


Drehgeber von HEIDENHAIN dienen als
Messwertaufnehmer fiir Drehbewegungen,
Winkelgeschwindigkeiten und in Verbindung
mit mechanischen MalRverkorperungen
wie z.B. Gewindespindeln auch zur Erfas-
sung linearer Bewegungen. Einsatzgebiete
sind z. B. elektrische Antriebe, Werkzeug-
maschinen, Druckmaschinen, Holzbearbei-
tungsmaschinen, Textilmaschinen, Roboter
und Handhabungsgerate, Mess- und Priif-
gerate unterschiedlichster Art.

Die hohe Signalqualitat der sinusformigen
Inkrementalsignale erlaubt hohe Interpola-
tionen fUr die digitale Drehzahlregelung.

Drehgeber mit angebauter Statorkupplung

Informationen tber
e Messgerate fur elektrische Antriebe
e Gekapselte Winkelmessgerate
e Modulare Winkelmessgeréate

mit optischer Abtastung
e Modulare Winkelmessgeréate

mit magnetischer Abtastung
e | dngenmessgerate flr gesteuerte
Werkzeugmaschinen
Offene Langenmessgerate
Signalkonverter
HEIDENHAIN-Steuerungen
Kabel und Steckverbinder
erhalten Sie auf Anfrage oder finden Sie
im Internet unter www.heidenhain.de.
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Drehgeber fir separate Wellenkupplung

Weitere Informationen:

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

Elektronisches Handrad

Miit Erscheinen dieses Prospekts verlieren
alle vorherigen Ausgaben ihre Gliltigkeit.
Fir die Bestellung bei HEIDENHAIN
maldgebend ist immer die zum Vertrags-
abschluss aktuelle Fassung der Produkt-
Dokumentation.

Normen (EN, ISO, etc.) gelten nur, wenn
sie ausdrticklich im Prospekt aufgefiihrt
sind.
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Auswabhlhilfe

Drehgeber flr Standardanwendungen

Drehgeber Absolut Inkremental
Singleturn Multiturn 4096 Umdrehungen
Schnittstelle | EnDat Fanuc SSI EnDat Fanuc SS| FLITTL ML HTL o 1Vss
Siemens Siemens
mit angebauter Statorkupplung
Baureihe ECN/EQN/ERN 1000 | ECN 1023 ECN 1023S - EQN 1035 EQN 1035S - ERN 1020 ERN 1030 ERN 1080
Positionen/U: 23 bit Positionen/U: 23 bit Positionen/U: 23 bit Positionen/U: 23 bit 100 bis 3600 Striche 100 bis 3600 Striche 100 bis 3600 Striche
42.1 Lo EnDat 2.2/22 DRIVE-CLIQ EnDat 2.2/22
— ERN 1070 N
" | ECN 1013 EQN 1025 1000/2500/3600 Striche
| Positionen/U: 13 bit Positionen/U: 13 bit
) EnDat 2.2/01 EnDat 2.2/01
2 o6
Baureihe ECN/EQN/ERN 400 ECN 425 ECN 425F ECN 413 EQN 437 EQN 437F EQN 425° ERN 420 ERN 430 ERN 480"
Positionen/U: 25 bit Positionen/U: 25 bit Positionen/U: 13 bit Positionen/U: 25 bit Positionen/U: 25 bit Positionen/U: 13 bit 250 bis 5000 Striche 250 bis 5000 Striche 1000 bis 5000 Striche
EnDat 2.2/22 Fanuc ai EnDat 2.2/22 Fanuc ai 2)
= Verfiigbar mit Verfiighar mit ERN 460
- gt Functional Safety ECN 424S Functional Safety EQN 436S 250 bis 5000 Striche
Positionen/U: 24 bit 3) Positionen/U: 24 bit
472 ECN 413 DRIVE-CLIQ EQN 425 DRIVE-CLIQ
—— Positionen/U: 13 bit Verfligbar mit Positionen/U: 13 bit Verfligbar mit
EnDat 2.2/01 Functional Safety EnDat 2.2/01 Functional Safety
Baureihe ECN/EQN/ERN 400 ECN 425 - ECN 413 EQN 437 - EQN 425 ERN 420 ERN 430 ERN 480
mit universeller Statorkupplung Positionen/U: 25 bit Positionen/U: 13 bit Positionen/U: 25 bit Positionen/U: 13 bit 250 bis 5000 Striche 250 bis 5000 Striche 1000 bis 5000 Striche
EnDat 2.2/22 EnDat 2.2/22 2)
o ERN 460
%0 ECN 413 EQN 425 250 bis 5000 Striche
@ Positionen/U: 13 bit Positionen/U: 13 bit
- gﬂ EnDat 2.2/01 EnDat 2.2/01
__Lﬂ g 12
Baureihe ECN/ERN 100 ECN 125 - - - - - ERN 120 ERN 130 ERN 180
Positionen/U: 25 bit 1000 bis 5000 Striche 1000 bis 5000 Striche 1000 bis 5000 Striche
[ EnDat 2.2/22
5 <t
T Q S ECN 113
Positionen/U: 13 bit
55 max. @D EnDat 2.2/01

D: 50 mm max.

' Bis 36000 Signalperioden durch integrierte 5/10fach Interpolation (hdhere Interpolation auf Anfrage)
2 Versorgungsspannung DC 10V bis 30V

3 Auch mit TTL- oder HTL-Signallbertragung verfligbar
4 Fehlerausschluss Mechanik verflgbar, Einschrankungen bei den Technischen Daten und besondere Montagehinweise:

siehe Kundeninformation Fehlerausschluss

DRIVE-CLIQ ist eine geschutzte Marke der Siemens AG.




Drehgeber flr Standardanwendungen

Drehgeber Absolut Inkremental
Singleturn Multiturn 4096 Umdrehungen
Schnittstelle | EnDat Fanuc SSI EnDat Fanuc SS| FLITTL ML HTL o 1Vss
Siemens Siemens
fiir separate Wellenkupplung, mit Synchroflansch
Baureihe ROC/ROQ/ROD 1000 | ROC 1023 ROC 1023S - ROQ 1035 ROQ 1035S - ROD 1020 ROD 1030 ROD 1080
Positionen/U: 23 bit Positionen/U: 23 bit Positionen/U: 23 bit Positionen/U: 23 bit 100 bis 3600 Striche 100 bis 100 bis
EnDat 2.2/22 DRIVE-CLIQ EnDat 2.2/22 DRIVE-CLIQ 3600 Striche 3600 Striche
= ul , ROD 1070 2
ROC 1013 ROQ 1025 1000/2500/3600 Striche
o) 34 g4 Positionen/U: 13 bit Positionen/U: 13 bit
g i EnDat 2.2/01 EnDat 2.2/01
Q
Baureihe ROC/ROQ/ROD 400 ROC 425 ROC 425F ROC 413 ROQ 437 ROQ 437F ROQ 425 ROD 426 ROD 436 ROD 486°
mit Synchroflansch Positionen/U: 25 bit Positionen/U: 25 bit Positionen/U: 13 bit Positionen/U: 25 bit Positionen/U: 25 bit Positionen/U: 13 bit 50 bis 5000 Striche1 50 bis 5000 Striche 1000 bis 5000 Striche
EnDat 2.2/22 Fanuc ai EnDat 2.2/22 Fanuc ai
= erfiigoar mit Verfigbar mit ROD 466°
© Functional Safety ROC 424S Functional Safety ROQ 436S 50 bis 5000 Striche?!
Qf Positionen/U: 24 bit Positionen/U: 24 bit
o ROC 413 DRIVE-CLIQ ROQ 425 DRIVE-CLIQ
: Positionen/U: 13 bit Verfligbar mit Positionen/U: 13 bit Verfligbar mit
EnDat 2.2/01 Functional Safety EnDat 2.2/01 Functional Safety
ROC 425 ROC 425 - - - - - - - -
mit hoher Genauigkeit Positionen/U: 25 bit
EnDat 2.2/01
%7
®,
42.7
fiir separate Wellenkupplung, mit Klemmflansch
Baureihe ROC/ROQ/ROD 400 ROC 425 ROC 425F ROC 413 ROQ 437 ROQ 437F ROQ 425 ROD 420 ROD 430 ROD 480°
mit Klemmflansch Positionen/U: 25 bit Positionen/U: 25 bit Positionen/U: 13 bit Positionen/U: 25 bit Positionen/U: 25 bit Positionen/U: 13 bit 50 bis 5000 Striche 50 bis 5000 Striche 1000 bis 5000 Striche
EnDat 2.2/22 Fanuc ai EnDat 2.2/22 Fanuc ai
Verfligbar mit Verflgbar mit
® Functional Safety ROC 424S Functional Safety ROQ 436S
Q EE Positionen/U: 24 bit 4 Positionen/U: 24 bit
ROC 413 DRIVE-CLIQ ROQ 425 DRIVE-CLIQ
36.7 Positionen/U: 13 bit Verfligbar mit Positionen/U: 13 bit Verfligbar mit
' EnDat 2.2/01 Functional Safety EnDat 2.2/01 Functional Safety

' Bis 10000 Signalperioden durch integrierte 2fach Interpolation
2 Bis 36000 Signalperioden durch integrierte 5/10fach Interpolation (hdhere Interpolation auf Anfrage)
3 Versorgungsspannung DC 10V bis 30V

a &

)

Auch mit TTL- oder HTL-Signallbertragung verflgbar
Fehlerausschluss Mechanik verfligbar, Einschrankungen bei den Technischen Daten und besondere Montagehinweise:

siehe Kundeninformation Fehlerausschluss

DRIVE-CLiQ ist eine geschlitzte Marke der Siemens AG.




Drehgeber fur Motoren

Drehgeber Absolut Inkremental
Singleturn Multiturn
Schnittstelle | EnDat Siemens EnDat Siemens FLITTL U 1Vss
mit Eigenlagerung und angebauter Statorkupplung
ERN 1023 |P64 - - - - - - ERN 1023 -
o Q 500 bis 8192 Striche
I 3 Signale fur Blockkommutierung
3
S a6
Baureihe ECN/EQN 1100 ECN 1123 ECN 1113 ECN 1123S EQN 1135 EQN 1125 EQN 1135S - -
, Positionen/U: 23 bit Positionen/U: 13 bit Positionen/U: 23 bit Positionen/U: 23 bit Positionen/U: 13 bit Positionen/U: 23 bit
E EnDat 2.2/22 EnDat 2.2/01 DRIVE-CLIQ 4096 Umdrehungen 4096 Umdrehungen 4096 Umdrehungen
Verfligbar mit Verfligbar mit EnDat 2.2/22 EnDat 2.2/01 DRIVE-CLIQ
| 384 & Functional Safety Functional Safety Verfligbar mit Verfligbar mit
Q Functional Safety Functional Safety
ERN 1123 P00 - - - - - - ERN 1123 -
500 bis 8192 Striche
3 Signale flr Blockkommutierung
298 &
Q
Baureihe ECN/EQN/ERN 1300 [P40 ECN 1325 ECN 1313 ECN 1324S EQN 1337 EQN 1325 EQN 1336S ERN 1321 ERN 13817
Baureihe ECN/EQN/ERN 400 |P64 Positionen/U: 25 bit Positionen/U: 13 bit Positionen/U: 24 bit Positionen/U: 25 bit Positionen/U: 13 bit Positionen/U: 24 bit 1024 bis 4096 Striche 512 bis 4096 Striche
EnDat 2.2/22 EnDat 2.2/01 DRIVE-CLIQ 4096 Umdrehungen 4096 Umdrehungen 4096 Umdrehungen 2)
% u"%g EnDat 3/E30-R2 Verflghbar mit EnDat 2.2/22 EnDat 2.2/01 DRIVE-CLIQ ERN 1326 " ERN 1387
Q Verfiigbar mit ECN 413 Functional Safety EnDat 3/E30-R2 Verfiigbar mit 1024 bis 4096 Striche 2048 Striche
50.5 2 64.8 Functional Safety Positionen/U: 13 bit Verfligbar mit EQN 425 Functional Safety 3TTL-Signale fur Blockkommutierung Z1-Spur fur Sinuskommutierung
‘ ‘ ‘ EnDat 2.2/01 Functional Safety Positionen/U: 13 bit
=== ECN 425 4096 Umdrehungen ERN 421 ERN 487
Positionen/U: 25 bit EQN 437 EnDat 2.2/01 1024 bis 4096 Striche 2048 Striche
EnDat 2.2/22 Positionen/U: 25 bit Z1-Spur fur Sinuskommutierung
Verfligbar mit 4096 Umdrehungen

Functional Safety

18192 Signalperioden durch integrierte 2fach Interpolation
! Fehlerausschluss Mechanik verfligbar, Einschrankungen bei den Technischen Daten und besondere Montagehinweise:
siehe Kundeninformation Fehlerausschluss

DRIVE-CLIQ ist eine geschiitzte Marke der Siemens AG.

