und thermischer Ausdehnung, keine dynamische Bewegung zulassig
Fase am Gewindeanfang obligatorisch fUr stoffschllssige Losdrehsicherung
Drehrichtung der\Welle fir steigende Positionswerte

4:1

90° (6

Js.L/’-\ I
55

Absolut

ECN 413 ECN 425 %& EQN 425 EQN 437
Schnittstelle EnDat 2.2
Bestellbezeichnung EnDat01 EnDat22 EnDat01 EnDat22
Positionswerte/U 8192 (13 bit) 33554432 (25 bit) 8192 (13 bit) 33554432 (25 bit)
Umdrehungen - 4096 (12 bit)

Elektr. zul. Drehzahl/

1500 min~'/=1 LSB

15000 min~" (fiir

1500 min~'/«1 LSB

15000 min~"(fiir

Abweichungen? 12000 min~'/+50 LSB | stetigen Positionswert) | 12000 min~'/+50 LSB | stetigen Positionswert)
Rechenzeit tcq) <9us <7us <9us <7us

Taktfrequenz <2 MHz <16 MHz <2 MHz <16 MHz
Inkrementalsignale U 1Vss" = U 1Vsg" =

Strichzahl 2048 - 2048 -

Grenzfrequenz -3 dB > 400 kHz - > 400 kHz -

Systemgenauigkeit +20"

Elektrischer Anschluss* Kabel 5 m, mit oder Kabel 5 m, Kabel 5 m, mit oder Kabel 5 m,

ohne Kupplung M23

mit Kupplung M12

ohne Kupplung M23

mit Kupplung M12

Versorgungsspannung

DC 3,6V bis 14V

Leistungsaufnahme
(maximal)

36V:<06W
14V:<0,7W

36V:<0,7W
14V:<0,8W

Stromaufnahme (typisch)

5V-85 mA (ohne Last)

5 V- 105 mA (ohne Last)

Welle Konuswelle & 9,25 mm; Konus 1:10

Mech. zul. Drehzahl n < 15000 min™ < 12000 min™

Anlaufdrehmoment (typisch) | 0,01 Nm (bei 20 °C)

Tragheitsmoment Rotor 2,6 - 1078 kgm?

Eigenfrequenz fg (typisch) 1800 Hz

Zul. Axialbewegung der +0,5 mm

Antriebswelle

Vibration 55 Hz bis 2000 Hz | < 300 m/s® (EN 60068-2-6)

Schock 6 ms <2000 m/s? (EN 60068-2-27)

Max. Arbeitstemperatur 100 °C

Min. Arbeitstemperatur Kabel fest verlegt: —40 °C

Kabel bewegt: —10 °C

Schutzart EN 60529 IP64 im angebauten Zustand

Masse ~ 0,25 kg

Identnummer 1065932-xx 683644-xx 1109258-xx 683646-xx
* Bel Bestellung bitte auswahlen
n Eingeschrankte Toleranzen  Signalgrof3e: 0,8Vss bis 1,2 Vss

Symmetrieabweichung: 0,05
Signalverhéltnis:
Phasenwinkel:

0,9 bis 1,1
90° +b°el.

2 Drehzahlabhangige Abweichungen zwischen Absolut- und Inkrementalsignalen

Abmessungen und Technische Daten von Geraten mit Functional Safety siehe Produktinformation.
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Baureihe ERN 1300 inkeementl
Inkrementale Drehgeber ERN 1321 ERN 1381 ERN 1387 ERN 1326
e Statorankopplung 06 fiir Axialmontage . T
e Konuswelle 658 Schnittstelle [TLITTL U 1Vss [LITTL
Strichzahl*/ 1024/+64" 512/+60" 2048/+20" 1024/+64" 8192/+16"%
Systemgenauigkeit 2048/+32" 2048/+20" 2048/+32"
4096/+16" 4096/+16" 4096/+16"
Referenzmarke eine
Ausgangsfrequenz < 300 kHz = <300 kHz <150 kHz
Flankenabstand a > 0,35 us - > 0,35 us > 0,22 us
Grenzfrequenz -3 dB - > 210 kHz - -
19.5+1 50.5+1 Kommutierungssignale = o 1Vss" LITTL
45
T gr.08 Breite* - Z1-Spur? 3x120° 4 x 90°¥
2 max. Elektrischer Anschluss 12-polig 14-polig 16-polig
g =i ; \ersorgungsspannung DC5V 0,5V DC5V +0,25V DC5V 0,5V
~ E ° @ Stromaufnahme (ohne Last) | < 120 mA <130 mA <150 mA
— I A (| _ 0| o
S f Welle Konuswelle @ 9,25 mm; Konus 1:10
©
~3[1:10 Q@ @ Mech. zul. Drehzahl n < 15000 min™
14.8+0.1 Anlaufdrehmoment (typisch) | 0,01 Nm (bei 20 °C)
35 Tragheitsmoment Rotor 2,6 - 1078 kgm?
I \\7\ =i — . .
Z =\ H Eigenfrequenz fg (typisch) 1800 Hz
g S "‘u X
ﬁ 2 'Q-\ Zul. Axialbewegung der +0,5 mm
f\&{“(\ !-i | Antriebswelle
\ =)
\/ J;@, Vibration 55 Hz bis 2000 Hz | < 300 m/s?* (EN 60068-2-6)
X_/" - [ = é) é@ Schock 6 ms <2000 m/s? (EN 60068-2-27)
Max. Arbeitstemperatur 120 °C 120 °C 120 °C
222 25sl<3% 4096 Striche: 80 °C
>12
® Min. Arbeitstemperatur -40°C
<8 Ol 0.11A]
0 Schutzart EN 60529 IP40 im angebauten Zustand
Masse ~ 0,25 kg
2 *) & 65+0.02 far ECI/EQI 13xx Identnummer 385423-xx 534118-xx 749144-xx 574485-xx
=05 L ; Alternative: *) Bei Bestellung bitte auswahlen
I Kundenssitige Anschlussmae ECN/EQN 1300 mit Nut fir Eingeschrankte Toleranzen  Signalgrofse: 08Vssbis 1,2Vss
Statorankopplung zur Verdrehsicherung auch anwendbar. Symmetrle"ab\(velchung. 0,05
Signalverhéltnis: 0,9 bis 1,1
Phasenwinkel: 90° +5° el.
Storabstand E, F: 100 mV
mm . I
310 75501 [ Z10:02]A] 2 Ein sinus- und ein kosinusférmiges Signal pro Umdrehung; siehe Prospekt Schnittstellen von HEIDENHAIN-Messgeréten
Tolerancing 1SO 8015 15 3) Drei Rechtecksignale mit Signalperioden von 90° oder 120° mech. Phasenversatz;
ISO 2768:1989-mH 5 il siehe Prospekt Schnittstellen von HEIDENHAIN-Messgeréten
<6 mm: £0.2 mm 4 Gliltig nach Norm bei Raumtemperatur; bei Arbeitstemperatur gelten bis 100 °C: < 300 m/s?

bis 120 °C: < 150 m/s?

Lagerung Kundenwelle % Durch integrierte Signalverdopplung

Kundenseitige Anschlussmalie

Messpunkt Arbeitstemperatur

Klemmschraube flr Kupplungsring SW2

Gussdeckel

Verschlussschraube SW3 und SW4

Platinenstecker 12-polig, 14-polig oder 16-polig

Referenzmarkenlage Welle — Kappe

= Abdrtckgewinde M10

= Selbstsichernde Schraube ISO 6912 — M5 x 50 — 08.8 SW4

= Ausgleich von Montagetoleranzen und thermischer Ausdehnung, keine dynamische Bewegung zuldssig
= Drehrichtung der Welle fir Ausgangssignale gemaf Schnittstellenbeschreibung

©CONOORWN=ZQ [
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Baureihe ECI/EQI 1100

Absolute Drehgeber

¢ Flansch (82A) fiir Axialmontage
Einseitig offene Hohlwelle @ 6 mm

°
e Ohne Eigenlagerung
[ ]

Weitere vereinfachte AnschlussmaRe (D1414810) auf Anfrage oder auf www.heidenhain.de

WELLA1=82A 332

(48.9)
43

12565103

36.867®

NOORWN=ZZ[F
N —

O[20.06[A]

(21.6)
(1.7) 19.9+0.5
18.3
4)
®\E:::} M1
H 5~ 2.1
=
© 2
Q e

|
(@ 36.5)

Lagerung Kundenwelle
Messpunkt Arbeitstemperatur
Messpunkt Vibration
Kontaktflache Nut

(19.25)

WELLA1 = 1KA
== nk
-
= -
+0.8
19.9 0
o
H
0
™
Q

Mo

Fase am Gewindeanfang obligatorisch fir stoffschllssige Losdrehsicherung

Wellenanlage; ganzflachige Auflage beachten!

Nut nur fir ECN/EQN und ECI/EQI mit WELLAT = 1KA nétig
Flanschanlage ECI/EQI; ganzflachige Auflage beachten!

Kupplungsanlage ECN/EQN

> 355 -—H 90°...120°
2+0.1 @
5 \\I [/]o.01
B 2.3+0.1
ﬁ%s >23 K
Q
| [=0.2 . @ Al
[=]0.06]B (
7) - i
AN ® @)
¢c = ° & o <
& g o
Q Al
- 2[A
FER® s
Miamanle)
C
(2205 ECNEQN) D 31 16201
(2204 [ECTEQD) <04 @
(9203 ECTEBD — )
+0. ) F
[/1005]A]® ( L l
to) 2
~
5 I | | 60°
Vi >

Anbaumald: maximal zuldssige Abweichung zwischen Wellenanlage und Kupplungsanlage.
Ausgleich von Montagetoleranzen und thermischer Ausdehnung, davon +0,15 mm dynamische axiale Bewegung zulassig (ECN/EQN)

Maximal zulassige Abweichung zwischen Wellenanlage und Flanschanlage. Ausgleich von Montagetoleranzen und thermischer Ausdehnung;
Dynamische Bewegung im gesamten Bereich zuldssig (ECI/EBI/EQI)
Flanschanlage ECI/EBI; ganzflachige Auflage beachten!

Freistich
Mégliche Zentrierbohrung

Abstand zur Abdeckung; Ausbruch fur Stiftleiste, Buchsenleiste und Litzen beachten
Schraube ISO 4762 — M3x10 — 8.8 — MKL, Anzugsmoment 1 Nm +0.1 Nm
Schraube ISO 4762 — M3x25 - 8.8 — MKL, Anzugsmoment 1 Nm +0.1 Nm
Formschlusselement. Auf korrekten Eingriff in Nut achten, z. B. durch Messung des Geratelberstands mm

Drehrichtung der\Welle flUr steigende Positionswerte

Stiftleiste 15-polig

Mafsangabe fir JH Standardkabel

Bauraum fUr Kabel beachten

| HE
|
\
©3.2+0.1
/
@ 4.5:0.1

Tolerancing ISO 8015
ISO 2768 -m H
<6 mm: £0.2 mm

Absolut

ECI 1119 - Singleturn

Funofw“a‘

Absolut

EQI 1131 — Multiturn

Schnittstelle EnDat 2.2 EnDat 3 EnDat 2.2 EnDat 3
Bestellbezeichnung EnDat22 E30-R2 EnDat22 E30-R2
Positionswerte/U 524288 (19 bit)

Umdrehungen - 4096 (12 bit)

Rechenzeit t¢g| <bus - <bus -

Taktfrequenz <16 MHz <16 MHz

XEL.time HPFout - < 11 ys bei 12,5 Mbit/s | — < 11 ps bei 12,5 Mbit/s
Datenrate < 8,2 ps bei 25 Mbit/s < 8,2 us bei 25 Mbit/s
Laufzeit - 14 ps (typisch) = 14 ps (typisch)
Systemgenauigkeit +120"

Elektrischer Anschluss

15-polig (mit Anschluss fur externen Temperatursensor) "

Kabelldnge EnDat 3: < 100 m bei 12,5 Mbit/s; < 40 m bei 25 Mbit/s
EnDat 2.2: < 100 m?
\ersorgungsspannung DC 3,6V bis 14V
Leistungsaufnahme 36V:<0,65W 12 V: 45 mA (ohne 36V-<0,75W 12 V:50 mA (ohne
(maximal) 14V:<0,7W Kommunikation) 14V:<0,85W Kommunikation)
Stromaufnahme (typisch) 5V:95 mA (ohne Last) | 4V:<0,85W; 5V: 115 mA 4V:<0,95W,
14V:<0,9W (ohne Last) 14V:<1W
Welle* einseitig offene Hohlwelle fir Axialklernmung & 6 mm ohne Formschlusselement (82A) oder mit
Formschlusselement (1KA)
Drehzahl < 15000 min™ < 12000 min™'
Tragheitsmoment Rotor 0,2 - 1078 kgm?