EnDat 2.2/22
Verfligbar mit
Functional Safety

Diese Drehgeber finden Sie im Prospekt
Messgeriite fiir elektrische Antriebe.




Drehgeber Absolut Inkremental
Singleturn Multiturn
Schnittstelle | EnDat Siemens EnDat Siemens FLITTL U 1Vss
ohne Eigenlagerung
Baureihe ECI/EQI/EBI 1100 ECI 1118 ECI 1119 - EBI 1135 EQI 1131 - - -
- Positionen/U: 18 bit Positionen/U: 19 bit Positionen/U: 18 bit Positionen/U: 19 bit
g g . EnDat 2.2/22 EnDat 2.2/22, 65536 Umdrehungen | 4096 Umdrehungen
Q SF i EnDat 3/E30-R2 (batteriegepuffert) EnDat 2.2/22,
22.25 26| Verfiigbar mit EnDat 2.2/22 EnDat 3/E30-R2
13 bei ECI/EBI Functional Safety Verfligbar mit
Functional Safety
Baureihe ECI/EQI 1300 ECI 1319 ECI 1319 ECI 1319S EQI 1331 EQI 1331 EQI 1331S - -
D74 Positionen/U: 19 bit Positionen/U: 19 bit Positionen/U: 19 bit Positionen/U: 19 bit Positionen/U: 19 bit Positionen/U: 19 bit
EnDat 2.2/22 EnDat 3/E30-R2 DRIVE-CLIQ 4096 Umdrehungen 4096 Umdrehungen 4096 Umdrehungen
+ | EnDat 3/E30-R2 Verfligbar mit Verflgbar mit EnDat 2.2/22 EnDat 3/E30-R2 DRIVE-CLIQ
Q e Verfligbar mit Functional Safety Functional Safety EnDat 3/E30-R2 Verfligbar mit Verfligbar mit
31 @127 Functional Safety Verfligbar mit Functional Safety Functional Safety
: Functional Safety
Baureihe ECI/EBI 100 ECI 119 - - EBI 135 - - - -
« Positionen/U: 19 bit Positionen/U: 19 bit
o EnDat 2.2/22 oder 65536 Umdrehungen
S EnDat 2.1/01 (batteriegepuffert)
18.5 EnDat 2.2/22
T T T
D: 30/38/50 mm
Baureihe ECI/EBI 4000 ECI 4010 - ECI 4090S EBI 4010 - - - -
62 20 Positionen/U: 20 bit Positionen/U: 20 bit Positionen/U: 20 bit
EnDat 2.2/22 DRIVE-CLIQ 65536 Umdrehungen
Verfligbar mit Verfligbar mit (batteriegepuffert)
Functional Safety Functional Safety EnDat 2.2/22
Verfligbar mit
Functional Safety
D: 90/180 mm
Baureihe ERO 1400 - - - - - - ERO 1420 ERO 1480
512 bis 1024 Striche 512 bis 1024 Striche
<
! ol
8l O s ERO 1470
S 1000/1500 Striche

N

19.9
D: 4/6/8 mm

V' Bis 37500 Signalperioden durch integrierte 5/10/20/25fach Interpolation

DRIVE-CLIQ ist eine geschitzte Marke der Siemens AG.
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Diese Drehgeber finden Sie im Prospekt
Messgeriite fiir elektrische Antriebe.
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Drehgeber fur spezielle Anwendungen

Drehgeber Absolut Inkremental
Singleturn Multiturn 4096 Umdrehungen
Schnittstelle | EnDat SSI EnDat SSI| LITTL [T HTL U 1Vss
fiir hohe Lagerbelastung
ROD 600 - - - - ROD 620 ROD 630 -
. _ 512 bis 5000 Striche 512 bis 5000 Striche
(e}
8 8
o =] @ s
78_| @15
ROD 1930 - - - - - ROD 1930 -
o 600 bis 2400 Striche
o €
o}
3
150 T 18 160
T I
Elektronisches Handrad
HR 1120 - - - - HR 1120 - -
100 Striche
fiir Asynchronmotoren Siemens
Baureihe ERN 401 - - - - ERN 421 ERN 431 -
1024 Striche 1024 Striche
82.6
3
Q
Baureihe EQN/ERN 400 - - EQN 425 EQN 425 ERN 420 ERN 430 -
Positionen/U: 13 bit Positionen/U: 13 bit 1024 Striche 1024 Striche
_A6.2 EnDat 2.1/01
‘% %
Q
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Weitere Informationen finden Sie in der

jeweiligen Produktinformation

78

Weitere Informationen finden Sie in der

jeweiligen Produktinformation

Weitere Informationen finden Sie in der

jeweiligen Produktinformation
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Messprinzipien
Maldverkdrperungen

HEIDENHAIN-Messgerate mit optischer
Abtastung benutzen Malverkdrperungen
aus regelmafligen Strukturen — sogenannte
Teilungen. Als Tragermaterial flr diese Tei-
lungen dienen Glas- oder Stahlsubstrate.

Die feinen Teilungen werden durch unter

schiedliche fotolithografische Verfahren her

gestellt. Teilungen werden gebildet durch:

e 3ulerst widerstandsfahige Chromstriche
auf Glas

e mattgedtzte Striche auf vergoldeten
Stahlbandern

e dreidimensionale Strukturen auf Glas-
oder Stahlsubstraten

Die von HEIDENHAIN entwickelten foto-
lithografischen Herstellungsverfahren er
moglichen typische Teilungsperioden von
50 ym bis 4 pm.

Diese Verfahren ermoglichen zum einen
feine Teilungsperioden und zeichnen sich
zum anderen durch hohe Kantenschérfe
und Homogenitéat der Teilung aus. Zusam-
men mit dem fotoelektrischen Abtastver
fahren ist dies mafRgebend flr die hohe
Gute der Ausgangssignale.

Die Originalteilungen fertigt HEIDENHAIN
auf eigens daflr hergestellten hochprézi-
sen Teilmaschinen.

Messgerate mit induktivem Abtastprinzip
arbeiten mit Metallteilungen oder Teilungs-
strukturen auf Kupfer/Nickelbasis. Die Tei-
lungsstrukturen sind auf einem Tradgermate-
rial fir gedruckte Schaltungen aufgebracht.
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Messverfahren

Beim absoluten Messverfahren steht der
Positionswert unmittelbar nach dem Ein-
schalten des Messgeréts zur Verfligung
und kann jederzeit von der nachfolgenden
Elektronik abgerufen werden. Ein Verfahren
der Achsen zum Ermitteln der Bezugs-
position ist nicht notwendig. Diese absolute
Positionsinformation wird aus derTeilung
derTeilscheibe ermittelt, die als Code-
struktur aufgebaut ist.

Eine separate Inkrementalspur wird flr den
Positionswert interpoliert und gleichzeitig
zum Erzeugen eines optionalen Inkremen-
talsignals verwendet.

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

Kreisteilungen absoluter Drehgeber

Beim inkrementalen Messverfahren be-
steht die Teilung aus einer regelmafiigen
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.

Abtastverfahren

Fotoelektrische Abtastung

Die meisten HEIDENHAIN-Messgerate
arbeiten nach dem Prinzip der fotoelek-
trischen Abtastung. Die fotoelektrische Ab-
tastung erfolgt bertihrungslos und damit
verschleil3frei. Sie detektiert selbst feinste
Teilungsstriche von wenigen Mikrometern
Breite und erzeugt Ausgangssignale mit
sehr kleinen Signalperioden.

Die Drehgeber ECN, EQN, ERN sowie
ROC, ROQ, ROD sind nach dem abbilden-
den Messprinzip aufgebaut.

Das abbildende Messprinzip arbeitet — ver
einfacht beschrieben — mit schattenoptischer
Signalerzeugung: Zwei Strichgitter mit bei-
spielsweise gleicher Teilungsperiode —Teil-
kreis und Abtastplatte — werden zueinander
bewegt. Das Tragermaterial der Abtast-
platte ist lichtdurchlassig. Die Teilung der
Mafdverkorperung kann ebenfalls auf licht-
durchlassigem oder auf reflektierendem
Material aufgebracht sein.

Féllt paralleles Licht durch eine Gitterstruk-
tur, werden in einem bestimmten Abstand
Hell-/Dunkel-Felder abgebildet. Hier befin-
det sich ein Gegengitter mit der gleichen
Teilungsperiode. Bei einer Relativbewe-
gung der beiden Gitter zueinander wird das
durchfallende Licht moduliert: Stehen die
Llicken Ubereinander, fallt Licht durch; be-
finden sich die Striche Uber den Licken,
herrscht Schatten. Fotoelemente wandeln
diese Lichtanderungen in anndhernd sinus-
férmige elektrische Signale um. Praktikable
Anbautoleranzen eines Messgerats mit ab-
bildendem Messprinzip werden bei Tei-
lungsperioden von 10 pm und grofer

Die absoluten Drehgeber enthalten anstelle
der einzelnen Fotoelemente einen grof3fla-
chigen, fein strukturierten Fotosensor. Sei-
ne Strukturen entsprechen in ihrer Breite

der Gitterstruktur der MaRverkorperung.

Dadurch kann auf die mit dem Gegengitter
versehene Abtastplatte verzichtet werden.

Andere Abtastprinzipien

Die Drehgeber ECI/EBI/EQI arbeiten mit
dem induktiven Messprinzip. Hier wird ein
hochfrequentes Signal durch Teilungsstruk-
turen in seiner Amplitude und Phasenlage
moduliert. Der Positionswert wird durch
Rundumabtastung immer aus den Signalen
aller gleichméRig Uber den Umfang verteil-
ten Empfangerspulen gebildet.

erzielt.
Lichtquelle LED ﬁl
i Kondensor
A A A a4
Maldverkorperung

7 7T T 7T 77T T 777

e

Fotoelemente

il

Kreisteilungen inkrementaler Drehgeber

Fotoelemente
lgge und l270°
nicht dargestellt

loe l180°
l1 = lo° - 180°

Fotoelektrische Abtastung nach dem abbildenden Messprinzip

Genauigkeit

Die Genauigkeit von Drehgebern istim

Wesentlichen bestimmt durch:

e die Richtungsabweichungen der Radial-
gitterteilung

e die Exzentrizitat der Teilscheibe zur
Lagerung

e die Rundlauf-Abweichung der Lagerung

e den Fehler durch die Ankopplung mit
einer Wellenkupplung — bei Drehgebern
mit Statorkupplung liegt dieser Fehler
innerhalb der Systemgenauigkeit

e die Interpolationsabweichungen bei der
Weiterverarbeitung der Messsignale in
der eingebauten oder externen Inter
polations- und Digitalisierungs-Elektronik

Fir inkrementale Drehgeber mit einer
Strichzahl bis 5000 gilt:

Die maximalen Richtungsabweichungen
liegen bei 20 °C Umgebungstemperatur
und langsamer Drehung (Abtastfrequenz
zwischen 1 kHz und 2 kHz) innerhalb

18° mech. - 3600 ppi
+ Strichzahl 2 [Winkelsekunden]

entsprechend

i21—0 Teilungsperiode.