Winkelbeschleunigung Rotor

<1-10° rad/s?

Zul. Axialbewegung der
Antriebswelle

+0,4 mm

Vibration 55 Hz bis 2000 Hz

Schock 6 ms

Stator: < 400 m/s2; Rotor: < 600 m/s? (EN 60068-2-6)
<2000 m/s? (EN 60068-2-27)

Arbeitstemperatur

—40 °C bis 110 °C

Ansprechschwelle

Fehlermeldung Temperatur

Uberschreitung

125 °C (Messgenauigkeit des internen Temperatursensors: +1 K)

Schutzart EN 60529

IPOO im angebauten Zustand®

Masse

~ 0,04 kg

Identnummer

1164809-xx

* Bel Bestellung bitte auswahlen
Y EnDat22: Auswertung optimiert fir Temperatursensor KTY 84-130; £30-R2: Auswertung optimiert fir KTY 84-130 und PT 1000

(siehe auch Temperaturmessung in Motoren)
2 Siehe auch Prospekt Schnittstellen von HEIDENHAIN-Messgeréten
3) Siehe Elektromagnetische Vertraglichkeit unter Allgemeine elektrische Hinweise im Prospekt Schnittstellen von

HEIDENHAIN-Messgeréten.

1259551-xx

1164811-xx

Abmessungen und Technische Daten von Geraten mit Functional Safety siehe Produktinformation.

1259552-xx
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Baureihe ECI/EQI 1100

Absolute Drehgeber

e Synchroflansch (70F) fiir Axialmontage

¢ Einseitig offene Hohlwelle @ 6 mm (82A)
¢ Ohne Eigenlagerung
[ ]

Weitere vereinfachte Anschlussmaf3e (D1169667) auf Anfrage oder auf www.heidenhain.de

21.9+05
2+00.15
2.38,
0.5405
0 ® e @
) (\ H D ’
— "
\ ®
@ 2
) 7
ey 3 3 9 o — o | 7o
— = & g & e » 2
4 S g s 8 4 =
NEg/ /" - N i ®@
)
Y O
|
> | =|/1]
9 _ | [ 3.44+02 © Y S
B H
12408 3:1 :
: (19.25) Q
L. 22.25+0. (\C : :
Kundenseitige Anschlussmaf3e = /\ ®
>9
<——‘ — 90°...120°
| > 3.55
200 \t\/ 7] “ [A]
/10.01]A
o © 2350,
¥>/B vos 1 @
4
Q
. +03
‘“ ﬁﬁl\& =008 B~
% o H
% —H ®
® - ®
© S5 N\ ® ® =
g s o IR 8 @ 5
k\\\\\\\‘ii Q Vi
[#]o.02[A
e—1 /10.05[A]®)[E2]
6z 006]A] oA QET 5 1eso
@G EE <04 \©
Baureihe Name Flansch Welle Schnitt- L2 L3
ctalle ® e
E1 ECN/EQN  OUA 1KA  EnDat01/22 2+05 - L
E2 ECI/EQI  70C  1KA/82A EnDat22 2+04 - © (
E3 ECI/EQI 70F 82A EnDat22 - 004 ~ N
E4  ECJEQI 70F  82A  EnDat0l - 003 S T 60
E5 ECI/EBI 70E 82C EnDat22 - 003 Vi —
= Lagerung Kundenwelle [T sl = @
. + o
M = Messpunkt Arbeitstemperatur %t || o ~A
1 = Drehrichtung derWelle fUr steigende Positionswerte I ol
2 = Wellenanlage; Ganzflachige Auflage beachten! <07 8
3 = Flanschanlage; Ganzflachige Auflage beachten!
4 = Nut nur firWelle 1KA notig
5 = AnbaumaR: Maximal zuldssige Abweichung zwischen Wellenanlage und Flanschanlage.
Ausgleich von Montagetoleranzen und thermischer Ausdehnung; ECI/EQI/EBI: Dynamische Bewegung im gesamten Bereich zulassig.
ECN/EQN: £0.15 mm dynamische axiale Bewegung zuldssig
(Bei Verwendung der ATS-Software zur Anbaulberprifung, abweichender Anzeigewert von 2 mm anstatt 0 mm fir Anbaumafi.)
6 = Fase am Gewindeanfang obligatorisch fur stoffschllssige Losdrehsicherung
7 = Wellenbefestigungsschraube DIN EN ISO 4762 — M3x25 — 8.8 mit stoffschlissiger Losdrehsicherung: ID 202264-86; Anzugsmoment 1 Nm +0.1 Nm
8 = Klemmflache
9 = Kontaktflache Nut
10 = Mogliche Flanschbefestigung mit Befestigungssatz, ID 1264352-xx; Anzugsmoment 1 Nm +0.1 Nm; Auf Ausrichtung der Abflachung achten!
11 = Magliche Zentrierbohrung
12 = Stiftleiste 15-polig mm
13 = Malfdangabe fur JH Standardkabel
14 = Bauraum fur Kabel beachten Tolerancing ISO 8015
15 = Abstand zur Abdeckung; Ausbruch fir Stiftleiste, Buchsenleiste und Litzen beachten 1ISO 2768:1989-mH
16 = Freistich <6 mm: £0.2 mm
17 = Kupplungsanlage ECN/EQN
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Absolut

ECI 1119 - Singleturn

EQI 1131 — Multiturn

Schnittstelle

EnDat 2.2

Bestellbezeichnung

EnDat22

Positionswerte/U 524288 (19 bit)

Umdrehungen - 4096 (12 bit)
Rechenzeit t¢g| <bus

Taktfrequenz <16 MHz

Systemgenauigkeit +120"

Elektrischer Anschluss

15-polig (mit Anschluss flr externen Temperatursensor)

1)

Kabellange <100 m

Versorgungsspannung DC 3,6V bis 14V

Leistungsaufnahme 36V:<0,65W 36V:<0,75W
(maximal) 14V:<0,7W 14V:<0,85W
Stromaufnahme (typisch) 5V:95 mA (ohne Last) 5V:115 mA

Welle einseitig offene Hohlwelle fir Axialklernmung & 6 mm

Drehzahl < 15000 min™’ < 12000 min™’
Tragheitsmoment Rotor 0,2 - 1078 kgm?

Zul. Axialbewegung der +0,4 mm

Antriebswelle

Vibration 55 Hz bis 2000 Hz
Schock 6 ms

Stator: < 400 m/s2: Rotor: < 600 m/s2 (EN 60068-2-6)

<2000 m/s? (EN 60068-2-27)

Arbeitstemperatur

—40 °C bis 110 °C

Schutzart EN 60529

IPO0 im angebauten Zustand?

Masse

~ 0,04 kg

Identnummer

HEIDENHAIN-Messgeréten.

1164812-xx

1164813-xx

R Auswertung optimiert flir Temperatursensor KTY 84-130 (siehe auch Temperaturmessung in Motoren)
2 Siehe Elektromagnetische Vertrdglichkeit unter Allgemeine elektrische Hinweise im Prospekt Schnittstellen von
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Baureihe ECI/EBI 1100 Absolut
Absolute Drehgeber ECI 1118 - Singleturn EBI 1135 — Multiturn
¢ Flansch (70E) fir Axialmontage .
¢ Einseitig offene Hohlwelle @ 6 mm (82C) Schnittstelle EnDat 2.2
e Ohne Eigenlagerung - 7
¢ EBI 1135: Multiturn-Funktion tliber batteriegepufferten Umdrehungszahler Besiclibeeidiy Enbeizz
D) T Positionswerte/U 262144 (18 bit) 262144 (18 bit; 19 bit Datenwortlange mit LSB = 0)
9.9+0.1 Umdrehungen - 65536 (16 blt)z)
2 +0.15
OO i Rechenzeit tgg| <6 us
24597 | = @ Taktfrequenz <8 MHz
] Systemgenauigkeit +120"
@l oo i3 Lu Elektrischer Anschluss 15-polig
[e0) T |
G| = Ep—
S g = Kabelldnge <100 m
© o
8 = Versorgungsspannung DC 3,6V bis 14V Drehgeber Up: DC 3,6V hbis 14V
i Pufferbatterie Uga: DC 3,6V bis 5,25V
12.3£0.7 Leistungsaufnahme Normalbetrieb bei 3,6 V: 0,52 \W
— (maximal) Normalbetrieb bei 14 V: 0,6 W
Stromaufnahme (typisch) 5V:80 mA (ohne Last) Normalbetrieb bei 5 V: 80 mA (ohne Last)
197} Pufferbetrieb: 22 yA (bei drehender Welle)
- 12 pA (im Stillstand)
Kundenseitige Anschlussmalie B S
3:1 p Welle einseitig offene Hohlwelle & 6 mm, Axialklemmung
Q
. <S : \ /\ Mech. zul. Drehzahl n < 15000 min™’ < 12000 min™’
9 min. @
o \a | ,1,3.55min. 7‘ 90°...120° Mech. zul. Beschleunigung | < 10° rad/s?
‘ 2+0.1 ®
6] B [/To.01 Tragheitsmoment Rotor 0,2 - 1078 kgm?
Jan 2.320.1
4 ===/ P g Zul. Axialbewegung der 0,3 mm
ﬁ . £03 S o Antriebswelle
in.| N\ 202 | g 2
o [=[o01[B - Vibration 55 Hz bis 2000 Hz | < 300 my/s? (EN 60068-2-6)
o pe=p iz Schock 6 ms <1000 m/s? (EN 60068-2-27)
[ee)
S o @ - :
= e © . Arbeitstemperatur —20 °C bis 115 °C
6] @5 > 2
o~ (e}
i Q s Schutzart EN 60529 IPoo¥
1 emE® [/]o0.02]A Q — Yor
asse =0, g
®) L [/To1]A]1®
(205 ECNEQND D Identnummer 728563-xx 820725xx
(2=0.4 (ECVEQD)
0203 ECIEBI c R Externer Temperatursensor und Online-Diagnose werden nicht unterstitzt.
+0. N . . ™ . . . . .
mm (ECI/EBD 871 16201 2 7ur korrekten Ansteuerung des Gebers sind die EnDat-Spezifikation 297403 und die EnDat Application Notes 722024, Kapitel 13,
® 0.4 max. ® Batteriegepufferte Messgeréte zu beachten.
Tolerancing 1SO 8015 45° 3) Bei T =25 °C;: Ugar = 3,6 V
'Sg 2768 _(;nZH / [ 4 Siehe Elektromagnetische Vertréglichkeit unter Allgemeine elektrische Hinweise im Prospekt Schnittstellen von
<omm: £0.2mm y ( L HEIDENHAIN-Messgeréten.
£
IR | U 60°
= Lagerung Kundenwelle g
M = Messpunkt Arbeitstemperatur A I B
1 = Kontaktfliche Nut S| = @)
2 = Fase am Gewindeanfang obligatorisch fir stoffschliissige Losdrehsicherung = ||| ﬁ \Ef
3 = Wellenanlage; Ganzflachige Auflage beachten! N
4 = Nut nur fir ECN/EQN und ECI/EQI, WELLA1 = 1KA nétig 0.7 max. 8
5 = Flanschanlage ECI/EQI; Ganzflachige Auflage beachten!
6 = Kupplungsanlage ECN/EQN
7 = Maximal zulassige Abweichung zwischen VWellenanlage und Kupplungsanlage. Ausgleich von Montagetoleranzen und thermischer Ausdehnung,
davon +0.15 mm dynamische axiale Bewegung zulassig
8 = Maximal zuldassige Abweichung zwischen Wellenanlage und Flanschanlage. Ausgleich von Montagetoleranzen und thermischer Ausdehnung
9 = Flanschanlage ECI/EBI; Ganzflachige Auflage beachten!
10 = Freistich
11 = Mogliche Zentrierbohrung
12 = Klemmflache
13 = Schraube ISO 4762 — M3x16 — 8.8 mit stoffschllssiger Losdrehsicherung, Anzugsmoment 1.15 Nm +0.05 Nm
14 = Drehrichtung derWelle fir steigende Positionswerte

68 69



Baureihe ECI/EBI/EQI 1300 Absolut
c'-"o“ﬂ‘ c'-"o“ﬂ‘ cﬁo““‘
Absolute Drehgeber Eci 1319 ERED ‘ EQ! 1331 ‘ EBI 1335 (AL
¢ Montage kompatibel zu fotoelektrischen Drehgebern mit Statorankopplung 07B -
* Flansch OYA fiir Axialmontage Al | Sl Bt 2.2
¢ Einseitig offene Hohlwelle & 12,7 mm 44C 9 -
« Ohne Eigenlagerung Bestellbezeichnung EnDat22
e Weitere vereinfachte AnschlussmalRe auf Anfrage S EeEU 524288 (19 bit)
Umdrehungen - 4096 (12 bit) 65536 (16 bit)®
23.15+1
Elektr. zul. Drehzahl/ < 15000 min~" (filr stetigen Positionswert)
S Abweichungen
L==
T~ | Rechenzeit tcgl <buyus
Taktfrequenz <16 MHz
o | ©
©
§ ol —1 e Systemgenauigkeit +65"
g o S
Q [ Elektrischer Anschluss 16-polig mit Anschluss fUrTemperatursensor”
n —
1 Kabellange <100 m
35
Versorgungsspannung DC 3,6V bis 14V Drehgeber Up:
2.5 DC 3,6V bis 14V
- i ® Pufferbatterie UgaT:
Kundenseitige Anschlussmaf3e B >8 E LLEEvasezoy
Y )
222 | 26<L<3p 2:1 S Leistungsaufnahme 36V:<0,65W 36V:<0,75W 36V:<0,65W
a0 = (maximal) 14V:<0,7W 14V:<0,85W 14V:<0,7W
520. [ E—_—— 90°...120°
L 1X30% B ® Stromaufnahme (typisch) 5V-95 mA (ohne Last) 5V: 115 mA (ohne Last) Normalbetrieb bei 5 V-
Y 95 mA (ohne Last)
T ] Pufferbetrieb:
@ 0.02]A] 160 pA (drehende Welle)?
) . ~[:10 16 pA (im Stillstand)
@ +0.3 /Jr . Welle einseitig offene Hohlwelle fir Axialklernmung & 12,7 mm
%  — 2°51'45" .
%H *;;/\\ Mech. zul. Drehzahl n < 15000 min™ < 12000 min™
PV
@J‘If / Tragheitsmoment Rotor 2,6 - 1078 kgm?
2 |
L 5 Zul. Axialbewegung der 0,5 mm
4 Q Antriebswelle
0.8+0.2x15° Vibration 55 Hz bis 2000 Hz | Stator: < 400 m/s?; Rotor: < 600 m/s? (EN 60068-2-6)
0 . >3.5 Schock 6 ms <2000 m/s? (EN 60068-2-27)
2 15J 4.5+0.2 Arbeitstemperatur —40 °C bis 115 °C
nsprechschwelle essgenauigkeit des internen Temperatursensors: +
D1 b2 s S Ansprechschwell 130 °C (M igkeit des i T 1K
212.7G6® | T 12.7h6 ® - Fehlermeldung Temperatur
2?1 Uberschreitung
0
mm \\ S \\7 S o Schutzart EN 60529 IP20 im angebauten Zustand
- 8
Tolerancing ISO 8015 § T 90°...120° ol I Masse ~ 0,13 k
ISO 2768:1989-mH P K 2 S °
<6 mm:+0.2 mm o8 ® Identnummer 8106671-xx 810662-xx 1230275-xx
= Lagerung Kundenwelle 2 L .
M1 = Messpunkt Arbeitstemperatur o ;; §U$¥Vertzu5ngcolﬁlmlertéué \’jTY 84-130
M2 = Messpunkt Vibration siehe auch D 741714 Q el = °C;, Ugar =3,
1 = Platinenstecker 16-polig 3) Zur korrekten Ansteuerung des Gebers sind die EnDat-Spezifikation 297403 und die EnDat Application Notes 722024, Kapitel 13,
2 = Verschlussschraube SW3 und SW4 Batteriegepufferte Messgeréte zu beachten
3 = Schraube ISO 26912 — M5x30 — 08.8 — MKL SW4
4 = Schraube ISO 4762 — M4x10 — 8.8 - MKL SW3 A Abmessungen und Technische Daten von Geraten mit Functional Safety siehe Produktinformation.
5 = Funktionsdurchmesser Konus fir ECN/EQN 13xx I
6 = Fase am Gewindeanfang obligatorisch flr stoffschllissige Losdrehsicherung @
7 = Flanschanlage Ex|/Resolver; Ganzflachige Auflage beachten! 4£0.2
8 = Wellenanlage; Ganzflachige Auflage beachten!
9 = Anbaumal3: Maximal zuldssige Abweichung zwischen \Wellenanlage und Flanschanlage. ® 105 L
Ausgleich von Montagetoleranzen und thermischer Ausdehnung. ECI/EQI: dynamische —

Bewegung im gesamten Bereich zulassig. ECN/EQN: keine dynamische Bewegung zulassig
10 = Abdrickgewinde M10
11 = Drehrichtung derWelle fir steigende Positionswerte
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ECI 1319, EQI 1331

Drehgeber fiir absolute Positionswerte mit sicherer Singleturn-Information

¢ Robustes induktives Abtastprinzip

Befestigungsflansch 0YA

Montage kompatibel zu fotoelektrischen Drehgebern mit Statorkupplung 07B

(@ 50.8)
D1
|

O 56

Kundenseitige Anschlussmaf3e

D1 D2

21266 ® | @12h6 ®
@12.7G6 ®| @ 12.7h6 ®

mm

Tolerancing ISO 8015
ISO 2768:1989 - m H
<6 mm: £0.2 mm

Lagerung Kundenwelle

Messpunkt Arbeitstemperatur

Messpunkt Vibration siehe auch D 741714
Platinenstecker 16-polig (12+4-polig)
Verschlussschraube SW3 und SW4

= Schraube DIN 6912 — M5x30 - 08.8 — MKL SW4
Schraube ISO 4762 — M4x10 - 8.8 — MKL SW3
Funktionsdurchmesser Konus fir ECN/EQN 13xx

Wellenanlage; ganzflachige Auflage beachten!

QCONOOLWN—=ZZ[
N —

ECN/EQN: keine dynamische Bewegung zulassig
10 = Abdrickgewinde M10
11 = Drehrichtung derWelle fir steigende Positionswerte
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Einseitig offene Hohlwelle fiir Axialklemmung @ 12,7 mm (44C) oder & 12 mm (44A)
Weitere vereinfachte AnschlussmalRe auf Anfrage

S
Y 28 2
2:1 Q
1x30° N
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R
B 90°...120° N
® 7
8

Fase am Gewindeanfang obligatorisch fir stoffschllssige Losdrehsicherung
Flanschanlage ExI/Resolver; ganzflachige Auflage beachten!

= Anbaumalf} zwischen Wellenanlage und Flanschanlage.
Ausgleich von Montagetoleranzen und thermischer Ausdehnung.
ECI/EQI: dynamische Bewegung im gesamten Bereich zulassig.

- o

4+0.2
© 1205_||

Absolut
—fiona —fona,

EC1 1319 - Singleturn (555 EQI 1331 - Multiturn (55
Schnittstelle EnDat 3
Bestellbezeichnung E30-R2
Positionswerte/U 524288 (19 bit)
Umdrehungen - 4096 (12 bit)
XEL.time HPFout < 11 ps bei 12,5 Mbit/s
Datenrate < 8,2 ps bei 25 Mbit/s
Laufzeit" 14 ps (typisch)
Systemgenauigkeit +65"
Elektrischer Anschluss Platinenstecker 16-polig (12+4; mit separater Steckmadglichkeit fiir externen Temperatursensor)®
Kabellange bei 125 Mbit/s: < 100 m; bei 25 Mbit/s: < 40 m
Versorgungsspannung DC 4V bis 14V (empfohlen: 12V)
Leistungsaufnahme? 4V-<0,85W 4V-<0,95W
(maximal) 14V-<09W 14V-<1W
Stromaufnahme (typisch) 12 V: < 45 mA (ohne Kommunikation) 12 V: < 50 mA (ohne Kommunikation)
Welle einseitig offene Hohlwelle fir Axialklernmung @ 12,7 mm (44C) oder & 12 mm (44A)
Drehzahl < 15000 min™' < 12000 min™'
Tragheitsmoment Rotor 2,45 - 107 kgm? 2,6 - 108 kgm?
Winkelbeschleunigung Rotor | < 1 - 10° rad/s?
Axialbewegung Antriebswelle | < +0,5 mm
Vibration 55 Hz bis 2000 Hz | Stator: < 400 m/s?; Rotor: < 600 m/s? (EN 60068-2-6)
Schock 6 ms < 2000 m/s? (EN 60068-2-27)
Arbeitstemperatur —40 °C bis 115 °C
Ansprechschwelle 130 °C (Messgenauigkeit des internen Temperatursensors: +1 K)
Fehlermeldung Temperatur
Uberschreitung
Relative Luftfeuchte <93 % (40 °C/21 d gemal’ EN 60068-2-78); Kondensation ausgeschlossen
Schutzart EN 60529 P20
Masse ~ 0,13 kg
Identnummer Welle 44C: 1286377-01; Welle 44A: 1286377-06 Welle 44C: 1286378-01; Welle 44A: 1286378-06

) Siehe EnDat Application Notes
2 Siehe Allgemeine elektrische Hinweise im Prospekt Schnittstellen von HEIDENHAIN-Messgerédten oder unter www.heidenhain.de
3) Auswertung optimiert flir KTY 84-130 und PT 1000 (siehe auch Temperaturmessung in Motoren)

Abmessungen und Technische Daten von Geraten mit Functional Safety siehe Produktinformation.



Baureihe ECI/EQI 1300S

Absolute Drehgeber

¢ Montage kompatibel zu fotoelektrischen Drehgebern mit Statorankopplung 07B
¢ Flansch 0YA fiir Axialmontage

¢ Einseitig offene Hohlwelle & 12,7 mm 44C
[ ]

o

Ohne Eigenlagerung

Weitere vereinfachte AnschlussmalRe auf Anfrage

Kundenseitige Anschlussmaf3e

23.15+1

(@ 50.8)

@12.7G6 ®

T

|
L
& 56

D1 D2
B12.7G6® | &12.7h6 ®

mm

Tolerancing ISO 8015
ISO 2768:1989-mH
<6 mm: £0.2 mm

M1
M2

Lagerung Kundenwelle

Platinenstecker 16-polig

OCoOo~NOOOTr~WN =

Messpunkt Arbeitstemperatur
Messpunkt Vibration siehe auch D 741714

Verschlussschraube SW3 und SW4

= Schraube ISO 6912 — M5x30 - 08.8 — MKL SW4

Schraube I1SO 4762 — M4x10 — 8.8 — MKL SW3

Funktionsdurchmesser Konus fir ECN/EQN 13xx

Fase am Gewindeanfang obligatorisch fUr stoffschllssige Losdrehsicherung
Flanschanlage ExI/Resolver; Ganzflachige Auflage beachten! 4£0.2
Wellenanlage; Ganzflachige Auflage beachten!
= Anbaumal3: Maximal zulassige Abweichung zwischen \Wellenanlage und Flanschanlage.
Ausgleich von Montagetoleranzen und thermischer Ausdehnung. ECI/EQI: dynamische
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90°...120°

@17<D< P 20
@ 50.8H7 ®

@12.7h6 ®

Absolut

c‘f‘°“a‘
EC1 13195 (EES) ‘

C '\°“a‘
EQl 13315 EXES

Schnittstelle

DRIVE-CLIQ

Bestellbezeichnung

DQO1

Positionswerte/U 524288 (19 bit)

Umdrehungen - 4096 (12 bit)
Rechenzeit <12 ps

TIME_MAX_ACTVAL

Systemgenauigkeit +65"

Elektrischer Anschluss

16-polig mit Anschluss fUrTemperatursensor”

Kabellange

<40m

Versorgungsspannung

DC 24V (10V bis 28,8 V; bis DC 36 V. mdglich ohne

Beeintrachtigung der Funktionalen Sicherheit)

Leistungsaufnahme
(maximal)

10V-<1,1W
288V:<1,25W

10V:<1,2W
288V:<1,3b5W

Stromaufnahme (typisch)

24 V: 40 mA (ohne Last)

24 V: 45 mA (ohne Last)

~ oA ©

Bewegung im gesamten Bereich zulassig. ECN/EQN: keine dynamische Bewegung zulassig

10 = Abdriickgewinde M10

11 = Drehrichtung derWelle fir steigende Positionswerte

74

T

RER

Welle einseitig offene Hohlwelle fir Axialklernmung & 12,7 mm

Mech. zul. Drehzahl n < 15000 min™ < 12000 min™
Tragheitsmoment Rotor 2,6 - 1078 kgm?

Zul. Axialbewegung der +0,5 mm

Antriebswelle

Vibration 55 Hz bis 2000 Hz | Stator: < 400 m/s?; Rotor: < 600 m/s? (EN 60068-2-6)

Schock 6 ms

<2000 m/s? (EN 60068-2-27)

Arbeitstemperatur

—40 °C bis 100 °C

Ansprechschwelle
Fehlermeldung Temperatur
Uberschreitung

120 °C (Messgenauigkeit des internen Temperatursensors: +1 K)

Schutzart EN 60529

IP20 im angebauten Zustand

Masse

Identnummer

1222049-xx

1222051-xx

R Auswertung optimiert fur KTY 84-130 und PT 1000 (siehe auch Temperaturmessung in Motoren)

Abmessungen und Technische Daten von Geraten mit Functional Safety siehe Produktinformation.