Bei den Drehgebern ROD werden die 6000
bis 10000 Signalperioden pro Umdrehung
durch eine Signalverdoppelung gebildet.
Fir die Systemgenauigkeit ist die Strichzahl
zuU beachten.

Bei den absoluten Drehgebern ist die
Genauigkeit der absoluten Positionswerte
in den Technischen Daten des jeweiligen
Geréates angegeben.

Flr absolute Drehgeber mit zusatzlichen
Inkrementalsignalen ist die Genauigkeit
abhangig von der Strichzahl:

Strichzahl  Genauigkeit
512 +60 Winkelsekunden
2048 +20 Winkelsekunden
2048 +10 Winkelsekunden
(ROC 425 mit hoher
Genauigkeit)

Die Genauigkeitsangaben beziehen sich
auf die inkrementalen Messsignale bei
20 °C Umgebungstemperatur und lang-
samer Drehung.
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Mechanische Gerateausfiihrungen und Anbau
Drehgeber mit Statorkupplung

Die Drehgeber ECN/EQN/ERN sind eigen-
gelagert und haben eine statorseitig ange-
baute Kupplung. Diese gleicht Rundlauf-
und Fluchtungsfehler ohne wesentliche
Beeintrachtigung der Genauigkeit aus. Die
Drehgeberwelle wird direkt mit der zu
messenden Welle verbunden. Bei einer
Winkelbeschleunigung der Welle muss die
Statorkupplung nur das aus der Lagerrei-
bung resultierende Drehmoment aufneh-
men. Die Statorkupplung lasst Axialbewe-
gungen der Antriebswelle zu:

ECN/EQN/ERN 400: +1 mm
ECN/EQN/ERN 1000: +0,5mm
ECN/ERN 100:

Anbau

Der Drehgeber wird mit seiner Hohlwelle
auf die Antriebswelle geschoben und rotor
seitig mit zwei Schrauben bzw. drei Exzen-
tern geklemmt. Bei Drehgebern mit durch-
gehender Hohlwelle kann die Klemmung
auch kappenseitig ausgeflhrt werden. Fir
mehrfach wiederholte Montage eignen
sich besonders die Drehgeber der Baureihe
ECN/EQN/ERN 1300 mit Konuswelle (siehe
Prospekt Messgeriéte fiir elektrische An-
triebe). Der statorseitige Anbau erfolgt auf
einer Planflache ohne Zentrierflansch. Die
universelle Statorkupplung des ECN/
EQN/ERN 400 erlaubt einen vielseitigen
Anbau, z.B. durch die angebrachten Gewin-
de auch von aufRen an der Motorabdeckung.

+1,5mm

Fir die Drehgeber der Baureihen ECN/
EQN/ERN 400 mit Standard-Statorkupp-
lung und einseitig offener Hohlwelle ist ein
mechanischer Fehlerausschluss maglich.

Dynamische Anwendungen erfordern mog-
lichst hohe Eigenfrequenzen der Ankopp-
lung fg des Systems (siehe auch Allgemei-
ne mechanische Hinweise). Diese werden
erreicht durch die Wellenklemmung auf der
Flanschseite und eine Kupplungsbefesti-
gung mit vier Schrauben bzw. mit Druck-
stlicke bei ECN/EQN/ERN 1000.

Typische Eigenfrequenz der Ankopplung fg bei Statorankopplung

Uiber vier Schrauben:
Stator- Kabel

Flanschdose

ECN/ERN 100

L =41 min. bei D < 25
L = 56 min. bei D > 38

ECN/EQN/ERN 400 mit Standard-Statorkupplung

einseitig offene Hohlwelle

15 min./24 max.

1 max.

TN

©.

ECN/EQN/ERN 400
mit universeller Statorkupplung

durchgehende Hohlwelle

1 max
R !

kupplung axial radial
ECN/EQN/  standard | 1550 Hz | 1500 Hz | 1000 Hz
ERN 400 universell | 1400 Hz" | 1400 Hz | 900 Hz
ECN/ERN 100 1000 Hz |- 400 Hz

ECN/EQN/ERN 1000 1500 Hz?) | -

Y Auch bei Befestigung mit zwei Schrauben

2 Auch bei Befestigung mit zwei Schrauben und Druckstlicken
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ECN/EQN/ERN 1000

6 min./21max.

Rg
A Druckstlcke

Montagezubehor

Wellenklemmring

fur ECN/EQN/ERN 400

Durch die Verwendung eines zweiten
Wellenklemmrings lasst sich bei den Dreh-
gebern mit durchgehender Hohlwelle die
mechanisch zulassige Drehzahl auf max.
12000 min~" erhdhen.

ID 540741-xx

Bei sicheren Hohlwellenverbindungen ver
ringert sich bei Wiederholverschraubungen
die Schraubenkraft. Um den geforderten
Sicherheitsfaktor bei kraftschllssigen Ver
bindungen einzuhalten, wird die maximal
zulassige Zahl von Wiederholverschraubun-
gen auf vier Anziehvorgange beschrankt.
Bei einer hoheren Anzahl von Wiederhol-
verschraubungen kann ein mechanischer
Fehlerausschluss nicht mehr gewahrleistet
werden.

In diesen Fallen missen neue Klemmringe
separat bestellt werden.

ID 540741-06
ID 540741-07

Klemmring ftr 10 mm
Klemmring fir 12 mm

Bei hohen Wellenbelastungen wie beim
Einsatz an Reibradern, Riemenscheiben
oder Kettenradern sollte der ECN/EQN/
ERN 400 Uber einen Lagerbock betrieben
werden.

Lagerbock

fur ERN/ECN/EQN 400

mit einseitig offener Hohlwelle
ID 574185-03

Der Lagerbock vermag grof3e radiale \Wel-
lenbelastungen aufzunehmen. Er verhin-
dert eine Uberlastung der Drehgeberlage-
rung. Der Lagerbock besitzt auf der
Messgeratseite einen Wellenstumpf mit
12 mm Durchmesser und eignet sich so
zum Anbau von ERN/ECN/EQN 400 mit
einseitig offener Hohlwelle. Auch die Ge-
windebohrungen fir die Befestigung der
Statorkupplung sind bereits vorgesehen.
Der Flansch des Lagerbocks entspricht in
seinen Abmessungen dem Klemmflansch
der Baureihe ROD 420/430. AuRRer Uber die
stirnseitigen Gewindebohrungen kann der
Lagerbock auch mit Hilfe des Montageflan-
sches oder des Montagewinkels (siehe je-
weils Seite 21) befestigt werden.

3.1

@ 28

6.2+0.1

@ = Klemmschraube mit Innensechsrund X8
Anzugsmoment 1,1 Nm +£0,1 Nm

3.1

6.2

Lagerbock

Zul. Drehzahl n

< 6000 min~'

Belastbarkeit der Welle

axial 150 N; radial 350 N

Arbeitstemperatur —40 °C bis 100 °C
Schutzart EN 60529 |P64
(95) 3 M4
X
2005 55 15+0.5 [$lo0.2[B]
4xM3

[ZIoi[A] | 10 *

E] E /1011A] 2
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Montagezubehor

Druckstiick

fur ECN/EQN/ERN 1000

zur Erhéhung der Eigenfrequenz fg bei
Befestigung mit nur zwei Schrauben
ID 334653-01

Drehmomentstiitzen fiir

ECN/EQN/ERN 400

FUr einfachere Anwendungen kann bei den
ECN/EQN/ERN 400 die Statorkupplung
durch Drehmomentstiitzen ersetzt werden.
Es gibt dazu folgende Anbausétze:

Drahtbiigel-Ankopplung

Die Statorkupplung wird durch eine Metall-
platte ersetzt, an der als Kupplung der mit-
gelieferte Drahtbiigel befestigt wird.

ID 510955-01

Stiftankopplung

Anstelle der Statorkupplung wird ein ,, Syn-
chroflansch” angeschraubt. Als Drehmo-
mentenstltze fungiert ein Stift, der entwe-
der am Flansch axial oder radial montiert
wird. Alternativ kann der Stift auf der Kun-
denseite eingepresst und am Geberflansch
ein Flhrungsteil fUr die Stiftankopplung ein-
gesetzt werden.

ID 510861-01

Allgemeines Zubehor

Schraubendreher-Einsatz
e fir HEIDENHAIN-Wellenkupplungen
e fiir Wellenklemmungen
ExN 100/400/1000
e fiir Wellenklemmungen ERO

Schraubendreher
Drehmoment einstellbar, Genauigkeit +6 %

0,2 Nm bis 1,2 Nm  |D 350379-04
1 Nm bis 5 Nm ID 350379-05
18

" Fiir Schrauben DIN 6912
(Kurzkopf mit Flihrungsbohrung)

172+0.2 6.6 3
B
Schliissel- Léange ID
weite
1,5 70 mm 350378-01
1,5 (Kugelkopf)| 35037802
2 35037803
2 (Kugelkopf) | 35037804
25 35037805
3 (Kugelkopf) | 35037808
4 35037807
4 (mit Zapfen)"| 35037814
TX8 89 mm 350378-11
152 mm 350378-12
TX15 70 mm 756768-42

Drehgeber flr separate Wellenkupplung

Die Drehgeber ROC/ROQ/ROD sind eigen-
gelagert und verfiigen Uber eine Vollwelle.
Die Ankopplung an die zu messende Welle
erfolgt Uber eine separate Wellenkupplung.
Die Kupplung gleicht Axialbewegungen und
Fluchtungsabweichungen (Radial- und
Winkelversatz) zwischen Drehgeber und
Antriebswelle aus. So bleibt die Drehgeber-
lagerung frei von zusatzlichen, von aufden
wirkenden Belastungen und ihre Lebens-
dauer wird nicht beeintrachtigt. Zur rotor
seitigen Ankopplung der Drehgeber ROC/
ROQ/ROD sind Membran- und Metallbalg-
kupplungen lieferbar (siehe Seite 24).

Lagerlebensdauer ROC/ROQ/ROD 400
Die zu erwartende Lebensdauer der Geber
lagerung hangt von der Wellenbelastung,
vom Kraftangriffspunkt und von der Dreh-
zahl ab. In den Technischen Daten ist die
maximal zuléssige Belastbarkeit der Welle
am Wellenende angegeben. Der Zusam-
menhang zwischen Lagerlebensdauer und
Drehzahl bei maximaler Wellenbelastung ist
im Diagramm fUr die Wellendurchmesser

6 mm und 10 mm dargestellt. Bei einer Be-
lastung von axial 10 N und radial 20 N am
Wellenende betragt die zu erwartende Lager
lebensdauer bei maximaler Drehzahl mehr
als 40000 Stunden.

Lagerlebensdauer ROD 600
Die Drehgeber der Baureihe ROD 600 sind
fir hohe Lagerbelastungen bei gleichzeitig
langer Lebensdauer angelegt.

Lagerlebensdauer ROD 1930

Der ROD 1930 ist fUr sehr hohe Lager
belastungen bei gleichzeitig langer Lebens-
dauer angelegt.

Die Drehgeber der Baureihen ROC/ROQ/
ROD 400 und ROD 600 erlauben hohe
Lagerbelastungen (siehe Diagramm).

Bei hoheren Wellenbelastungen, z. B. mit
Reibréadern, Riemenscheiben oder Ketten-
radern, empfiehlt sich der Einsatz eines
ECN/EQN/ERN 400, angebaut an einen
Lagerbock. FUr sehr hohe Lagerbelastun-
gen eignet sich der ROD 1930.

Die zu verbindenden Wellen sollten mit

maoglichst geringem Versatz montiert werden.

Typische Montagetoleranzen: siehe kine-
matischer Ubertragungsfehler, Seite 24.

Lagerlebensdauer bei Wellenbelastung
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Drehgeber mit Synchroflansch

Anbau

e (ber den Synchroflansch mit drei
Spannpratzen oder

e (ber die stirnseitig angebrachten
Befestigungsgewinde an eine Montage-
glocke (fur ROC/ROQ/ROD 400)

Mechanischer Fehlerausschluss ist nach

Rlcksprache mit HEIDENHAIN Traunreut
maglich.