DRIVE-CLIQ ist eine geschltzte Marke der Siemens AG.
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Baureihe ECI/EBI 100

Absolute Drehgeber

¢ Flansch fiir Axialmontage
¢ Durchgehende Hohlwelle
e Ohne Eigenlagerung
[ ]

EBI 135: Multitur-Funktion Giber batteriegepufferten Umdrehungszahler

91

8.7

D 92 max.

B

NS NSRS
D2®
@78

N

mm

Tolerancing ISO 8015
ISO 2768:1989-mH
<6 mm: £0.2 mm

Lagerung Kundenwelle
Kundenseitige Anschlussmafe
Messpunkt Arbeitstemperatur

Platinenstecker 15-polig

Berlhrungsschutz nach EN 60529
Erforderlich bis max. & 92 mm

©CONOTREWN-=ZRH

76

Zylinderschraube ISO 4762-M3 mit Scheibe 1ISO 7092 (3x)
= SW2.0 (6x), gleichmaRig mit ansteigendem Drehmoment Uber Kreuz anziehen
= Wellenarretierung: Funktion siehe Montageanleitung

Ausgleich von Montagetoleranzen und thermischer Ausdehnung, keine dynamische Bewegung

D1 D2
&30G6 | &30h7
&38G6 | @38h7
@ 50G6 | @ 50h7

€
3
Q

Erforderlicher Einbaurahmen fir Ausgangskabel mit Kabelschelle (Zubehdr). Biegeradius Anschlussadern min. R3 mm
Drehrichtung der\Welle fUr steigende Positionswerte

Absolut
ECI 119 - Singleturn EBI 135 — Multiturn
Schnittstelle* EnDat 2.1 EnDat 2.2 EnDat 2.2
Bestellbezeichnung EnDat01 EnDat22" EnDat22"
Positionswerte/U 524288 (19 bit)
Umdrehungen - 65536 (16 bit)?
Elektr. zul. Drehzahl/ <3000 min~'/+128 LSB | < 6000 min~" (fiir stetigen Positionswert)
Abweichungen® <6000 min~'/+256 LSB
Rechenzeit tcg) <8us <6 s
Taktfrequenz <2 MHz <16 MHz
Inkrementalsignale U 1Vss - -
Strichzahl 32 - -
Grenzfrequenz -3 dB > 6 kHz typ. - -
Systemgenauigkeit +90"
Elektrischer Anschluss 15-polig 15-polig mit Anschluss fUrTemperatursensor‘”
Kabelldange < 100m
Versorgungsspannung DC 3,6V bis 14V Drehgeber Up: DC 3,6V bis 14V
Pufferbatterie Ugat: DC 3,6 V bis 5,25V
Leistungsaufnahme 36V <058W Normalbetrieb bei 3,6 V- 0,53 W
(maximal) 14V:-<0,7W Normalbetrieb bei 14 V:  0,63W
Stromaufnahme (typisch) 5V:80 mA (ohne Last) | 5V:75 mA (ohne Last) | Normalbetrieb bei 5V: 75 mA (ohne Last)
Pufferbetrieb®: 25 pA (bei drehender Welle)
12 pA (im Stillstand)
Welle* durchgehende Hohlwelle & = 30 mm, 38 mm, 50 mm
Mech. zul. Drehzahl n <6000 min™’
Tragheitsmoment Rotor @ = 30 mm: 64 - 1078 kgm?
@ = 38 mm: 58 - 1078 kgm?
@ = 50 mm: 64 - 1078 kgm?
Zul. Axialbewegung der +0,3 mm
Antriebswelle
Vibration 55 Hz bis 2000 Hz | < 300 m/s? (EN 60068-2-6)
Schock 6 ms <1000 m/s? (EN 60068-2-27)
Arbeitstemperatur -30 °C bis 115 °C
Schutzart EN 60529 IP20 im eingebauten Zustand®
Masse =30 mm: = 0,19 kg
g =38mm: = 0,16 kg
& =50 mm: = 0,14 kg
Identhummer 823406-xx 823407-xx 823405-xx

* Bel Bestellung bitte auswahlen

R Bewertungszahlen werden nicht unterstitzt

2 Zur korrekten Ansteuerung des Gebers sind die EnDat-Spezifikation 297403
und die EnDat Application Notes 722024, Kapitel 13, Batteriegepufferte Messgeréte zu beachten

3 Drehzahlabhangige Abweichungen zwischen Absolut- und Inkrementalsignalen

4 Auswertung optimiert fiir KTY 84-130 (siehe auch Temperaturmessung in Motoren)

® BeiT = 25 °C; Ugar = 3,6V

6 Siehe Elektromagnetische Vertraglichkeit unter Allgemeine elektrische Hinweise im Prospekt
Schnittstellen von HEIDENHAIN-Messgeréten.

77



ECI 4010, EBI 4010, ECI 4090S

Drehgeber fiir absolute Positionswerte
¢ Robustes induktives Abtastprinzip

e Durchgehende Hohlwelle & 90 mm
e EBI 4010: Multiturn-Funktion liber batteriegepufferten Umdrehungszahler
¢ Bestehend aus Abtasteinheit und Teilungstrommel
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ISO 2768:1989-mH
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Lagerung Kundenwelle

Messpunkt Arbeitstemperatur am Gehéuse

Messpunkt Vibration am Gehause

Nullpunktlage +£5°

Maximal zulassige axiale Abweichung zwischen Wellenanlage und Flanschanlage.

Ausgleich von Montagetoleranzen und thermischer Ausdehnung. Dynamische Bewegung im gesamten Bereich zulassig.
Schrauben mit stoffschlissiger Losdrehsicherung, 1ISO 4762 — M4 x 25 — 8.8 — MKL nach DIN 267-27 verwenden (nicht im Lieferumfang enthalten
ID 202264-88). Anzugsmoment 2.2 Nm + 0.13 Nm

Erforderlicher Einbauraum mit geschlossenem Gehausedeckel

Erforderlicher Einbauraum zum Offnen des Gehausedeckels

Gesamtrundlauf Kundenwelle

Koaxialitat Statoraufnahme

Auflageflache Rotor

Auflageflache Stator

Fase am Gewindeanfang obligatorisch fUr stoffschllssige Losdrehsicherung

Drehrichtung der\Welle fir steigende Positionswerte

In diesem Bereich ist die vollflachige Auflage der Abtasteinheit nicht zwingend erforderlich

Technische Daten ECI 4010 - —Gonal EBI 4010 - —Gonal ECI 4090S - —Gonal
Singletum Multiturn Singletum

Schnittstelle/ EnDat 2.2/EnDat22 DRIVE-CLIQ/DQO1
Bestellbezeichnung

Positionswerte/U 1048576 (20 bit)
Umdrehungen - 65536 (16 bit) -
Rechenzeit tea/Taktfrequenz | < 5 ps/< 16 MHz <11 ps?
Systemgenauigkeit +25"
Elektrischer Anschluss 15-polig mit Anschluss fUrTemperatursensorZ)
Kabellange <100 m <40 m?
\ersorgungsspannung DC 3,6V bis 14V Drehgeber Up: DC 24V (10V bis 28,8V);
DC 3,6V bis 14V bis 36 V. moglich ohne
Pufferbatterie UgaT: Beeintrachtigung der
DC 3,6 bis 5,25V Funktionalen Sicherheit
Leistungsaufnahme? 36V <0,63W; 10V-<1,1TW:
(maximal) 14V-<0,7W 288V <1,26W
Stromaufnahme (typisch) 5V:95 mA (ohne Last) Normalbetrieb bei 5 V: 24 V: 40 mA (ohne Last)
95 mA (ohne Last)
Pufferbetrieb?:
220 pA (drehende Welle)
25 pA (im Stillstand)
Welle durchgehende Hohlwelle & 90 mm
Drehzahl <6000 min™
Tragheitsmoment Rotor 4,26 - 107 kgm? (ohne Schrauben)

Winkelbeschleunigung Rotor | < 2 - 10* rad/s?

Axialbewegung Antriebswelle | < +1,5 mm

Vibration 55 Hz bis 2000 Hz | Abtasteinheit AE: < 400 m/s?; Teilungstrommel TTR: < 600 m/s? (EN 60068-2-6)

Schock 6 ms <2000 m/s? (EN 60068-2-27)
Arbeitstemperatur —40 °C bis 115 °C —40 °C bis 100 °C
(am Messpunkt und an der gesamten Teilungstrommel) (am Messpunkt und an der
gesamten Teilungstrommel)
Ansprechschwelle 130 °C (Messgenauigkeit des internen Temperatursensors: +1 K) 120 °C (Messgenauigkeit des
Fehlermeldung Temperatur internen Temperatursensors: +1 K)
Uberschreitung
Schutzart EN 60529 Komplettgerat im angebauten Zustand: IP20%; Abtasteinheit: IP40 (siehe Isolation unter
Elektrische Sicherheitim Prospekt Schnittstellen von HEIDENHAIN-Messgeraten)
Masse Abtasteinheit AE: = 0,27 kg; Teilungstrommel TTR: = 0,17 kg
Identnummer Abtasteinheit AE ECI4010: Abtasteinheit AE EBI4010: Abtasteinheit AE ECI4090S:
ID 1130167-xx ID 1130173-xx ID 113017 1-xx

Teilungstrommel TTR EXI4000: 1D 1130175-xx

M Rechenzeit TIME_MAX_ACTVAL

2 Auswertung optimiert fir KTY 84-130, bei DQO1 zusétzlich fir PT 1000 (siehe auch Temperaturmessung in Motoren)

3 Bei Ausgangskabellange (innerhalb Motor) < 1T m

4 Siehe Allgemeine elektrische Hinweise im Prospekt Schnittstellen von HEIDENHAIN-Messgeréten

% BeiT = 25 °C; Ugar = 3,6V

5 In der Anwendung muss das Gerat vor abrasiven und schadlichen Medien geschlitzt sein. Bei Bedarf geeignete Kapselung verwen-
den.

Abmessungen und Technische Daten von Geraten mit Functional Safety siehe Produktinformation.

DRIVE-CLIQ ist eine geschltzte Marke der Siemens AG.
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ECI 4010, EBI 4010, ECI 4090S

Drehgeber fiir absolute Positionswerte

Robustes induktives Abtastprinzip

Durchgehende Hohlwelle @ 180 mm

EBI 4010: Multiturn-Funktion iiber batteriegepufferten Umdrehungszahler
Bestehend aus Abtasteinheit und Teilungstrommel
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Lagerung Kundenwelle Y ('/\T: ®4>¢0‘1 /10.1]A @

Messpunkt Arbeitstemperatur 6x M4 U
Messpunkt Vibration an Abtasteinheit

. o 2 0.15 E.C °...120°
Markierung der 0°-Position +5° @ o %© 0

Nut fiir Passfeder DIN 6885 — A — 10 x 8 x 20 20 ®
Passfeder DIN 6885 - A — 10 x 8 x 20

Maximal zulassige axiale Abweichung zwischen Wellenanlage und Flanschanlage.

Ausgleich von Montagetoleranzen und thermischer Ausdehnung. Dynamische Bewegung im gesamten Bereich zulassig.
Befestigungsschrauben: ISO 4762 — M4 x 25 — 8.8. Fir die Schraubverbindung ist eine geeignete Losdrehsicherung zu verwenden. (z. B. Schraube mit
stoffschllssiger Losdrehsicherung, ISO 4762 — M4 x 25 — 8.8 MKL nach DIN 267-27, ID 202264-88).

Erforderlicher Einbauraum mit geschlossenem Gehausedeckel

Erforderlicher Einbauraum zum Offnen des Gehausedeckels

Koaxialitat Statoraufnahme

Fase am Gewindeanfang obligatorisch fUr stoffschllssige Losdrehsicherung

Auflageflache Stator

Auflageflache Rotor

Drehrichtung der\Welle fUr steigende Positionswerte

In diesem Bereich ist die vollflachige Auflage der Abtasteinheit nicht zwingend erforderlich

Technische Daten ECI 4010 - —onal EBI 4010 - —Gonal ECI 4090S - —Gonal
Singleturn Multiturn Singletum

Schnittstelle/ EnDat 2.2/EnDat22 DRIVE-CLIQ/DQO1
Bestellbezeichnung

Positionswerte/U 1048576 (20 bit)
Umdrehungen - 65536 (16 bit) -
Rechenzeit tea/Taktfrequenz | < 5 ps/< 16 MHz <11 ps?
Systemgenauigkeit +40"
Elektrischer Anschluss 15-polig mit Anschluss fUrTemperatursensorZ)
Kabellange <100 m <40 m?
\ersorgungsspannung DC 3,6V bis 14V Drehgeber Up: DC 24V (10V bis 28,8V);
DC 3,6V bis 14V bis 36 V. moglich ohne
Pufferbatterie UgaT: Beeintrachtigung der
DC 3,6 bis 5,25V Funktionalen Sicherheit
Leistungsaufnahme? 36V <0,63W; 10V-<1,1W;
(maximal) 14V-<0,7W 288V-<1,256W
Stromaufnahme (typisch) 5V:95 mA (ohne Last) Normalbetrieb bei 5 V: 24 V: 40 mA (ohne Last)
95 mA (ohne Last)
Pufferbetrieb?:
220 pA (drehende Welle)
25 pA (im Stillstand)
Welle durchgehende Hohlwelle & 180 mm (mit Passfedernut)
Drehzahl <6000 min™
Tragheitsmoment Rotor 3,1 - 1072 kgm? (ohne Schrauben, ohne Passfeder)

Winkelbeschleunigung Rotor | < 2 - 10* rad/s?

Axialbewegung Antriebswelle | < +1,5 mm

Vibration 55 Hz bis 2000 Hz | Abtasteinheit AE: < 400 m/s?; Teilungstrommel TTR: < 600 m/s? (EN 60068-2-6)

Schock 6 ms <2000 m/s? (EN 60068-2-27)
Arbeitstemperatur —40 °C bis 115 °C —40 °C bis 100 °C
(am Messpunkt und an der gesamten Teilungstrommel) (am Messpunkt und an der
gesamten Teilungstrommel)
Ansprechschwelle 130 °C (Messgenauigkeit des internen Temperatursensors: +1 K) 120 °C (Messgenauigkeit des
Fehlermeldung Temperatur internen Temperatursensors: +1 K)
Uberschreitung
Schutzart EN 60529 Komplettgerat im angebauten Zustand: IP20%; Abtasteinheit: IP40 (siehe Isolation unter
Elektrische Sicherheitim Prospekt Schnittstellen von HEIDENHAIN-Messgeraten)
Masse Abtasteinheit AE: = 0,39 kg; Teilungstrommel TTR: = 0,33 kg
Identnummer Abtasteinheit AE ECI4010: Abtasteinheit AE EBI4010: Abtasteinheit AE ECI4090S:
ID 1087526-xx ID 1097530-xx ID 1087527-xx

Teilungstrommel TTR EXI4000: 1D 1113606-xx

M Rechenzeit TIME_MAX_ACTVAL

2 Auswertung optimiert fir KTY 84-130, bei DQO1 zusétzlich fir PT 1000 (siehe auch Temperaturmessung in Motoren)

3 Bei Ausgangskabellange (innerhalb Motor) < 1T m

4 Siehe Allgemeine elektrische Hinweise im Prospekt Schnittstellen von HEIDENHAIN-Messgeréten

% BeiT = 25 °C; Ugar = 3,6V

5 In der Anwendung muss das Gerat vor abrasiven und schadlichen Medien geschlitzt sein. Bei Bedarf geeignete Kapselung verwen-
den.

Abmessungen und Technische Daten von Geraten mit Functional Safety siehe Produktinformation.

DRIVE-CLIQ ist eine geschltzte Marke der Siemens AG.
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Baureihe ERO 1200

Inkrementale Drehgeber

¢ Flansch fiir Axialmontage
¢ Durchgehende Hohlwelle
e Ohne Eigenlagerung

W
")

Inkremental

ERO 1225 ERO 1285
Schnittstelle [TLITTL U 1Vss
Strichzahl* 1024 2048
Genauigkeit derTeiIungZ) +6"
Referenzmarke eine
Ausgangsfrequenz < 300 kHz -
Flankenabstand a >0,39 us

Grenzfrequenz -3 dB

> 180 kHz typ.

Systemgenauigkeit'’

1024 Striche: +92"
2048 Striche: +73"

1024 Striche: +67"
2048 Striche: +60"

7 Elektrischer Anschluss 12-polig
& 42 30 max.
\ersorgungsspannung DC5V 0,5V
a
C - Stromaufnahme (ohne Last) | < 150 mA
‘ . MBx5 2x '
+|20.3 ® Welle* durchgehende Hohlwelle & = 10 mm oder & = 12 mm
= 1777 [
‘ = ? o | ‘ Tragheitsmoment Rotor Wellen 10 mm: 2,2 - 107 kgm?
! 8 7 Xl | Wellen 12 mm: 2,2 - 1078 kgm?
! 1 sz/ﬂ | ‘ ~ C Mech. zul. Drehzahl n < 25000 min™"
— X - 7 ST e
5 v ]
<\ S V%// } Zul. Axialbewegung der 1024 Striche: +£0,2 mm +0,03 mm
o 2 o ? ‘ Antriebswelle 2048 Striche: +0,05 mm
. ///ﬁ ‘o Vibration 55 Hz bis 2000 Hz | < 100 m/s? (EN 60068-2-6)
3 4 Schock 6 ms <1000 m/s? (EN 60068-2-27)
@52 -
> 13 Arbeitstemperatur -40 °C bis 100 °C
D% 2x 3.6+0.2 16-0.2 Schutzart EN 60529 IPOO
4|03
@@ A B Masse ~ 0,07 kg
Identnummer 1037521-xx (Abtasteinheit) 1037522-xx (Abtasteinheit)
® 332378-xx (Teilkreis mit Nabe) 332378-xx (Teilkreis mit Nabe)
2x M3 x 8 fos EAREN * Bei Bestellung bitte auswahlen
2 Tax. o[ ¢ [8] Y Ohne Anbau, zusatzliche Abweichungen durch Anbau und Lagerung der zu messenden Welle sind nicht berlcksichtigt
2 Sonstige Fehler siehe Messgenauigkeit
(6]
_ _ N I N =) g E
Te}
@ (o}
&
~ 1 max.
2
16+
I
sl02]B
(0] 0.1/55
mm D
Tolerancing ISO 8015 & 10h6 ®
ISO 2768:1989-mH 3 12h6 ®
<6 mm: £0.2 mm
V4 a f c
= Lagerung Kundenwelle
® = Kundenseitige Anschlussmale ERO 1225 1024 | 04402 | 005 9002
M = Messpunkt Arbeitstemperatur 2048 | 0.2 +0.05
1 = Teilkreis mit Nabe ERO 1285 | 1024 | 0.2 +0.03 | 0.03 & 0.02
2 = Winkelschraubendreher ISO 2936 - 2.5 (I gekdirzt) 2048
3 = Drehrichtung der Welle fir Ausgangssignale gemafd Schnittstellenbeschreibung



Baureihe ERO 1400

Inkrementale Drehgeber
¢ Flansch fiir Axialmontage
¢ Durchgehende Hohlwelle

e Ohne Eigenlagerung; selbstzentrierend

—
|
- |
. : T
0 [15)
3 <
™ Q
i 10
o
H
@
- )
0 ©
© -
2
[15)
@Q
[<2)
| g‘#U
o xRV
« SE25E N IN0/4
< ©
i ) © o
. z
= ©
- o
14
& 38.4

25.2+0.5

mit axialem Platinenstecker

21.7+0.5

/102 A

£7]0.1/40

[a]

0.5 max.
o

axialer Platinenstecker und Rundkabel

mm

Tolerancing ISO 8015
ISO 2768:1989-mH
<6 mm: 0.2 mm

Lagerung Kundenwelle

Zubehor: Rundkabel
= Zubehor: Flachbandkabel

QPPN 000H

b

Kundenseitige Anschlussmalfie

= Gewindestift 2x90° versetzt M3 SW1,5
= Ausflhrung fir mehrmalige Montage

Ausfihrung Kappe mit Zentralbohrung (Zubehar)
Drehrichtung der Welle flr Ausgangssignale gemaf Schnittstellenbeschreibung

——

v
| oe:01

0.9+0.1

axialer Platinenstecker und Flachbandkabel

X
D-0.2
3.7+0.2
4.8+0.2
26.2+0.5

)

)

L| 13+4,5/-3 | 10 min.

Biegeradius R Kabel Wechsel-
fest verlegt | biegung
Flachbandkabel | R > 2 mm R>10mm
a b D

ERO 1420 | 0.03 +0.1 & 4h6 ®
ERO 1470 | 0.02 +0.05 & 6h6 ®
ERO 1480 & 8h6 ®

Inkremental
ERO 1420 ERO 1470 ERO 1480
Schnittstelle FLATTL U 1Vss
Strichzahl* 512 1000 512
1000 1500 1000
1024 1024
integrierte Interpolation* - 5fach 10fach 20fach 25fach -
Signalperioden/U 512 5000 10000 20000 25000 512
1000 7500 15000 30000 37500 1000
1024 1024
Flankenabstand a > 0,39 us > 0,47 us > 0,22 us >0,17 s > 0,07 us -
Abtastfrequenz < 300 kHz <100 kHz < 62,5 kHz <100 kHz -
Grenzfrequenz -3 dB - > 180 kHz
Referenzmarke eine
Systemgenauigkeit" 512 Striche: £139" | 1000 Striche: +130" 512 Striche: £190"
1000 Striche: £112" | 1500 Striche: 114" 1000 Striche: +163"
1024 Striche: 112" 1024 Striche: +163"
Elektrischer Anschluss* 12-polig, axial?’
Versorgungsspannung DC5V 0,5V DC5V +0,25V DC5V 0,5V
Stromaufnahme (ohne Last) | < 150 mA < 155 mA <200 mA <150 mA
Welle* einseitig offene Hohlwelle & 4 mm, & 6 mm oder & 8 mm
bzw. durchgehende Hohlwelle bei Kappe mit Bohrung (Zubehor)
Tragheitsmoment Rotor Wellen< 4 mm: 0,28 - 1078 kgm?
Wellen<z 6 mm: 0,27 - 1078 kgm?
Wellen<3 8 mm: 0,25 - 1076 kgm2
Mech. zul. Drehzahl n < 30000 min™"
Zul. Axialbewegung der +0,1 mm +0,05 mm
Antriebswelle
Vibration 55 Hz bis 2000 Hz | < 100 m/s? (EN 60068-2-6)
Schock 6 ms <1000 m/s? (EN 60068-2-27)
Arbeitstemperatur —-10 °C bis 70 °C
Schutzart EN 60529 mit Platinenstecker: IPO0
mit Kabelausgang: IP40
Masse =~ 0,07 kg
Identnummer 360731-xx 360736-xx 360737-xx
Fett: Diese Ausfihrung ist als Vorzugstyp schnell lieferbar
* Bel Bestellung bitte auswahlen
) Ohne Anbau, zusétzliche Abweichungen durch Anbau und Lagerung der zu messenden Welle sind nicht berlcksichtigt
2 Kabel 1 m radial, freies Kabelende (nicht bei ERO 1470) auf Anfrage
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Schnittstellen

Inkrementalsignale “\o 1 Vss

HEIDENHAIN-Messgerate mit "\ 1-Vss-
Schnittstelle geben Spannungssignale aus,
die hoch interpolierbar sind.

Die sinusformigen Inkrementalsignale A
und B sind um 90° el. phasenverschoben
und haben eine SignalgrofRe von typisch
1Vss. Die dargestellte Folge der Ausgangs-
signale — B nacheilend zu A — gilt fir die in
der Anschlussmafzeichnung angegebene
Bewegungsrichtung. Das Referenzmarken-
signal R besitzt eine eindeutige Zuordnung
zu den Inkrementalsignalen. Neben der
Referenzmarke kann das Ausgangssignal
abgesenkt sein.

@ Weitere Informationen:

Ausfuhrliche Beschreibungen zu allen
verfligbaren Schnittstellen sowie all-
gemeine elektrische Hinweise finden
Sie im Prospekt Schnittstellen von
HEIDENHAIN-Messgeréten.

" Signalperiode
360° el.

P

o1 == 92

360°
(Nennwert)

, B, R gemessen mit Oszilloskop in Differenzbetrieb

Alternative
Signalform

Anschlussbelegung

Kupplung M23, 12-polig

[

Inkrementalsignale I LI TTL

HEIDENHAIN-Messgerate mit M LITTL:
Schnittstelle enthalten Elektroniken, welche
die sinusférmigen Abtastsignale ohne oder
mit Interpolation digitalisieren.

Die Inkrementalsignale werden als Recht-
eckimpulsfolgen Ugq1 und Ugp mit 90° el.
Phasenversatz ausgegeben. Das Referenz-
markensignal besteht aus einem oder
mehreren Referenzimpulsen Ugg, die mit
den Inkrementalsignalen verkntpft sind.
Die integrierte Elektronik erzeugt zusatzlich
deren inverse Signale U1, Uy und Ugg fiir
eine storsichere Ubertragung. Die darge-
stellte Folge der Ausgangssignale — Ua2
nacheilend zu Ug1 — gilt fUr die in der An-

al

Uaz

Uao

S

aS

T T T
Signalperiode 360° el.