Montagezubehor

Montageglocke
(elektrisch nicht leitfahig)
ID 257044-01

Spannpratzen

fir Baureihen ROC/ROQ/ROD 400
(3 Stlick pro Drehgeber)

ID 200032-01

Spannpratzen

fur Baureihe ROC/ROQ/ROD 1000
(3 Stiick pro Drehgeber)

ID 200032-02
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Drehgeber mit Synchroflansch

Montageglocke
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Drehgeber mit Klemmflansch

Anbau

e (ber die stirnseitig angebrachten Befesti-
gungsgewinde an einen Montageflansch
oder

e durch Klemmen am Klemmflansch
oder

e bei Gerdten mit zusatzlicher Nut am
Klemmflansch mit drei Spannpratzen

Die Zentrierung erfolgt jeweils Uber den
Zentrierbund am Synchroflansch bzw. den
Klemmflansch.

Mechanischer Fehlerausschluss ist nach

Rucksprache mit HEIDENHAIN Traunreut
maoglich.

Montagezubehor

Montageflansch
ID 201437-01

Montagewinkel
ID 581296-01

ROC/ROQ/ROD 400 mit Klemmflansch

Montageflansch

Kupplung
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Drehgeber mit Flansch-/
FuRBbefestigung

Anbau

e (ber Montageflansch, oder

e (ber Standful

Die Befestigung erfolgt mit vier M8-Schrau-
ben.

Der Klemmkasten kann um jeweils 90°
versetzt montiert werden.

Wellenankopplung

Die Drehgeberwelle verfigt Uber eine
Passfeder zur optimalen Drehmomentlber
tragung. Die als Zubehor lieferbaren Kupp-
lungen C19 und C 212 verfligen Uber eine
entsprechende Aufnahme.
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Drehgeber mit Klemmflansch
ROD 600

Anbau

e (ber die stirnseitig angebrachten Befesti-
gungsgewinde an einen Montageflansch

Montagezubehor

Montageflansch klein
ID 728587-01

Montageflansch grofR
ID 728587-02

&

@

Montagewinkel
ID 728587-03
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Tolerancing ISO 8015
ISO 2768-m H
<6 mm: +0.2 mm
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Wellenkupplungen

ROC/ROQ/ROD 400 ROD 1930 ROC/ROQ/ Metallbalgkupplung 18 EBN 3
ROD 600 ROD 1000 fur Drehgeber der Baureihe ROC/ROO/
ROD 1000
Membrankupplungen Membrankupplungen Metallbalg- mit 4 mm Wellendurchmesser
kupplung ID 200393-02
K14 K 17/01 K 17/02 K 17/03 c19 C 212 18 EBN 3
K 17/06 K 17/04
K 17/05
Nabenbohrungen 6/6 mm 6/6 mm 6/10 mm 10/10 mm 15/15 4/4 mm
6/5 mm 10/10 mm
6/9,52 mm
Galvanische Trennung | — v v v - v -
Kinematischer +6 +10 +13" +40"
- Membrankupplung K 14
*
Ubertragungsfehler fiir Baureihen ROC/ROQ/ROD 400
Torsions- N N N N N Nm mit 6 mm Wellendurchmesser
Federkonstante 500 Tad 150 Tad 200 Tad 300 Tad 1700 Tad 60 Tad ID 293328-01
Drehmoment <0,2Nm <0,1Nm <0,2Nm <3,9Nm <5Nm <0,1Nm
Radialversatz ) <0,2 mm <0,5mm <0,3mm <0,2 mm
Winkelfehler o <0,5° <1° <1,6° <0,5°
Axialversatz 5 <0,3mm <0,5mm <1,7mm <0,3mm
Tragheitsmoment (ca.) | 6 - 107 kgm2 3.107° kgm2 4.107° l<gm2 15.107° kgm2 03-10° kgm2
Zulassige Drehzahl 16000 min™" 20000 min~' | 6000 min~' | 12000 min~"
Anzugsmoment der 1,2 Nm 1,37 Nm 0,8 Nm
Klemmschrauben (ca.)
Masse 35g 24 g ‘ 23g ‘ 2759 759 9g
* Bei typischen Montagetoleranzen: Radialversatz A = 0,17 mm, Winkelfehler a. = 0,09° (0,15 mm auf 100 mm)
Radialversatz Winkelfehler Axialversatz -5 +8
Membrankupplung K 17
mit galvanischer Trennung
— fur Baureihen ROC/ROQ/ROD 400
o mit 6 bzw. 10 mm Wellendurchmesser
A | . _ ID 1246841-xx
Montagezubehor

Schraubendreher-Einsatz
Schraubendreher
siehe Seite 18
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K17 D1 D2 L
Variante

01 g 6F7|QD 6F7 22 mm
02 O 6F7|D10F7 22 mm
03 S10F7 | D10F7 30 mm
04 J10F7 | S10F7 22 mm
05 @ 6F7|QD 952F7| 22 mm
06 O BF7 |9 6F7 22 mm
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Membrankupplung C 19

fir Drehgeber ROD 1930 und ROD 600 mit
15 mm Wellendurchmesser und Passfeder
ID 731374-01

Membrankupplung C 212

mit galvanischer Trennung

fir Drehgeber ROD 1930 und ROD 600 mit
15 mm Wellendurchmesser und Passfeder
ID 731374-02
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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
fir Kanada.

Beschleunigungen

Im Betrieb und wéahrend der Montage sind

die Messgerate verschiedenen Arten von

Beschleunigungen ausgesetzt.

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

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

¢ Die maximale Winkelbeschleunigung
betragt 10° rad/sz. Sie ist die hochstzu-
lassige Drehbeschleunigung, mit der der
Rotor beschleunigt werden darf, ohne
dass das Messgeréat Schaden nimmt. Die
tatséachlich erreichbare Winkelbeschleuni-
gung liegt in der gleichen Gréf3enordnung
(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.

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 Messgeréaten beeinflussen. Bitte wen-
den Sie sich ggf. an HEIDENHAIN, Traunreut.

Eigenschwingungs-Frequenzen

Bei den Drehgebern ROC/ROQ/ROD bilden
der Rotor und die Wellenkupplung zusam-
men ein schwingungsfahiges FederMassen-
System, bei den Drehgebern ECN/EQN/ERN
der Stator und die Statorkupplung.

Die Eigenfrequenz der Ankopplung fg
soll mdglichst hoch sein. Voraussetzung
flr eine maoglichst hohe Eigenfrequenz bei
Drehgebern ROC/ROQ/ROD ist der Ein-
satz einer Membrankupplung mit hoher
Torsionsfederkonstante C (siehe
Wellenkupplungen).

_1 \IE

fe = 2XxTm I
fg: Eigenfrequenz der Ankopplung in Hz
C: Torsionsfederkonstante der Kupplung

in Nm/rad
I. Tragheitsmoment des Rotors in l<gm2

Die Drehgeber ECN/EQN/ERN stellen in
Verbindung mit der Statorkupplung ein
schwingungsfahiges Feder-Masse-System
dar, dessen Eigenfrequenz der Ankopp-
lung in Messrichtung fg mdglichst 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 konnen durch un-
terschiedliche Gebervarianten (z. B. Single-
turn-Ausfihrung oder
Multiturn-Ausfihrung), Fertigungstoleran-
zen sowie unterschiedliche Montagebedin-
gungen variieren. Kommmen radiale oder/
und axiale Beschleunigungen hinzu, wirkt
sich zusatzlich die Steifigkeit der Messgeréa-
telagerung und des Messgeratestators
aus. Treten in lhren Anwendungen solche
Belastungen auf, sollten Sie sich von HEI-
DENHAIN Traunreut beraten lassen.

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

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 eingeschwungenem
Temperaturzustand basieren. Die typischen
Betriebsdrehmomente basieren zusatzlich
auf konstanten Drehzahlen. Bei Applikatio-
nen, in denen das Drehmoment wesentli-
chen Einfluss hat, wird empfohlen, Rick-
sprache mit HEIDENHAIN Traunreut zu
halten.

Beriihrungsschutz (EN 60529)

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

Schutzart (EN 60529)

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

Der Welleneingang erfUllt die Schutzart
IP64. Das Spritzwasser darf keine schadli-
che Wirkung auf die Gerétebauteile haben.
Falls die Schutzart fir den Welleneingang
nicht ausreicht, z. B. bei vertikalem Einbau
des Drehgebers, sollten die Gerate durch
zusatzliche Labyrinthdichtungen geschiitzt
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 Verschleif3.

Gerauschentwicklung

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

Messgerate von HEIDENHAIN werden
in aller Regel als Komponenten in Ge-
samtsysteme integriert. In diesen Fallen
sind unabhangig von den Spezifikationen
des Messgeréts ausfiihrliche Tests des
kompletten Systems erforderlich.

Die im Prospekt angegebenen Techni-
schen Daten gelten insbesondere fir das
Messgerat, nicht flir das Komplettsys-
tem. Ein Einsatz des Messgerats aulRer
halb des spezifizierten Bereichs oder der
bestimmungsgemafien Verwendung ge-
schieht auf eigene Verantwortung.

Montage

Fir die bei der Montage zu beachtenden
Arbeitsschritte und MalRe gilt alleine die
mit dem Gerat ausgelieferte Montage-
anleitung. Alle montagebezogenen An-
gaben in diesem Prospekt sind entspre-
chend nur vorldufig und unverbindlich; sie
werden nicht Vertragsinhalt.

Alle Angaben zu Schraubverbindungen
beziehen sich auf eine Montagetempera-
tur von 15 °C bis 35 °C.

Schrauben mit stoffschliissiger
Losdrehsicherung

Befestigungs- und Zentralschrauben von
HEIDENHAIN (nicht im Lieferumfang
enthalten) verfligen Uber eine Beschich-
tung, die nach Aushéartung eine stoff-
schlissige Losdrehsicherung bildet.
Daher durfen die Schrauben nur einmal
verwendet werden. Die Mindesthaltbar
keit der losen Schrauben betragt zwei
Jahre (Lagerung bei < 30 °C und < 65 %
relativer Luftfeuchtigkeit). Das Verfallsda-
tum ist auf der Verpackung angegeben.

Anschrauben und Aufbringen des Anzugs-
drehmoments muss innerhalb von finf
Minuten abgeschlossen sein. Die gefor
derte Festigkeit wird bei Raumtempera-
tur nach sechs Stunden erreicht. Die Aus-
hartezeit nimmt mit sinkender
Temperatur zu. Aushartetemperaturen
unter 5 °C sind nicht zulassig.

Schrauben mit stoffschlissiger Losdreh-
sicherung durfen nur einmal verwendet
werden. Im Ersatzfall Gewinde nach-
schneiden und neue Schrauben verwen-
den. An Gewindebohrungen ist eine
Fase erforderlich, die das Abschaben der
Beschichtung verhindert.
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Fir die Auslegung des Fehlerausschlusses fiir Funktionale Sicherheit wird von folgenden
Werkstoffeigenschaften und Bedingungen fir die kundenseitigen Montageflachen aus-
gegangen.

Aluminium Stahl
Werkstofftyp aushartbare Aluminium- unlegierter
Knetlegierung VergUtungsstahl
Zugfestigkeit R > 220 N/mm2 > 600 N/mm2
Dehngrenze Rpo,2 bzw. nicht relevant > 400 N/mm2
Streckgrenze Re
Scherfestigkeit 7, > 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?
Warmeausdehnungs- <25.10°K" 10 - 107°K~! bis
koeffizient ottherm (bei 20 °C) 17 - 105K
Oberflachenrauheit Rz <16 pm
Reibwerte Montageflachen missen sauber und fettfrei sein.
Schrauben und Unterlegscheiben im Anlieferzustand
verwenden.
Anzugsverfahren Signalgebendes Drehmoment-Schraubwerkzeug nach
DIN EN ISO 6789 verwenden; Genauigkeit +6 %
Montagetemperatur 15 °C bis 35 °C

Drehgeber kdnnen ein Drehmoment von
bis zu 1 Nm auf die Kundenwelle austiben.
Die kundenseitige Mechanik muss fir die-
se Belastung ausgelegt sein. Sind weitere
Voraussetzungen einzuhalten, finden Sie
diese in der jeweiligen Produktinformation.