T
Stérung
a Messschritt nach
4fach-Auswertung
td id tg
Die inversen Signale U1, Ua, U,g sind nicht dargestellt.

schlussmafzeichnung angegebene Bewe-
gungsrichtung.

Der Messschritt ergibt sich aus dem Ab-

stand zwischen zwei Flanken der Inkre-

Das Stérungssignal Ugs zeigt Fehlfunktio-
nen an wie z.B. Bruch der Versorgungslei-
tungen, Ausfall der Lichtquelle etc.

mentalsignale Ua1 und Ugo durch 1fach-,
2fach- oder 4fach-Auswertung.

@ Weitere Informationen:

Ausflhrliche Beschreibungen zu allen
verfligbaren Schnittstellen sowie all-
gemeine elektrische Hinweise finden
Sie im Prospekt Schnittstellen von
HEIDENHAIN-Messgeréten.

Anschlussbelegung
Flanschdose oder . Stecker M23,
Kupplung M23, 12-polig
12-polig E

Stecker Sub-D,
15-polig

=

» Platinenstecker,

12-polig

4

fur IK 215/PWM 21 ; E| 12 AR
' 123456
Spannungsversorgung Inkrementalsignale Sonstige Signale
= E 12 2 10 1" 5 6 8 1 3 4 7 / 9
a 4 12 2 10 1 9 3 1 14 7 13 5/6/8 15
] 12 2a 2b" 1a 1" 6b 6a 5b 5a 4b 4a 3a 3b /
Up |[Sensor| OV |[Sensor| Uaq U Ua2 U, U.o U | Uas? frei frei?
Up oV
o—1—0 o—-~—o0
braun/ | blau weild/ | weill | braun grin grau rosa rot |schwarz| violett / gelb
=€ | griin grin

Spannungsversorgung Inkrementalsignale Sonstige Signale
= 12 2 10 1 5 6 8 1 3 4 9 7 /
E_E 4 12 2 10 1 9 3 1 14 7 5/6/8/15 13 /
]2 2a 2b 1a 1b 6b 6a 5b 5a 4b 4a 3b 3a /
Up |Sensor’| 0OV |[Sensor’| A+ A- B+ B- R+ R- frei frei frei
Up oV
o—1F—o0 o—1}—o0
braun/ | blau weil/ | weild | braun | grin grau rosa rot |schwarz / violett | gelb
=€ griin griin
Motorinternes Ausgangskabel » Flanschdose M23, » Platinenstecker, 12-polig
fir ERN 1381 1 17-polig : —
ID 66734301 : ; EI12 ..... =
| EI | EEEEE N
: : 123456
Spannungsversorgung Inkrementalsignale Sonstige Signale
EI 7 1 10 4 15 16 12 13 3 2 5 6 8/9/11/
14/17
w2 2a 2b 1a 1b 6b 6a 5b ba 4b 4a / / 3a/3b
Up |Sensor| OV |Sensor| A+ A- B+ B- R+ R- ™+ | 12 frei
Up ov
o—~F—o0 o—7=F—0
braun/ | blau weil/ | weild | braun | grin grau rosa rot  |schwarz| braun? | weil? /
=< | grn griin

Kabelschirm mit Gehuse verbunden; Up = Spannungsversorgung; " LIDA 2xx: frei; 2 Fir den Anschluss eines Temperatursensors
Sensor: Die Sensorleitung ist im Messgerat mit der jeweiligen Spannungsversorgung verbunden.
Nicht verwendete Pins oder Adern durfen nicht belegt werden!
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Kabelschirm mit Gehduse verbunden; Up = Spannungsversorgung
Sensor: Die Sensorleitung ist im Messgerat mit der jeweiligen Spannungsversorgung verbunden.
Nicht verwendete Pins oder Adern durfen nicht belegt werden!

1 ERO 14xx: frei

2 Offene Langenmessgerate: Umschaltung TTL/11 pAss fir PWT, sonst nicht belegt
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Anschlussbelegung
Motorinternes Ausgangskabel : Flanschdose M23, » Platinenstecker,
far ERN 1321 1 17-polig ' 12-polig
ID 667343-01 5 i —
: : El 12 [l -% b
; EI ' L
| j 123456
Spannungsversorgung Inkrementalsignale Sonstige Signale
EI 7 1 10 4 15 16 12 13 3 2 5 6 8/9/11/
14/17
] 12 2a 2b 1a 1b 6b 6a 5b 5a 4b 4a / / 3a/3b
Up |Sensor| OV |Sensor| Uaj U Ua2 U U.o U0 ™+ | 1TV frei
Up ov
o—t+—o o——o
braun/ | blau weily/ | weild | braun grin grau rosa rot |schwarz| braun" | weiR" /
=€ | grin grin

Kabelschirm mit Gehause verbunden; Up = Spannungsversorgung

Sensor: Die Sensorleitung ist im Messgerat mit der jeweiligen Spannungsversorgung verbunden.

Nicht verwendete Pins oder Adern dirfen nicht belegt werden!

" Anschliisse fiir externen Temperatursensor (nur bei motorinternen Ausgangskabeln, siehe Temperaturmessung in Motoren),
bei Verwendung bitte Hinweise zur Elektromagnetischen Vertraglichkeit im Kapitel Allgemeine elektrische Hinweise des Prospekts
Schnittstellen von HEIDENHAIN-Messgeréten beachten.
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Kommutierungssignale fur Blockkommutierung

Die Block-Kommutierungssignale U,V
und W werden aus drei separaten absolu-
ten Spuren gewonnen. Sie werden als
Rechtecksignale im TTL-Pegel ausgegeben.

@ Weitere Informationen:

Ausfuhrliche Beschreibungen zu allen
verfligbaren Schnittstellen sowie all-
gemeine elektrische Hinweise finden
Sie im Prospekt Schnittstellen von
HEIDENHAIN-Messgeréten.

Drehgeber mit Kommutierungssignalen fir
Blockkommutierung sind ERN 1x23 und
ERN 1326.

Anschlussbelegung ERN 1123, ERN 1326

Anschlussbelegung fiir ERN 1023

Flanschdose . Platinenstecker, 16-polig . Platinenstecker, 15-polig
M23, ! — ! 15131197 5 3 1
. AN | = el vl i feeeeaaas =T h H ==
17-polig EI FER l EI LR Q
'’ | Bl Bl Bl el el Ul | N |
E 16 12345678 : 15 4121086 4 5
Spannungsversorgung Inkrementalsignale
EI 7 1 10 1" 15 16 12 13 3 2
" 16 1b 2b 1a / 5b 5a 4b 4a 3b 3a
o—0
w5 13 / 14 / 1 2 3 4 5 6
Up Sensor ov Innen- Ua1 Ua Ua2 U,z Uao Uao
Up schirm
braun/ blau weild/ / grun/ gelb/ blau/ rot/ rot schwarz
& grin grin schwarz | schwarz schwarz schwarz
Sonstige Signale Kabelschirm mit Gehduse
verbunden
EI 4 5 6 14 17 9 8 Up = Spannungsversorgung
Sensor: Die Sensorleitung ist im
H 6 2a 8b 8a 6b 6a 7b 7a Messgerat mit der jeweiligen Span-
nungsversorgung verbunden (nur
= i / 7 8 9 10 n 12 bei ERN 1326).
— — — — Nichtverwendete Pins oder Adern
Uas u u v v w w durfen nicht belegt werden!
— weif’ grin braun gelb violett grau rosa

Spannungs- Inkrementalsignale Sonstige Signale

versorgung

Up OV | Ua | Usi | Uasz | Usz | U | Uy u u ' v w w

— weil} |schwarz| rot rosa |olivgrin| blau gelb | orange | beige | braun | grin grau |[hellblau| violett
Kabelschirm mit Gehause verbunden
Up = Spannungsversorgung
Nichtverwendete Pins oder Adern dirfen nicht belegt werden!
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Kommutierungssignale fur Sinuskommutierung

Die Kommutierungssignale C und D wer-
den aus der sogenannten Z1-Spur gewonnen
und entsprechen einer Sinus- bzw. Kosinus-
periode pro Umdrehung. Sie besitzen eine
SignalgrolRe von typ. 1Vssan 1 kQ.

Die Eingangsschaltung der nachfolgenden
Elektronik entspricht der "\ 1-Vss-Schnitt-
stelle. Der erforderliche Abschlusswider
stand Zg betragt jedoch 1 kQ anstatt

120 Q.

Drehgeber mit Kommutierungssignalen fir
Sinuskommutierung ist der ERN 1387.

@ Weitere Informationen:

Ausfuhrliche Beschreibungen zu allen
verfligharen Schnittstellen sowie all-
gemeine elektrische Hinweise finden
Sie im Prospekt Schnittstellen von
HEIDENHAIN-Messgeréten.

Anschlussbelegung
Kupplung oder R » Platinenstecker, 14-polig
Flanschdose M23, 10'1'6.1021.3'2 : —
17-polig = WL E R b
N, ; IEEEEEE T
: : 1234567
Spannungsversorgung Inkrementalsignale
= EI 7 1 10 4 1" 15 16 12 13 3 2
= 1b 7a 5b 3a / 6b 2a 3b ba 4b 4a
Up Sensor oV Sensor Innen- A+ A- B+ B- R+ R-
Up oV schirm
——e *— e
braun/ blau weild/ weild / grin/ gelb/ blau/ rot/ rot schwarz
—& grin grun schwarz | schwarz | schwarz | schwarz
Sonstige Signale
=] EI 14 17 9 8 5 6
= 7b 1a 2b 6a / /
C+ c- D+ D- T+" T-!
—e| 9Jau rosa gelb violett gran braun

Kabelschirm mit Gehause verbunden

Up = Spannungsversorgung; T = Temperatur

Sensor: Die Sensorleitung ist intern mit der jeweiligen Spannungsversorgung verbunden.

Nichtverwendete Pins oder Adern durfen nicht belegt werden!

T Anschliisse fiir externen Temperatursensor (nur bei motorinternen Ausgangskabeln, siehe Temperaturmessung in Motoren),
bei Verwendung bitte Hinweise zur Elektromagnetischen Vertraglichkeit im Kapitel Allgemeine elektrische Hinweise des Prospekts
Schnittstellen von HEIDENHAIN-Messgeréten beachten.
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Positionswerte EnDat 2.2

Das EnDat-Interface ist eine digitale, bi-
direktionale Schnittstelle fir Messgeréte.
Sie ist in der Lage, sowohl| Positionswerte
auszugeben als auch im Messgerat ge-
speicherte Informationen auszulesen, zu
aktualisieren oder neue Informationen ab-
zulegen. Aufgrund der seriellen Daten-
tibertragung sind 4 Signalleitungen aus-
reichend. Die Daten DATA werden synchron
zu dem von der nachfolgenden Elektronik
vorgegebenen Taktsignal CLOCK Ubertra-
gen. Die Auswahl der Ubertragungsart
(Positionswerte, Parameter, Diagnose ...)
erfolgt mit Mode-Befehlen, welche die
nachfolgende Elektronik an das Messgerat
sendet. Bestimmte Funktionen sind nur
mit EnDat 2.2-Mode-Befehlen verfligbar.

@ Weitere Informationen:

Ausflhrliche Beschreibungen zu allen
verfligbaren Schnittstellen sowie all-
gemeine elektrische Hinweise finden
Sie im Prospekt Schnittstellen von
HEIDENHAIN-Messgeréten.

Bestellbezeichnung

Befehlssatz

Inkrementalsignale

EnDat01 EnDat 2.1 oder EnDat 2.2 1Vss
EnDat H HTL
EnDatT TTL
EnDat21 -
EnDat02 EnDat 2.2 1Vss
EnDat22 EnDat 2.2 -
E30-R2 EnDat 3.0
Versionen der EnDat-Schnittstelle
Absolutes Messgerat | Nachfolgende Elektronik
| o e
\ £ o = BUxY
[0}
% X 2 la— Up
| =
® %
Absoluter © [<+— CLOCK
Positionswert @ |l«— CLOCK
(W]
= DATA
‘ | i = |~ DATA
Parameter des (N . i
Betriebs- Betriebs- | Parameter | Messgerateherstellers fur || ) Gerdteabhdngig
parameter | zustand des OEM I ‘ 1Vss, HTL oder TTL
EnDat2.1 | EnDat2.2 |l
|

Anschlussbelegung EnDat01/EnDat02

Kupplung oder Flanschdose M23,

» Platinenstecker, : Platinenstecker,

17-polig 1 12-polig 1 15-polig
515131197531
T pi P e (] I A
= EI : ;;;;_}_ﬁa El AR g EI
; 123456 12 " anw0se a2 19
Spannungsversorgung Inkrementalsignale” Serielle Datenlbertragung
= EI 7 1 10 4 1 15 16 12 13 14 17 8 9
] 2 1b 6a 4b 3a / 2a 5b 4a 3b 6b 1a 2b 5a
] 15 13 1 14 12 / 1 2 3 4 7 8 9 10
Up |[Sensor| OV |Sensor | Innen- A+ A- B+ B- DATA | DATA | CLOCK | CLOCK
Up oV schirm
braun/ | blau weily/ | weild / grin/ gelb/ blau/ rot/ grau rosa violett | gelb
=< grin grin schwarz | schwarz | schwarz | schwarz

EIEI 5 6

5 ! ! beach
eachten.
T+2) T_2)
= | braun? | weiR?