Veranderungen am Messgerat
Funktion und Genauigkeit der HEIDEN-
HAIN-Messgerate ist ausschlief3lich im
nicht modifizierten Zustand sichergestellt.
Jeder Eingriff — und sei er noch so gering
—kann die Funktionalitat und Sicherheit
der Gerate beeintrachtigen und schlief3t
somit eine Gewahrleistung aus. Dazu
zahlt auch das Verwenden von zusatzli-
chen oder nicht ausdrticklich vorgeschrie-
benen Sicherungslacken, Schmiermittel
(z.B. bei Schrauben) oder Klebern. Im
Zweifelsfall empfehlen wir eine Beratung
durch HEIDENHAIN, Traunreut.

Bedingungen fiir langere Lagerzeit

HEIDENHAIN empfiehlt fir eine Lagerfa-

higkeit von mindestens zwolf Monaten:

e Messgerate in der Originalverpackung
belassen

e | agerort soll trocken, staubfrei und tem-
periert sein, sowie frei von Vibrationen,
St6lRen und chemischen Umwelteinflls-
sen

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 gleichmaRig verteilt

VerschleiRteile

Messgerate von HEIDENHAIN sind fur
eine lange Lebensdauer konzipiert. Eine
vorbeugende Wartung ist nicht erforderlich.
Sie enthalten jedoch Komponenten, die ei-
nem von Anwendung und Handhabung ab-
hangenden Verschleifd 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 héheren
Verschleif? als Standardlager auf.

Gebrauchsdauer

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

Temperaturbereiche

Flr das Gerat in der Verpackung gilt ein La-
gertemperaturbereich von -30 °C bis 65 °C
(HR 1120: =30 °C bis 70 °C). Der Arbeits-
temperaturbereich gibt an, welche Tempe-
ratur der Drehgeber im Betrieb unter den
tatsachlichen Einbaubedingungen erreichen
darf. Innerhalb dieses Bereiches ist die
Funktion des Drehgebers gewahrleistet.
Die Arbeitstemperatur wird am definierten
Messpunkt (siehe Anschlussmalizeich-
nung) gemessen und darf nicht mit der
Umgebungstemperatur gleichgesetzt
werden.

Die Temperatur des Drehgebers wird
beeinflusst durch:

e die Einbausituation

e die Umgebungstemperatur

e die Eigenerwarmung des Drehgebers

Die Eigenerwarmung des Drehgebers ist
sowohl abhangig von seinen konstruktiven
Merkmalen (Statorkupplung/Vollwelle,
Wellendichtring usw.) als auch von den
Betriebsparametern (Drehzahl, Versor
gungsspannung). Eine kurzzeitig hohere
Eigenerwarmung kann auch nach sehr
langen Betriebspausen (mehrere Monate)
auftreten. BerUcksichtigen 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
Eigenerwarmungen der Drehgeber aufge-
listet. Im ungunstigen Fall beeinflussen
mehrere Betriebsparameter die Eigen-
erwarmung, z. B. Versorgungsspannung
30V und maximale Drehzahl. Wird der
Drehgeber in der Nahe der maximal zulas-
sigen Kennwerte betrieben, sollte deshalb
die tatsachliche Arbeitstemperatur direkt
am Drehgeber gemessen werden. Dann
ist durch geeignete MalRnahmen (LUfter,
Warmeleitbleche etc.) die Umgebungs-
temperatur so weit zu reduzieren, dass die
maximal zulassige Arbeitstemperatur 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 Reibungswéarme)
lieferbar.

Eigenerwarmung

bei Drehzahl npax

\Vollwelle/ ca. +b K
Konuswelle ca. +10 K
ROC/ROQ/ROD/ | bei Schutzart IP66
ExN 400/1300

ROD 600 ca. +75 K

ROD 1900 ca. +10 K
einseitig offene ca. +30 K
Hohlwelle ca. +40 K
ECN/EQN/ bei Schutzart IP66
ERN 400/1300

ECN/EQN/ ca. +10 K

ERN 1000

durchgehende ca. +40 K
Hohlwelle bei Schutzart IP64
ECN/ERN 100 ca. +50 K
ECN/EQN/ERN 400| bei Schutzart IP66

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

Messen der tatsachlichen Arbeitstemperatur am
definierten Messpunkt der Drehgeber (siehe
Technische Daten)
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Sicherheitsbezogene Positionsmesssysteme

Unter der Bezeichnung Functional Safety
bietet HEIDENHAIN Messgeréte an, die in
sicherheitsgerichteten Anwendungen ein-
gesetzt werden konnen. Sie arbeiten als
Ein-GeberSysteme mit rein serieller Daten-
Ubertragung Uber EnDat 2.2 oder DRIVE-
CLiQ. Basis fur die sichere Ubertragung der
Position sind zwei voneinander unabhéangig
gebildete, absolute Positionswerte sowie
Fehlerbits, die der sicheren Steuerung be-
reitgestellt werden.

Grundprinzip
Die HEIDENHAIN-Messsysteme flr sicher
heitsgerichtete Anwendungen sind nach
den Normen EN ISO 13849-1 (Nachfolger
der EN 954-1) sowie EN 61508 und
EN 61800-5-2 geprUft. In diesen Normen
erfolgt die Beurteilung sicherheitsgerichte-
ter Systeme unter anderem auf Basis von
Ausfallwahrscheinlichkeiten integrierter Bau-
elemente bzw. Teilsysteme. Dieser modula-
re Ansatz erleichtert den Herstellern sicher
heitsgerichteter Anlagen die Realisierung
ihrer Komplettsysteme, da sie auf bereits
qualifizierte Teilsysteme aufbauen konnen.
Diesem Konzept wird beim sicherheitsbe-
zogenen Positionsmesssystem mit rein
serieller Datenutbertragung Uber EnDat 2.2
oder DRIVE-CLiIQ Rechnung getragen. In
einem sicheren Antrieb bildet das sicher
heitsbezogene Positionsmesssystem ein
derartiges Teilsystem. Das sicherheitsbe-
zogene Positionsmesssystem besteht
z.B. bei EnDat 2.2 aus:
e Messgerét mit EnDat 2.2-Sendebaustein
e Ubertragungsstrecke mit EnDat 2.2-Kom-
munikation und HEIDENHAIN-Kabel
e EnDat 2.2-Empfangerbaustein mit Uber
wachungsfunktion (EnDat-Master)

Das Gesamtsystem ,,Sicherer Antrieb”

besteht z.B. bei EnDat 2.2 aus:

e Sicherheitsbezogenem Positionsmess-
system

e Sicherheitsgerichtete Steuerung (inkl.
EnDat-Master mit Uberwachungs-
funktionen)

e | eistungsteil mit Motorleistungskabel
und Antrieb

e Mechanischer Anbindung zwischen
Messgerat und Antrieb (z. B. Rotor/
Statoranbindung)

DRIVE-CLIQ ist eine geschiitzte Marke
der Siemens AG.

30

Einsatzbereich

Sicherheitsbezogene Positionsmesssysteme
von HEIDENHAIN sind so konzipiert, dass
sie als Ein-GeberSysteme in Anwendun-
gen mit Steuerungskategorie SIL 2 (nach
EN 61508), Performance Level ,,d’ Katego-
rie 3 (nach EN ISO 13849) eingesetzt wer
den kénnen.

SS1 | Safe Stop 1

Bestimmte Messgerate konnen durch zu-
sétzliche Mafdnahmen in der Steuerung bis
SIL3, PL ,e", Katagorie 4 eingesetzt wer
den. Die Eignung dieser Geréate ist in der
Dokumentation (Prospekte und Produktin-
formationen) entsprechend gekennzeichnet.
Dabei kdnnen die Funktionen des sicher
heitsbezogenen Positionsmesssystems flr
folgende Sicherheitsfunktionen des Ge-
samtsystems genutzt werden (siehe auch
EN 61800-5-2):

Sicherer Stopp 1

S§S2 | Safe Stop 2

Sicherer Stopp 2

SOS | Safe Operating Stop

Sicherer Betriebshalt

SLA | Safely-limited Acceleration| Sicher begrenzte Beschleunigung

SAR | Safe Acceleration Range

Sicherer Beschleunigungsbereich

SLS | Safely-limited Speed

Sicher begrenzte Geschwindigkeit

SSR | Safe Speed Range

Sicherer Geschwindigkeitsbereich

SLP | Safely-limited Position

Sicher begrenzte Position

SLI | Safely-limited Increment

Sicher begrenztes Schrittmald

SDI | Safe Direction

Sichere Bewegungsrichtung

SSM | Safe Speed Monitor

Sicherheitsfunktionen nach EN 61800-5-2

Sichere Rickmeldung der begrenzten Geschwindigkeit

Antrieb (

L

Sicherheitsbezogenes Positionsmesssystem

EnDat 2.2

EnDat-Master

Messgerat

Sichere Steuerung

j@i

/)

= Leistungskabel

Leistungsteil

Funktion

Das Sicherheitskonzept des Positionsmess-
systems basiert auf zwei im Geber erzeug-
ten, voneinander unabhéngigen Positions-
werten und zusatzlichen Fehlerbits, die z. B.
bei EnDat 2.2 Uber das EnDat-2.2-Protokoll
an den EnDat- Master Ubertragen werden.
Der EnDat-Master Ubernimmt verschiede-
ne Uberwachungsfunktionen, mit deren
Hilfe Fehler im Messgeréat und der Ubertra-
gung aufgedeckt werden. Beispielsweise
wird ein Vergleich der beiden Positionswer
te durchgefihrt. AnschlieRend stellt der En-
Dat-Master die Daten fir die sichere Steu-
erung bereit. Die Steuerung Uberwacht die
Funktionalitat des sicherheitsbezogenen
Positionsmesssystems durch periodisch
ausgeloste Tests.

Die Architektur des EnDat 2.2-Protokolls er
moglicht es, alle sicherheitsrelevanten In-
formationen bzw. Kontrollmechanismen im
uneingeschrankten Regelbetrieb zu verar
beiten. Dies wird ermaoglicht, weil die si-
cherheitsrelevanten Informationen in so-
genannten Zusatzinformationen hinterlegt
sind. Die Architektur des Positionsmess-
systems gilt laut EN 61508 als einkanaliges,
getestetes System.

Einbindung des Positionsmesssystems —
Dokumentation

Eine bestimmungsgemal3e Verwendung
des Positionsmesssystems stellt sowohl
Forderungen an die Steuerung, den Ma-
schinenkonstrukteur, sowie den Monteur,
den Service etc. In der Dokumentation zu
den Positionsmesssystemen werden die
notwendigen Informationen gegeben.

Um ein Positionsmesssystem in einer si-
cherheitsgerichteten Applikation einsetzen
zu kénnen, ist eine geeignete Steuerung zu
verwenden. Der Steuerung kommt die
grundlegende Aufgabe zu, die Kommunika-
tion mit dem Messgeréat und die sichere
Auswertung der Messgeratedaten durch-
zuflhren.

Die Anforderungen zur Einbindung des
EnDat-Masters mit Uberwachungsfunktio-
nen in die sichere Steuerung werden in dem
HEIDENHAIN-Dokument 533095 beschrie-
ben. Hierin enthalten sind beispielsweise
Vorgaben zur Auswertung und \Weiterverar
beitung der Positionswerte und Fehlerbits,
zum elektrischen Anschluss und zu zykli-
schen Tests der Positionsmesssysteme.
Erganzend dazu werden im Dokument
1000344 Mafdnahmen beschrieben, die ei-
nen Einsatz geeigneter Messgeréte in An-
wendungen bis SIL 3, PL ,.e", Kategorie 4
ermaoglichen.

Anlagen- und Maschinenhersteller missen
sich um diese Details nicht selbst kimmern.
Diese Funktionalitat muss von der Steue-
rung bereitgestellt werden. Fir die Auswahl
eines geeigneten Messgerats sind die In-
formationen aus den Produktinformationen
bzw. Prospekten und den Montageanlei-
tungen relevant. In der Produktinformation
bzw. im Prospekt sind allgemeine Angaben
zur Funktion und zum Einsatz der Messge-
rate sowie technische Daten und zuldssige
Umgebungsbedingungen enthalten. Die
Montageanleitungen enthalten detaillier
te Angaben zur Montage der Geréte.

Serielle
DatenUbertragung

Zwei unabhangige
Positionswerte.

Interne Uberwachung.
Protokollbildung.

Gesamtsystem Sicherer Antrieb mit EnDat 2.2

Messwertermittlung Ubertragungsstrecke Messwertempfang
Sichere Steuerung
[=]
[~ 3 11111
Position 1 = & EnDat 2.2
| % EnDat “
E (Protokoll und Kabel) Master | mummlp
\ = I NN NN
Position 2 aQ
l.@ L
Lo

Mafdnahmenkatalog

Positionswerte und Fehlerbits Uber
zwei Prozessorschnittstellen.

Uberwachungsfunktionen.
Wirksamkeitstest.

Sicherheitsbezogenes Positionsmesssystem mit EnDat 2.2

Aus der Architektur des Sicherheitssystems
und den Diagnosemaglichkeiten der Steue-
rung definieren bzw. detaillieren sich evtl.
noch weitere Anforderungen. So muss in
der Betriebsanleitung der Steuerung ex-
plizit darauf hingewiesen werden, ob ein
Fehlerausschluss fiir das Lésen der me-
chanischen Verbindung zwischen Mess-
gerat und Antrieb erfordedich ist. Daraus
resultierende Vorgaben sind vom Maschi-
nenkonstrukteur z. B. an den Monteur und
an den Service weiterzugeben.

Fehlerausschluss fiir das Lésen der
mechanischen Verbindung

Unabhéngig von der Schnittstelle ist bei
vielen Sicherheitskonzepten eine sichere
mechanische Anbindung des Messgerates
notig. In der Norm fUr elektrische Antriebe
EN 61800-5-2 ist das Losen der mechani-
schen Verbindung zwischen Messgerat und
Antrieb als zu betrachtender Fehlerfall auf-
gefuhrt. Da die Steuerung derartige Fehler
nicht zwingend aufdecken kann, wird in
vielen Fallen ein Fehlerausschluss bendtigt.

Standardmessgerate

Neben den explizit flr Sicherheitsanwen-
dungen qualifizierten Messgeraten konnen
auch Standardmessgerate, z.B. mit 1 Vgg-
Signalen, in sicheren Anwendungen ein-
gesetzt werden. In diesen Fallen sind die
Eigenschaften der Messgerate mit den
Anforderungen der jeweiligen Steuerung
abzugleichen. Hierzu kénnen bei HEIDEN-
HAIN zusatzliche Daten zu den einzelnen
Messgeraten (Ausfallrate, Fehlermodell
nach EN 61800-5-2) angefragt werden.

Func“ona‘

@ Weitere Informationen:

Weitere Informationen zum Thema
Funktionale Sicherheit finden Sie in den
Technischen Informationen Sicherheits-
bezogene Positionsmesssysteme und
Sicherheitsbezogene Steuerungstechnik
sowie in den Produktinformationen der
Functional Safety-Messgerate und in den
Kundeninformationen zum Fehleraus-
schluss.
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Baureihe ECN/EQN/ERN 1000

Absolute und inkrementale Drehgeber
e Statorkupplung fiir Planflache
¢ Einseitig offene Hohlwelle

ECN/EQN ECN: 42.1£1
EQN: 46.5+1.5
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Kundenseitige Anschlussmal3e
16°+16°

@697 ®

1 ~10.03[A]
|

I
' 1 max.
|

ERN: 6 min. /21 max.
ECN/EQN: 10 min. /21 max.

@ 50 min.

e

14 min.

*

@ 3,7 mm bei Geraten mit DRIVE-CLiQ-Schnittstelle

Lagerung Kundenwelle

Messpunkt Arbeitstemperatur

Referenzmarkenlage +20°

2 x Schraube Klemmring. Anzugsmoment 0.6 Nm +0.1 Nm SW 1.5

Ausgleich von Montagetoleranzen und thermischer Ausdehnung, keine dynamische Bewegung zuldssig
Auf Berlhrungsschutz achten (EN 60529)

Drehrichtung der Welle fir Ausgangssignale gemaR Schnittstellenbeschreibung

#wr\)—\@(@g

W
N

3.3+0.15

3.3+0.15

mm

Fett: Diese Ausflihrung ist als Vorzugstyp schnell lieferbar.
* Bei Bestellung bitte auswahlen
R Eingeschréankte Toleranzen: SignalgrofRe 0,8 Vss bis 1,2 Vss
A Zusammenhang zwischen Arbeitstemperatur und Drehzahl bzw. Versorgungspannung siehe Allgemeine mechanische Hinweise

Inkremental
ERN 1020 ERN 1030 ERN 1080 ERN 1070
Schnittstelle MLTTL LI HTLs U 1Vss" ML TTL
Strichzahlen* 100 200 250 360 400 500 720 900 1000 2500 3600
1000 1024 1250 1500 2000 2048 2500 3600
Referenzmarke eine
Integrierte Interpolation* - 5fach 10fach
— Grenzfrequenz -3 dB - - > 180 kHz - -
Abtastfrequenz <300 kHz <160 kHz - <100 kHz <100 kHz
A Flankenabstand a > 0,39 us > 0,76 us - > 0,47 us > 0,22 us
) E % Systemgenauigkeit 1/20 der Teilungsperiode
g Elektrischer Anschluss* Kabel 1 m/5 m, mit oder ohne Kupplung M23 Kabel 5 m, freies Kabelende
~— Versorgungsspannung DC5V 0,5V DC 10V bis 30V DC5V 0,5V DC5V +0,25V
—— Stromaufnahme ohne Last | < 120 mA < 150 mA <120 mA < 1556 mA
Welle einseitig offene Hohlwelle & 6 mm
Mech. zul. Drehzahl n < 12000 min"
Anlaufdrehmoment (typisch) | 0,001 Nm (bei 20 °C)
Tragheitsmoment Rotor <05- 107° l<gm2
Zulassige Axialbewegung +0,5 mm
o der Antriebswelle
§ Vibration 55 Hz bis 2000 Hz | < 100 m/s” (EN 60068-2-6)
® Schock 6 ms <1000 my/s? (EN 60068-2-27)
Max. Arbeitstemperatur? | 100 °C 70°C 100 °C 70°C
Min. Arbeitstemperatur Kabel fest verlegt: —30 °C; Kabel bewegt: —10 °C
Schutzart EN 60529 P64
Masse ~0,1kg
Giiltig fiir ID 534909-xx 534911-xx 534913-xx 534912-xx

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

Singleturn Multiturn

= ECN 1023 ECN 1013 ECN 1023S EQN 1035 EQN 1025 EQN 1035S
Schnittstelle* EnDat 2.2 EnDat 2.2 DRIVE-CLIQ EnDat 2.2 EnDat 2.2 DRIVE-CLIQ
Bestellbezeichnung EnDat22 EnDat01 DQO1 EnDat22 EnDat01 DQO1
Firmware" - - 01.32.26.53 01.32.26.53
Positionen/U 8388608 (23 bit) 8192 (13 bit) 8388608 (23 bit) 8388608 (23 bit) 8192 (13 bit) 8388608 (23 bit)
Umdrehungen - 4096 (12 bit)
Code Dual Dual Dual Dual
Elektr. zul. Drehzahl < 12000 min™" <4000 min~'/ < 12000 min™' < 12000 min™' < 12000 min™' < 4000 min~'/ < 12000 min™" < 12000 min™'
Abweichungen2 : fur stetigen Positionswert +1 LSB/+16 LSB fur stetigen Positionswert fur stetigen Positionswert +1 LSB/+16 LSB fUr stetigen Positionswert
Rechenzeit tcq <7us <9us <8 us3) <7us <9us <8 psg)
Taktfrequenz <8 MHz <2 MHz <8 MHz <2 MHz
Inkrementalsignale - VA Vgs4) - - 1 V354) -
Strichzahl - 512 - - 512 -
Grenzfrequenz -3 dB - > 190 kHz - - > 190 kHz -
Systemgenauigkeit +60"

Elektrischer Anschluss

Kabel 1 m, mit Kupplung M12

Kabel 1T m, mit Kupplung M23

Kabel 1 m, mit Kupplung M12

Kabel 1 m, mit Kupplung M12

Kabel 1 m, mit Kupplung M23

Kabel 1 m, mit Kupplung M12

\ersorgungsspannung DC 3,6V bis 14V DC 10V bis 28,8V DC 3,6V bis 14V DC 10V bis 28,8V
Leistungsaufnahme 36V:<06W 10 V: < 850 mW 36V:<07W 10 V: £ 950 mW
(maximal) 14V:<0,7W 288 V: <900 mW 14V:<0,8W 28,8V: <1000 mW
Stromaufnahme 5V:85 mA 24'V:32 mA 5V:105 mA 24V/:35 mA
(typisch; ohne Last)

Welle einseitig offene Hohlwelle & 6 mm

Mech. zul. Drehzahl n 12000 min™'

Anlaufdrehmoment (typisch) | 0,001 Nm (bei 20 °C) 0,002 Nm (bei 20 °C)

Tragheitsmoment Rotor ~0,5- 107° kgm2

Zulassige Axialbewegung +0,5 mm

der Antriebswelle

Vibration 55 Hz bis 2000 Hz [ < 100 m/s” (EN 60068-2-6)

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

Max. Arbeitstemperatur 100 °C 95 °C 100 °C 95 °C

Min. Arbeitstemperatur Kabel fest verlegt: —=30 °C; Kabel bewegt: —10 °C

Schutzart EN 60529 P64

Masse ~ 0,1 kg

Giiltig fiir ID 606683-xx 606681-xx 1211019-xx 606688-xx 606686-xx 1211020-xx

* Bel Bestellung bitte auswahlen

n SINAMICS/SIMOTION: >V4.4 HF4; SINUMERIK ohne Safety > V4.4 SP1 HF3 (gemald Dokument ,, Zertifizierte Geber mit
DRIVE-CLiQ-Abhangigkeiten zu SIMOTION/SINUMERIK und SINAMICS HW- und SW-Versionen” Stand 12/2018)
Drehzahlabhéngige Abweichungen zwischen Absolut- und Inkrementalsignalen

3 Rechenzeit TIME_MAX_ACTVAL

4 Eingeschrankte Toleranzen: Signalgrofe 0,8 Vsg bis 1,2 Vsg

% Bei DRIVE-CLIQ-Schnittstelle: mit > 2 Positionsabfragen/U
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Baureihe ECN/EQN/ERN 400 Inkremental

Absolute und inkrementale Drehgeber ERN 420 ERN 460 ERN 430 ERN 480

e Statorkupplung fiir Planflache e = =L NUEEVR

¢ Einseitig offene oder durchgehende Hohlwelle cnnitstelie ss
Strichzahlen* 250 500 -