Sonstige Signale | Kabelschirm mit Gehduse verbunden; Up = Spannungsversorgung; T = Temperatur

Sensor: Die Sensorleitung ist im Messgerat mit der jeweiligen Spannungsversorgung verbunden.

Nichtverwendete Pins oder Adern dirfen nicht belegt werden!

' Nur bei Bestellbezeichnung EnDat01 und EnDat02

2 Anschlisse fur externen Temperatursensor (nur bei motorinternen Ausgangskabeln, siehe Temperatur
messung in Motoren); bei Verwendung bitte Hinweise zur Elektromagnetischen Vertraglichkeit im
Kapitel Allgemeine elektrische Hinweise des Prospekts Schnittstellen von HEIDENHAIN-Messgeréten
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Anschlussbelegung EnDat22

Kupplung oder
Flanschdose M12,
8-polig

i Winkelflanschdose
' SpeedTEC M23,

9-polig

Platinenstecker,

Platinenstecker,

16-polig (12+4-polig) boasznnnlns 15-polig
123456 12 1212108 6 4 2 10

Spannungsversorgung Serielle Datenlbertragung Sonstige Signale

=] M12 8 2 5 1 3 4 7 6 / /

E' M23 3 7 4 8 5 6 1 2 / /
H 6 1b 6a 4b 3a 6b 1a 2b ba 1a 1b

M5 13 1 14 12 7 8 9 10 5 6
Up Sensor' oV Sensor'! [ DATA DATA CLOCK | CLOCK T+ -3

UPZ) 0 VZ)
o——F—o0 o———o0

—_— braun/grin blau weild/grin weild grau rosa violett gelb braun grin

Kabelschirm mit Gehause verbunden; Up = Spannungsversorgung; T = Temperatur
Sensor: Die Sensorleitung ist im Messgerat mit der jeweiligen Spannungsversorgung verbunden.
Nichtverwendete Pins oder Adern durfen nicht belegt werden!
) Ugar bei EBI 1335; ? ECI 1118 EnDat22: frei
3) Anschliisse fir externen Temperatursensor (nur EnDat22, auRer ECI 1118, siehe Temperaturmessung in Motoren);

bei Verwendung bitte Hinweise zur Elektromagnetischen Vertraglichkeit im Kapitel Allgemeine elektrische Hinweise des Prospekts

Schnittstellen von HEIDENHAIN-Messgeréten beachten.

Anschlussbelegung EBI 135/EBI 1135/EBI 4010

Platinenstecker,

15131197 5 3 1

15-polig
1412108 6 4 2
Flanschdose M12, Winkelflanschdose
8-polig ' SpeedTEC M23,
EI E 9-polig EI
Spannungsversorgung Serielle Datenubertragung Sonstige Signale”
E| 15 13 1 14 12 7 8 9 10 5 6
EI M12 8 2 5 1 3 4 7 6 / /
EI M23 3 7 4 8 5 6 1 2 / /
Up Ugar ov? 0Vear’ | DATA DATA | CLOCK | CLOCK T+ T-3
— braun/grdn blau weifd/grin weifd grau rosa violett gelb braun grin

Up = Spannungsversorgung; Upar = externe Pufferbatterie (Verpolung kann zur Beschadigung des Messgerétes fihren)
Nichtverwendete Pins oder Adern durfen nicht belegt werden!

" Nur bei EBI 135

2 Messgerateintern verbunden
3) Anschliisse fir externen Temperatursensor (siehe Temperaturmessung in Motoren);
bei Verwendung bitte Hinweise zur Elektromagnetischen Vertraglichkeit im Kapitel Allgemeine elektrische Hinweise des Prospekts
Schnittstellen von HEIDENHAIN-Messgeréten beachten.

SpeedTEC ist eine eingetragene Marke der Firma TE Connectivity Industrial GmbH.
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Anschlussbelegung

HMC 6 Flanschdose
EI -
Schwenkbereich
Platinenstecker, N - Platinenstecker, 161311975 3 1
16-polig (12+4-polig) ag E| ; 15-polig -_‘-_'-_4_‘-_-'_-'_-; E|
e s T v
Messgerat
Spannungsversorgung Serielle DatenUbertragung Sonstige Signale
EI 1 2 3 4 5 6 / /
= KB 1b 4b 6b 1a 2b 5a 1a 1b
H 15 13 14 7 8 9 10 5 6
Up oV DATA DATA CLOCK CLOCK T+ T-"
———¢ | braun/grin weifd/grin grau rosa violett gelb braun griin
Motor
Bremse Leistung
EI 7 8 A B Cc D E
BRAKE- BRAKE+ U \' w / PE
— weils weild/schwarz blau braun schwarz / gelb/grin

AulRenschirm des Messgerateausgangskabels auf Gehause Kommunikationselement K.

Nichtverwendete Pins oder Adern dirfen nicht belegt werden!

HMC 6 ist nicht fUr batterigepufferte Messgerate geeignet (EBI 135, EBI 1335, EBI 1135, EBI 4010)

Y Anschliisse fiir externen Temperatursensor (aufser ECI 1118, siehe Temperaturmessung in Motoren);
bei Verwendung bitte Hinweise zur Elektromagnetischen Vertraglichkeit im Kapitel Allgemeine elektrische Hinweise des Prospekts
Schnittstellen von HEIDENHAIN-Messgeréten beachten.



—

EnDat 3
V

EnDat 3 vereint die Eigenschaften und Vor
teile von EnDat in einer neuen Architektur
und bietet interessante Funktionserweite-
rungen flr die digitale Fertigung. Die Schnitt-
stelle bendtigt flr die Kommunikation zwei
Adern. In der Regel werden bei EnDat 3 zwei
weitere Adern fur die Spannungsversorgung
des Messgerats verwendet. Die Gleich-
anteilsfreiheit des digitalen Datenstroms
erlaubt es, die Kommunikation auf die Ver
sorgungsadern zu modulieren und damit die
Anzahl der Adern fir bestimmte Anwen-
dungen (z. B. Hybrid-Motorkabel) auf insge-
samt zwei Adern zu reduzieren (HMC 2).
Die EnDat 3-Schnittstellenspezifikation
orientiert sich an dem standardisierten
OSI-Schichtenmodell.

Die Messgerateseite der Schnittstelle wird
als Slave bezeichnet, die Seite der nachfol-
genden Elektronik als Master. Ein Kommu-
nikationszyklus besteht aus einem Request
des Masters und einer darauffolgenden
Response des Slaves.

@ Weitere Informationen:

Weitere Informationen zu EnDat finden
Sie unter www.endat.de
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Anwendungs- a7 31 A 0
schicht Angle [ 16 bit MT] 32bit ST ]
_ B
Transport- Foreground
sohiht and
Background
Sicherungs-/
Ve"“i;_“‘lt“gs' B sus/rReQl [ HPF|LPH|LPF[LPF
schicht

Bitiibertragungs- [nrn
schicht

Bestellbezeichnungen

Die Bestellbezeichnung definiert grundlegende Eigenschaften der Kommunikation

HMC 2 (EnDat 3/E30-R2) M12

Anschlussbelegung ECI, EQI 11xx

Winkelflanschdose

Platinenstecker, 15-polig

g_;::ﬁ%TEC M12, 15131197 5 3 1
E o q..‘.rarif*.;.'..’ q 15
1412108 6 4 2
Messgerit
Spannungsversorgung/serielle Datenlbertragung Sonstige Signale
El M12 A B / /
=15 9 10 5 6
[=]2 - - 2 1
P_SD+" P_sD-" T+ T-2
— violett gelb braun grin
Motor
Bremse Leistung
El M12 Cc D 1 2 3 4
Brake + Brake - U \" w PE

Unterstiitzte Kommunikationsarten E30-R2 | E30-R4 | E30-RB
Kommunikation auf Versorgungsadern aufmoduliert v - -
Kommunikation + separate Versorgungsadern (4 Adern) | — v v
Busbetrieb - - v
Einbindung Sensorbox - v v

1 Spannungsversorgung und Daten: P_SD+ beinhaltet Up; P_SD- beinhaltet OV

2 Anschlisse fiir externen Temperatursensor; Auswertung optimiert fir KTY 84-130, PT 1000 und weitere; (siehe Temperaturmessung
in Motoren); bei Verwendung bitte Hinweise zur Elektromagnetischen Vertraglichkeit im Kapitel Allgemeine elektrische Hinweise des

Prospekts Schnittstellen von HEIDENHAIN-Messgeréten beachten.

Nicht verwendete Pins oder Adern durfen nicht belegt werden!

SpeedTEC ist eine eingetragene Marke der Firma TE Connectivity Industrial GmbH.
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HMC 2 (EnDat 3/E30-R2) M23

Anschlussbelegung ECI, EQI, ECN, EQN 13xx

HMC2-Winkelflanschdose Platinenstecker,
SpeedTEC M23, 16-polig (12+4-polig) Iq 12
8-polig bLamwnnmlnn
=] i A
Messgerat
Spannungsversorgung/serielle Datenlbertragung Sonstige Signale
IEI M23 A B / /
] 12 2b 5a / /
H 4 / / 1a 1b
=12 / / 2 1
P_SD+" P_sD-" T+? T-2
N violett gelb braun grln
Motor
Bremse Leistung
=] mes D 1 4 3 2
Brake + Brake - U \" w PE

n Spannungsversorgung und Daten: P_SD+ beinhaltet Up (Spannungsversorgung); P_SD- beinhaltet 0V

2 Anschlisse fiir externen Temperatursensor; Auswertung optimiert flr KTY 84-130, PT 1000 und weitere (siehe Temperaturmessung
in Motoren); bei Verwendung bitte Hinweise zur Elektromagnetischen Vertraglichkeit im Kapitel Allgemeine elektrische Hinweise des
Prospekts Schnittstellen von HEIDENHAIN-Messgeréten beachten.

Nicht verwendete Pins oder Adern dirfen nicht belegt werden!

SpeedTEC ist eine eingetragene Marke der Firma TE Connectivity Industrial GmbH.
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Schnittstelle DRIVE-CLIQ

HEIDENHAIN-Messgerate mit dem Kenn-
buchstaben S hinter der Typenbezeichnung
sind geeignet zum Anschluss an Siemens-
Steuerungen mit DRIVE-CLiQ-Schnitt-

stelle

e Bestellbezeichnung DQO1

DRIVE-CLIQ ist eine geschltzte Marke

der Siemens AG.

Anschlussbelegung Siemens fiir Ausgangskabel (AGK)

@ Weitere Informationen:

Ausfuhrliche Beschreibungen zu allen
verfligbaren Schnittstellen sowie all-
gemeine elektrische Hinweise finden
Sie im Prospekt Schnittstellen von
HEIDENHAIN-Messgeréten.

Flanschdose
SPEEDCON M12,

8-polig EI

i Winkelflanschdose

! SpeedTEC M23,
1 9-polig

Platinenstecker,

Platinenstecker,

16-polig ] E| 6 15-polig E| 15
(12+4-polig) : 1412108 6 4 2
Spannungsversorgung Serielle DatenUbertragung Sonstige Signale
El M12 8 2 1 5 3 4 7 6 / /
EI M23 3 7 8 4 5 6 1 2 / /
EI 16 1b 6a 3a 4b 6b 1a 2b 5a 1a 1b
E| 15 13 1 12 14 7 8 9 10 5 6
- - Up ov RXP RXN TXP TXN T+" T-!
— braun/grin blau weild weild/grin grau rosa violett gelb braun grin

Kabelschirm mit Gehduse verbunden; Up = Spannungsversorgung

Nichtverwendete Pins oder Adern dirfen nicht belegt werden!

Ausgangskabel mit Kabellange > 0,5 m benétigen eine Zugentlastung des Kabels
Y Anschlisse fir externen Temperatursensor (siehe Temperaturmessung in Motoren); bei Verwendung bitte Hinweise
zur Elektromagnetischen Vertraglichkeit im Kapitel Allgemeine elektrische Hinweise des Prospekts Schnittstellen von
HEIDENHAIN-Messgeréten beachten.