1000 1024 1250 2000 2048 2500 3600 4096 5000

einseitig offene Hohlwelle

Referenzmarke eine
25° . Grenzfrequenz -3 dB - > 180 kHz
- . Ausgangsfrequenz < 300 kHz -
> Flankenabstand a > 0,39 us -
© & Systemgenauigkeit 1/20 der Teilungsperiode
ozl A N/ 3 &l I
QB +— 3 g — 1 : - —
Q ® 8 4 Elektrischer Anschluss* e Flanschdose M23, radial und axial (bei einseitig offener Hohlwelle)
M e Kabel 1 m, freies Kabelende
NN
T [ 05 | Versorgungsspannung DC5V +0,5V DC 10V bis 30V DC 10V bis 30V DC5V +0,5V
10.4 .
% + a4 Stromaufnahme ohne Last | <120 mA <100 mA <150 mA <120 mA
50 96 _||.
EnDat22: @ 4.5 Welle* einseitig offene oder durchgehende Hohlwelle; @ 8 mm oder @ 12 mm
@ @ 2) =1 . =13]
Mech. zul. Drehzahl n <6000 min /< 12000 min
SteckerCodierung - .
o R Anlaufdrehmoment (typisch) | einseitig offene Hohlwelle: 0,01 Nm
A= |, R = radial . .
durchgehende Hohlwelle el i = rada bei 20 °C durchgehende Hohlwelle: 0,025 Nm (bei IP66: 0,075 Nrm)
Flanschdose
ﬂ« M12 Mm23 Tragheitsmoment Rotor <43-107° kgm2
= B Zulassige Axialbewegung +1 mm
1) der Antriebswelle
o)
al - i@ i L1 | 14 23.6 Vibration 55 Hz bis 2000 Hz | < 300 m/s?; Flanschdosen-Ausfiihrung: 150 m/s? (EN 60068-2-6); héhere Werte auf Anfrage
i L2 | 125 12.5 Schock 6 ms <2000 m/s” (EN 60068-2-27)
L3 | 485 58.1
IT Max. Arbeitstemperatur” | 100 °C 70°C 100 °c?
D
3.
! 2897 ® Min. Arbeitstemperatur Flanschdose oder Kabel fest verlegt: 40 °C; Kabel bewegt: =10 °C
©1297© Schutzart EN 60529 am Gehéuse: IP67 (IP66 bei durchgehender Hohlwelle)
O] ) am Welleneingang: IP64 (bei & 12 mm IP66 auf Anfrage)
06min. | 06min. | Masse =~ 0,3 kg
i ‘ Y i I Giiltig fiir ID 385420-xx 385460-xx 385430-xx 385480-xx°
e i :
i a 5 _ Fett: Diese Ausflihrung ist als Vorzugstyp schnell lieferbar.
L — a g +1 L — £ * Bei Bestellung bitte auswahlen
o E a o ) Eingeschrankte Toleranzen: Signalgrofie 0,8 Vss bis 1,2 Vsg
‘ Q ‘ S Zusammenhang zwischen Arbeitstemperatur und Drehzahl bzw. Versorgungsspannung siehe Allgemeine mechanische Hinweise

}@ A 1 max. \© j) Mit zwei Wellenklemmungen (nur bei durchgehender Hohlwelle)
e )80 °C bei ERN 480 mit 4096 bzw. 5000 Strichen

Fehlerausschluss Mechanik verflgbar, Einschrdnkungen bei denTechnischen Daten und besondere Montagehinweise:
1 max. 15 min. 2) 1 max. siehe Kundeninformation Fehlerausschluss

I} 7Ll 7T 77 772 A2

8 min.
min 56 min. 1)

15 min./24 max.

58 min.

mm

) Kabel radial, auch axial verwendbar

Tolerancing ISO 8015 = Lagerung Kundenwelle

1SO 276_8 -m H ® = Messpunkt Arbeitstemperatur

<6mm: +0.2mm 1 = Klemmschraube mit Innensechsrund X8
2 = Ausgleich von Montagetoleranzen und thermischer Ausdehnung,

keine dynamische Bewegung zuldssig

3 = Auf Berlihrungsschutz achten (EN 60529)
4 = Drehrichtung der Welle fiir Ausgangssignale gemaf Schnittstellenbeschreibung
1) = Ausflhrung Klemmring auf Kappenseite (Lieferzustand)
2) = Ausfihrung Klemmring auf Kupplungsseite (wahlweise montierbar)
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Absolut

Singleturn ; Multitum ;
oNS —fiona

ECN42s  EEES ECN 413 EQN437 IS EQN 425
Schnittstelle* EnDat 2.2 EnDat 2.2 SSI EnDat 2.2 EnDat 2.2 SSI
Bestellbezeichnung EnDat22 EnDat01 SSI39r1 EnDat22 EnDat01 SSI41r1
Positionen/U 33554432 (25 bit) 8192 (13 bit) 33554432 (25 bit) 8192 (13 bit)
Umdrehungen - 4096
Code Dual Gray Dual Gray
Flektr. zul. Drehzahl < 12000 min™' 512 Striche: < 5000/12000 min™" | < 12000 min™' < 12000 min™' 512 Striche: < 5000/10000 min~' < 12000 min™'

Abweichungen”

flr stetigen Positionswert

+1 LSB/=100 LSB +12 LSB
2048 Striche: < 1500/12000 min~"
+1 LSB/+50 LSB

flr stetigen Positionswert

+1 LSB/+100 LSB +12 LSB
2048 Striche: < 1500/10000 min™"
+1 LSB/+50 LSB

Rechenzeit tcq <7us <9us <bups <7us <9us <bus
Taktfrequenz <8 MHz <2 MHz - <8 MHz <2 MHz -
Inkrementalsignale ohne N1 VSSZ) ohne 1 VSSZ)

Strichzahlen* - 512 2048 512 - 512 2048 512
Grenzfrequenz -3 dB - 512 Striche: > 130 kHz; 2048 Striche: > 400 kHz - 512 Striche: > 130 kHz; 2048 Striche: > 400 kHz
Ausgangsfrequenz - - - -

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

Elektrischer Anschluss*

¢ Flanschdose M12, radial

e Kabel 1 m, mit Kupplung M12

¢ Flanschdose M23, radial
e Kabel 1 m, mit Kupplung M23 oder freies Kabelende

¢ Flanschdose M12, radial

e Kabel 1 m, mit Kupplung M12

¢ Flanschdose M23, radial
e Kabel 1 m, mit Kupplung M23 oder freies Kabelende

\ersorgungsspannung DC 3,6V bis 14V DC 4,75V bis 30V DC 3,6V his 14V DC 3,6V bis 14V DC 4,75V bis 30V
Leistungsaufnahme 36V:<06W 5V:<0,8W 36V:<0,7W 5V:<0,95W
(maximal) 14V:<0,7W 10V:<0,656W 14V:<0,8W 10V:<0,75W
30V <1TW 30V:<1,1TW
Stromaufnahme 5V:85 mA 5V:90 mA 5V:105 mA 5V:120 mA
(typisch; ohne Last) 24 V: 24 mA 24 V: 28 mA
Welle* einseitig offene oder durchgehende Hohlwelle; @ 8 mm oder & 12 mm
Mech. zul. Drehzahl n® <6000 min~'/< 12000 min~' ¥
Anlaufdrehmoment (typisch) | einseitig offene Hohlwelle: 0,01 Nm; durchgehende Hohlwelle: 0,025 Nm (bei IP66: 0,075 Nm)
bei 20 °C
Tragheitsmoment Rotor <43- 107 kgm2
Zulassige Axialbewegung +1 mm
der Antriebswelle
Vibration 55 Hz bis 2000 Hz | < 300 m/s?; Flanschdosen-Ausfiihrung: < 150 m/s? (EN 60068-2-6); héhere Werte auf Anfrage
Schock 6 ms < 2000 m/s* (EN 60068-2-27)
Max. Arbeitstemperatur3) 100 °C
Min. Arbeitstemperatur Flanschdose oder Kabel fest verlegt: —40 °C; Kabel bewegt: —10 °C
Schutzart EN 60529 am Gehause: IP67 (IP66 bei durchgehender Hohlwelle)
am Welleneingang: IP64 (bei & 12 mm IP66 auf Anfrage)
Masse =~ 0,3 kg
Giiltig fiir ID 683644-xx° / 1178024-xx° © 1065932-xx 1132405-xx / 1353129-xx° 683646-xx° / 1178025-xx° & 1109258-xx 1132407-xx /135313 1-xx ©

Fett: Diese Ausflihrung ist als Vorzugstyp schnell lieferbar.
* Bei Bestellung bitte auswahlen
Drehzahlabhdngige Abweichungen zwischen Absolutwert und Inkrementalsignal

Eingeschrénkte Toleranzen: Signalgrofe 0,8 Vss bis 1,2 Vsg
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3 Zusammenhang zwischen Arbeitstemperatur und Drehzahl bzw. Versorgungsspannung siehe Allgemeine mechanische Hinweise

' Mit zwei Wellenklemmungen (nur bei durchgehender Hohlwelle)
%" Auch mit Functional Safety verfligbar, Abomessungen und Technische Daten siehe Produktinformation

Nachfolgevarianten
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EQN 425

Drehgeber fiir absolute Positionswerte mit einseitig offener Hohlwelle
e Statorkupplung fiir Planflache

e EnDat-Schnittstelle

¢ Zusatzliche Inkrementalsignale mit TTL- oder HTL-Pegel

Absolut

EQN 425 — Multiturn

Schnittstelle EnDat 2.2

Bestellbezeichnung* EnDatH EnDatT

Positionen/U 8192 (13 bit)

Umdrehungen 4096 (12 bit)

Code Dual

Rechenzeit teq <9us

Taktfrequenz <2 MHz

Inkrementalsignale HTL TTL

Signalperioden* 512 1024 2048 512 2048 4096
Flankenabstand a >2,4us >0,8 s >0,6 us >2,4us >0,6 us >0,2 us
Ausgangsfrequenz <52 kHz <103 kHz <205 kHz <52 kHz <205 kHz <410 kHz
Systemgenauigkeit” +60" +60" +20" +60" +20" +20"
Elektrischer Anschluss Flanschdose M23, 17-polig, Stift, radial

Kabellange? < 100 m (mit HEIDENHAIN-Kabel)

Versorgungsspannung DC 10V bis 30V DC 4,75V bis 30V

Leistungsaufnahme
(maximal)

siehe Diagramm Leistungsaufnahme

bei 4,75 V: < 900 mW
bei 30 V: < 1100 mW

Stromaufnahme
(typisch; ohne Last)

bei 10 V: < 56 mA
bei 24 V: < 34 mA

bei 5V: <100 mA
bei 24 V- < 25 mA

Welle

einseitig offene Hohlwelle & 12 mm

Mech. zul. Drehzahl n*

< 6000 min™"

Anlaufdrehmoment (typisch)

0,01 Nm (bei 20 °C)

472405 20
0.5 ®@ 25°
] ~ 2
N ‘ 8| B \ o
T ‘H‘ﬂi 1 9| w X — N S|
o Q
S &
] q ~ |
_ |
I ! i =
|
-l 10.4
12.5 F0°% 50
f
Kundenseitige Anschlussmalke 0.5 min
==
| [#T0.05[A]
\ c
+1 =
T
~
| © S
~
(@]
N
A0S
mm
1 max
Tolerancing ISO 8015
ISO 2768 - m H 8 max.
<6 mm: £0.2 mm
15 min./24 max.