Anschlussbelegung Siemens fiir Adapterkabel (APK) und Verbindungskabel (VBK)

Stecker RJ45

Stecker M12, 8-polig

» Kupplung M12, 8-polig

Stecker M23 SpeedTEC, 9-polig

Spannungsversorgung Serielle DatenUbertragung
EI RJ45 A B 3 (] 1 2
EI M12 1 5 7 6 3 4
=] m23 8 4 1 2 5 6
Up ov TXP TXN RXP RXN
< * rot schwarz grin gelb rosa blau

* Beachten Sie die abweichende Farbbelegung von Ausgangskabel zu Adapter und Verbindungskabel

SpeedTEC ist eine eingetragene Marke der Firma TE Connectivity Industrial GmbH.
SPEEDCON ist eine eingetragene Marke der Phoenix Contact GmbH & Co. KG.
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EBI 1135/EBI 1335/EBI 135/EBI 4010/KBI 1335/KBI 136 —
externe Pufferbatterie EnDat 2.2

Die Multiturn-Funktion der induktiven Dreh-
geber wird Uber einen Umdrehungszahler
realisiert. Damit auch nach Stromausfall die
absolute Positionsinformation zur Verfigung
steht, muss der EBI, KBI mit einer exter
nen Pufferbatterie betrieben werden.

Als Pufferbatterie wird eine Lithium-Thionyl-
chlorid-Batterie mit 3,6 V und 1200 mAh
empfohlen. Dabei betragt die typische
Lebensdauer Gber neun Jahre (EBI 1135/135)
bzw. sechs Jahre (EBI 4010, EBI 1335)

bei entsprechenden Bedingungen (zwei
Schichten mit je 10 h im Normalbetrieb;
Batterietemperatur 25 °C; typische Selbst-
entladung). Die typische Lebensdauer der
KBI wird in der Produktdokumentation zum
jeweiligen Gerat angegeben. Hierflr ist es
notwendig, dass wahrend oder direkt nach
dem AnschlieRen der Pufferbatterie die
Hauptversorgung Up an das Messgerat
angelegt wird, damit das Messgerat nach
einem komplett spannungslosen Zustand
vollstandig initialisiert wird. Ansonsten ist
mit einem deutlich erhohten Batteriestrom-
verbrauch des Messgerates bis zum erst-
maligen Anlegen der Hauptspannung zu
rechnen.

Die richtige Polung der Pufferbatterie ist zu
beachten, um eine Beschadigung des Mess-
gerates zu vermeiden. Es wird empfohlen,
jedes Messgerat mit einer separaten Puffer
batterie zu betreiben.
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Messgerat Nachfolgende Elektronik
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1 = Schutzbeschaltung

Anschluss der Pufferbatterie

Wenn die Anwendung eine Einhaltung von
DIN EN 60086-4 oder UL 1642 erfordert,
ist zum Schutz vor Verdrahtungsfehlern
eine entsprechende Schutzbeschaltung
notwendig.

Wenn die Spannung der Pufferbatterie be-
stimmte Schwellwerte unterschreitet, setzt
das Messgerat Warn- bzw. Fehlermeldun-
gen, die Uber die EnDat-Schnittstelle Gber
tragen werden:
e Warmmeldung , Batterieladung”
<28V 0,2V
im Normalbetriebsmodus
¢ Fehlermeldung ,,M Spannungs-
unterbrechung”
<22V 0,2V
im batteriegepufferten Betriebsmodus
(Neureferenzierung des Gebers erforder
lich)

Auch im Normalbetrieb des EBI/KBI flief3t
ein geringer Batteriestrom. Seine Grofie ist
abhangig von der Arbeitstemperatur. Der
typische Entladestrom liegt im pA Bereich
und ist abhangig von der Arbeitstempera-
tur. Fir ndhere Angaben wenden Sie sich
bitte an HEIDENHAIN.

Bitte beachten Sie:

Zur korrekten Ansteuerung des Gebers
sind die EnDat-Spezifikation 297403 und
die EnDat Applification Notes 722024,
Kapitel 13, Batteriegepufferte Messgeréte,
zu beachten.

Positionswerte SSI

Der Positionswert wird Uber die Daten-
leitungen (DATA) synchron zu einem von

der Steuerung vorgegebenen Takt (CLOCK),

beginnend mit dem ,,most significant bit"
(MSB), Ubertragen. Die Datenwortlange
betragt nach SSI-Standard bei Singleturn-
Drehgebern 13 Bit und bei Multiturn-Dreh-
gebern 25 Bit. Zusatzlich zu den absoluten
Positionswerten konnen Inkremental-
signale ausgegeben werden. Signalbe-
schreibung siehe Inkrementalsignale 1 Vss.

Folgende Funktionen kdnnen tber Pro-
grammiereingange aktiviert werden:

¢ Drehrichtung

e Nullen (Null setzen)

@ Weitere Informationen:

Ausfuhrliche Beschreibungen zu allen
verfligbaren Schnittstellen sowie all-
gemeine elektrische Hinweise finden
Sie im Prospekt Schnittstellen von
HEIDENHAIN-Messgeréten.

Dateniibertragung

T =1bis10us

tcal Siehe Technische
Daten

11 <04 ps
(ohne Kabel)

to = 17 bis 20 ps

tR=> 5 s

n = Datenwortlange

13 bit bei ECN/ROC
25 bit bei EQN/ROQ

CLOCK und DATA nicht
dargestellt

CLOCK
SSI39r1
SS141r1

DATA

n-T
teal 1 T
T 1 [N
t2 trR
B Y. G en G A
t MSB . LSB

Anschlussbelegung
Kupplung M23,
17-polig
=]
Spannungsversorgung Inkrementalsignale Serielle Datentbertragung | Sonstige Signale
= 7 1 10 4 15 16 12 13 14 17 8 9 2 5
Up [Sensor| 0V |Sensor| Innen- A+ A- B+ B- DATA | DATA |CLOCK|CLOCK| Dreh- |Nullen
Up 0V |schirm” richtung
o———o0 o——o0
braun/| blau | weil®/ | weif} grun/ | gelb/ | blau/ rot/ grau | rosa | violett | gelb |schwarz| grin
=€/ grlin grin schwarz|schwarz|schwarz|schwarz

Schirm liegt auf Gehduse; Up = Spannungsversorgung
Sensor: Bei 5-V-Spannungsversorgung ist die Sensorleitung im Messgerat mit der jeweiligen Spannungsversorgung verbunden.

Y Frei bei ECN/EQN 10xx und ROC/ROQ 10xx
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Diagnose, Pruf- und Testgerate

HEIDENHAIN-Messgerate liefern alle zur
Inbetriebnahme, Uberwachung und Diag-
nose notwendigen Informationen. Die Art
der verfligbaren Informationen hangt davon
ab, ob es sich um ein inkrementales oder
absolutes Messgerat handelt und welche
Schnittstelle verwendet wird.

Inkrementale Messgerate besitzen 1-Vss-,
TTL- oder HTL-Schnittstellen. TTL- und HTL-
Messgerate Uberwachen gerateintern die
Signalamplituden und generieren daraus ein
einfaches Storungssignal. Bei 1-Vss-Signalen
ist eine Analyse der Ausgangssignale nur
mit externen Prifgeraten bzw. mit Rechen-
aufwand in der nachfolgenden Elektronik
moglich (analoge Diagnoseschnittstelle).

Absolute Messgerate arbeiten mit serieller
Datentbertragung. Abhangig von der Schnitt-
stelle werden zuséatzlich 1-Vss-Inkremental-
signale ausgegeben. Die Signale werden
gerateintern umfangreich Gberwacht. Das
Uberwachungsergebnis (speziell bei Be-
wertungszahlen) kann neben den Positions-
werten Uber die serielle Schnittstelle zur
nachfolgenden Elektronik Ubertragen wer
den (digitale Diagnoseschnittstelle). Es
gibt folgende Informationen:
e Fehlermeldung: Positionswert ist nicht

zuverlassig
¢ \Warnmeldung: eine interne Funktions-

grenze des Messgerates ist erreicht
e Bewertungszahlen:

— Detaillierte Informationen zur Funk-

tionsreserve des Messgerates
— Identische Skalierung fir alle
HEIDENHAIN-Messgerate

— Zyklisches Auslesen moglich
Die nachfolgende Elektronik kann damit
ohne grofsen Aufwand den aktuellen Zu-
stand des Messgeréates auch im geschlos-
senen Regelbetrieb bewerten.

Zur Analyse der Messgerate bietet
HEIDENHAIN die passenden Prifgerate
PWM und Testgerate PWT an. Abhangig
davon, wie sie eingebunden werden,
unterscheidet man:

e Messgerate-Diagnose: Das Messgerat
ist direkt an das Prif- bzw. Testgerat an-
geschlossen. Damit ist eine ausflhrliche
Analyse der Messgeratefunktionen mog-
lich.

e Monitoring-Betrieb: Das Priifgerat PWM
wird in den geschlossenen Regelkreis
eingeschleift (ggf. Uber geeignete Prif-
adapter). Damit ist eine Echtzeit-Diagnose
der Maschine bzw. Anlage wahrend des
Betriebs maglich. Die Funktionen sind
abhangig von der Schnittstelle.
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Online-Diagnose [Open Loop]
Funktionsreserven

Absolutspur

A Minimum 100 % bei 1324 U 337"

Inkremental- bzw. Abtastspur
& Winimum 100 % bei 1324 U 337

Positionswertbildung
A Minimum 100 % bei 1324 U 337

Diagnose Anbau
Anbau.tas (mm)
D".ﬂ:.:.';’:"':":m bei 1324 11 37°, Maximum 1.041 rmm bei 1324 U 137° =.0 U]
Status Absolutposition
Umdrehung Viinkel (Grad]
. 1324 336603¢
i () (30 C) &

Diagnose tber PWM 21 und ATS-Software

LIP 200 Anbau-Assistent

5. Scheltt: Shgnaluberpaitfung...

[T} Inkremanitalsignal-Eigenschaften
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Inbetriebnahme Uber PWM 21 und ATS-Software

PWT 101

Das PWT 101 ist ein Testgerat zur Funktions-
kontrolle sowie Justage von inkrementalen
und absoluten HEIDENHAIN-Messgeraten.
Dank der kompakten Abmessungen und
des robusten Designs ist das PWT 101 be-
sonders flr den mobilen Einsatz geeignet.

[

poavel o WE

@ WsAEY "
m'i:momsmﬂf

Pegelanzeige

Refresh

Status RM

Pegelanzeige

PWT-Anzeige

Status RM

PWT-Anzeige

PWT 101
Messgerat-Eingang e EnDat
nur fr HEIDENHAIN- e Fanuc Serial Interface
Messgerate e Mitsubishi high speed interface
e Panasonic Serial Interface
e Yaskawa Serial Interface
® 1Vss
® 11 yAss
e TTL
Anzeige 4,3" Farb-Flachbildschirm (Touchscreen)
Versorgungsspannung DC24V
Leistungsaufnahme max. 15W
Arbeitstemperatur 0 °C bis 40 °C
Schutzart EN 60529 IP20
Abmessungen = 145 mm x 85 mm x 35 mm
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PWM 21
Das Phasenwinkel-Messgerat PWM 21 dient

PWM 21

zusammen mit der im Lieferumfang enthal- \essgerate-Eingang
tenen Justage- und Prif-Software ATS als
Justage- und Prifpaket zur Diagnose und
Justage von HEIDENHAIN-Messgeraten.

e EnDat 2.1, EnDat 2.2 oder EnDat 3 (Absolutwert mit
bzw. ohne Inkrementalsignale)

DRIVE-CLIQ

Fanuc Serial Interface

Mitsubishi high speed interface

Yaskawa Serial Interface

Panasonic Serial Interface

SSI

1Vss/TTL/11 pAss

HTL (Uber Signaladapter)

USB 2.0

AC 100V bis 240V oder DC 24V

258 mm x 154 mm x 55 mm

ATS

Deutsch und Englisch wahlbar

Schnittstelle
Versorgungsspannung
Abmessungen

Weitere Informationen finden Sie in der

Produktinformation PWM 21/ATS-Software.
Sprachen
Funktionen

e Positionsanzeige

e \erbindungsdialog

e Diagnose

e Anbauassistent fur EBI/ECI/EQI, LIP 200, LIC 4000
und weitere

e Zusatzfunktionen (sofern vom Messgerat unterstitzt)

e Speicherinhalte

Systemvoraussetzungen
bzw. -empfehlungen

PC (Dual-Core-Prozessor; > 2 GHz)
Arbeitsspeicher > 2 GByte

Betriebssystem Windows 7 8 und 10 (32 bit/64 bit)
500 MByte frei auf Festplatte

DRIVE-CLIQ ist eine geschlitzte Marke der Siemens AG.
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HEIDENHAIN

Nanometer beherrschbar machen