= Lagerung Kundenwelle

® = Messpunkt Arbeitstemperatur

1= SteckerCodierung

2 = Klemmschraube mit Innensechsrund X8. Anzugsmoment 1.1 Nm +0.1 Nm

3 = Ausgleich von Montagetoleranzen und thermischer Ausdehnung, keine dynamische Bewegung zuléssig

4 = Drehrichtung der Welle flr Ausgangssignale gemaf Schnittstellenbeschreibung
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Tragheitsmoment Rotor 43 - 107° kgm2

Zulassige Axialbewegung <+1mm

der Antriebswelle

Vibration 10 Hz bis 2000 Hz®| < 150 m/s (EN 60068-2-6)
Schock 6 ms <2000 m/s’ (EN 60068-2-27)
Max. Arbeitstemperatur4) 100 °C

Min. Arbeitstemperatur” | —40 °C

Schutzart EN 60529

Gehéuse: IP67
Wellenausgang: 1P64

Masse

Giiltig fir ID

1042545-xx

* Bei Bestellung bitte auswahlen

1)
2)
3)
4)
5)

Flr absoluten Positionswert; Genauigkeit des Inkrementalsignals auf Anfrage

Bei HTL:Signalen ist die maximale Kabellange abhdngig von der Ausgangsfrequenz (siehe Diagramme Kabelldnge bei HTL)
Siehe Allgemeine elektrische Hinweise im Prospekt Schnittstellen von HEIDENHAIN-Messgeréten
Zusammenhang zwischen Arbeitstemperatur und Drehzahl bzw. Versorgungsspannung siehe Allgemeine mechanische Hinweise
10 Hz bis 55 Hz wegkonstant 4,9 mm peak to peak

1042540-xx
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EQN 425 Absolut
Drehgeber fiir absolute Positionswerte mit einseitig offener Hohlwelle EQN 425 — Multitumn
e Statorkupplung fiir Planflache -
e SSI-Schnittstelle Schnittstelle SS|
e Zusatzliche Inkrementalsignale mit TTL- oder HTL-Pegel
9 g Bestellbezeichnung® SSITH SSITT
Positionen/U 8192 (13 hit)
472+0.5 20 Umdrehungen 4096 (12 bit)
0.5 25°
L ® @ ﬁ Code Gray
— ~ 3 Rechenzeit teq <bus
Taktfrequenz <1 MHz
Q'ED : g g ng‘\ J 8| « Inkrementalsignale HTL® TTL
st i 2 s
S 9] 0 | Signalperioden* 512 1024 2048 512 2048 4096
I— | i = Flankenabstand a >24us >0,8 us >0,6 us >24 us >0,6 us >0,2 us
24 E Ausgangsfrequenz <52 kHz <103 kHz <205 kHz <52 kHz <205 kHz <410 kHz
- 10.4
125 0% 50 Systemgenauigkeit” +60" +60" +20" +60" +20" +20"
TR Elektrischer Anschluss Flanschdose M23, 12-polig, Stift, radial Flanschdose M23, 17-polig, Stift, radial
Kabellange? < 100 m (mit HEIDENHAIN-Kabel)
Versorgungsspannung DC 10V bis 30V DC 4,75V bis 30V
Leistungsaufnahme siehe Diagramm Leistungsaufnahme bei 4,75 V: <900 mW
(maximal) bei 30 V- < 1100 mW
Stromaufnahme bei 10 V: < 56 mA bei 5V: <100 mA
(typisch; ohne Last) bei 24 V: < 34 mA bei 24 V: <25 mA
Kundenseitige AnschlussmaRe 05 min Welle einseitig offene Hohlwelle & 12 mm
I Mech. zul. Drehzahl n <6000 min”'
=
vl \ 70,05 Anlaufdrehmoment (typisch) | 0,01 Nm (bei 20 °C)
\ c Tragheitsmoment Rotor 43 - 107° kgm2
+1 =
E 2 : N Zulassige Axialbewegung <+1mm
\ (2 S der Antriebswelle
' o
dn g Vibration 10 Hz bis 2000 Hz®| < 150 m/s? (EN 60068-2-6)
Schock 6 ms <2000 m/s’ (EN 60068-2-27)
mm
, 1 max Max. Arbeitstemperatur” | 100 °C
Tolerancing ISO 8015 8 max
ISO 2768 -m H : . - ) 5
<6 mm: 0.2 mm ) Min. Arbeitstemperatur -40 °C
15 min./24 max.
Schutzart EN 60529 Gehéuse: IP67
= Lagerung Kundenwelle Wellenausgang: 1P64
® = Messpunkt Arbeitstemperatur
1= SteckerCodierung Masse ~ 0,30 kg
2 = Klemmschraube mit Innensechsrund X8. Anzugsmoment 1.1 £0.1 Nm
3 = Ausgleich von Montagetoleranzen und thermischer Ausdehnung, keine dynamische Bewegung zuléssig Giiltig fiir ID 1065029-xx 1042533-xx
4 = Drehrichtung der Welle flr Ausgangssignale gemaf Schnittstellenbeschreibung

* Bei Bestellung bitte auswahlen

" Fiir absoluten Positionswert; Genauigkeit des Inkrementalsignals auf Anfrage

2 Bej HTL-Signalen ist die maximale Kabellange abhdngig von der Ausgangsfrequenz (siche Diagramme Kabelldnge bei HTL)

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

4 Zusammenhang zwischen Arbeitstemperatur und Drehzahl bzw. Versorgungsspannung siehe Allgemeine mechanische Hinweise
%10 Hz bis 55 Hz wegkonstant 4,9 mm peak to peak

9 HTLs auf Anfrage
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Baureihe ECN/EQN 400F/S

Absolute Drehgeber

e Statorkupplung fiir Planflache

¢ Einseitig offene Hohlwelle oder durchgehende Hohlwelle

e Fanuc Serial Interface bzw. Siemens DRIVE-CLiQ-Schnittstelle

einseitig offene Hohlwelle

Absolut
F““(,c\onﬂ‘ F““(:(\ot\a\

Singletumn w Multiturn w

ECN 425F ECN 424S EQN 437F EQN 436S
Schnittstelle Fanuc Serial Interface; DRIVE-CLIQ Fanuc Serial Interface; DRIVE-CLIQ

«i Interface i Interface
Bestellbezeichnung Fanuc05" DQO1 Fanuc06" DQO1
Positionen/U i: 33554432 16777216 33554432 16777216

(25 bit) (24 bit) (25 bit) (24 bit)
«: 8388608
(23 bit)

Umdrehungen 8192 Uber Umdrehungs- | — oi: 4096 4096

zahler
Code Dual
Elektr. zul. Drehzahl < 15000 min™" fur stetigen Positionswert
Rechenzeit tcq) <b5us <8 LJSZ) <bus <8 psZ)
Systemgenauigkeit +20"
Elektrischer Anschluss Flanschdose M12, radial
Kabelldnge <30m <95 m’ <30m <95m°
Versorgungsspannung DC 3,6V his 14V 10V bis 36 V 3,6V his 14V 10V bis 36 V
Leistungsaufnahme 5V:<0,7W 10V-<1,4W 5V:<0,75W 0V <1,4W
(maximal) 14V:<0,8W 36V.<16W 14V <0,85W 36V <15W
Stromaufnahme 5V:90 mA 24 V:37 mA 5V:100 mA 24 V: 43 mA
(typisch; ohne Last)

47.2+0.5
0.5
o —————
™
| 0 ;@
7, O | 0
@ ~ 0| ©
© 8|8 {4~ S sl
‘ @ O\ U
=N r
~—
. 24
AO“*/B w 12.5 10.4
54.4+0.5
47205 LI
®
~
T E
2) 5
|
| w r
SIS <HH —
10.4 ~
A5
0.5 min. 0.5 min.
V2 V222 T 7L T T2 7T T L
! 10.05 4
| g a £
= +1 <
- £ 5 N NN N N £
S ® y 5 a S
‘ © 9 S| |G 9
g 11 max < 3
AR O) I ! 8
V. T 7L 7T 7 7 7777 7T
1 max. 15 min. 2) 1 max.
8 min.
dil 56 min. 1 )
15 min./24 max.
58 min.
mm = Lagerung Kundenwelle
® = Messpunkt Arbeitstemperatur
Tolerancing 1SO 8015 1= SteckerCodierung
ISO 2768 -m H 2 = Klemmschraube mit Innensechsrund X8. Anzugsmoment 1.1 Nm 0.1 Nm
<6 mm: £0.2 mm 3 = Auf Berlihrungsschutz achten (EN 60529)
4 = Ausgleich von Montagetoleranzen und thermischer Ausdehnung,

keine dynamische Bewegung zuldssig

Drehrichtung der Welle fir Ausgangssignale gemald Schnittstellenbeschreibung
Ausflhrung Klemmring auf Kappenseite (Lieferzustand)

Ausfiihrung Klemmring auf Kupplungsseite (wahlweise montierbar)

oo
I

DRIVE-CLIQ ist eine geschiitzte Marke der Siemens AG.
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Welle*

einseitig offene oder durchgehende Hohlwelle & 12 mm;
bei DRIVE-CLiQ auch mit einseitig offener Hohlwelle & 10 mm verfligbar

Mech. zul. Drehzahl n

< 6000 min~'/< 12000 min~" ®

Anlaufdrehmoment (typisch)
bei 20 °C

einseitig offene Hohlwelle: 0,01 Nm
durchgehende Hohlwelle: 0,025 Nm (bei IP66: 0,075 Nm)

Tragheitsmoment Rotor

< 4,6 -10°° kgm?

Zulassige Axialbewegung +1 mm

der Antriebswelle

Vibration 55 Hz bis 2000 Hz | < 150 m/s® (EN 60068-2-6)
Schock 6 ms < 2000 mys® (EN 60068-2-27)
Max. Arbeitstemperatur‘” 100 °C

Min. Arbeitstemperatur -30°C

Schutzart EN 60529

am Gehéuse: IP67 (IP66 bei durchgehender Hohlwelle);

am Welleneingang: IP64 (bei DQ01 & 12 mm mit offener Hohlwelle, Fanuc06, Mit03-4, IP66 auf Anfrage)

Masse

Giiltig fir ID

1081302-xx 1036798-xx° 1081301-xx

* Bei Bestellung bitte auswahlen

1)

Optimiert fir Fanuc-Werkzeugmaschinensteuerungen

2 Rechenzeit TIME_MAX_ACTVAL

3)
4)
5)
6)

Siehe Prospekt Schnittstellen von HEIDENHAIN-Messgeraten, mit nipg = 1 (inkl. Adapterkabel)
Zusammenhang zwischen Arbeitstemperatur und Drehzahl bzw. Versorgungsspannung siehe Allgemeine mechanische Hinweise.
Mit zwei Wellenklemmungen (nur bei durchgehender Hohlwelle)

Auch mit Functional Safety verflgbar, Abmessungen und Technische Daten siehe Produktinformation

1036801-xx°

45



Baureihe ECN/EQN/ERN 400

Absolute und inkrementale Drehgeber
e Statorkupplung fiir universellen Anbau
¢ Einseitig offene oder durchgehende Hohlwelle

einseitig offene Hohlwelle
472+0.5

1

o

O 28

3.1

L2

R

durchgehende Hohlwelle
54.4+0.5

3.1

Kundenseitige Anschlussmal3e
einseitig offene Hohlwelle

vl
@ |
~10.05[A]
£ =i
N
8 /\\ . L_ 1 max.
0A5min.\_L
@Smin.
15 min./24 max.
mm

Tolerancing ISO 8015
ISO 2768 -m H
<6 mm: £0.2 mm
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& 82 min.

a6

EnDat22: @ 4.5

Inkremental

ERN 420 ERN 460 ERN 430 ERN 480
Schnittstelle MLTTL ML HTL U 1Vss!
Strichzahlen* 250 500 -

1000 1024 1250 2000 2048 2500 3600 4096 5000
Referenzmarke eine
Grenzfrequenz -3 dB - > 180 kHz
Ausgangsfrequenz <300 kHz —
Flankenabstand a > 0,39 us -
Systemgenauigkeit 1/20 der Teilungsperiode
Elektrischer Anschluss* e Flanschdose M23, radial und axial (bei einseitig offener Hohlwelle)

e Kabel 1 m, freies Kabelende
Versorgungsspannung DC5V 0,5V DC 10V bis 30V DC 10V bis 30V DC5V +0,5V
Stromaufnahme ohne Last | <120 mA <100 mA < 150 mA <120 mA

Welle*

einseitig offene oder durchgehende Hohlwelle; @ 8 mm oder & 12 mm

Mech. zul. Drehzahl n?

< 6000 min~'/< 12000 min~" ®

Anlaufdrehmoment (typisch)
bei 20 °C

einseitig offene Hohlwelle: 0,01 Nm
durchgehende Hohlwelle: 0,025 Nm (bei IP66: 0,075 Nm)

Tragheitsmoment Rotor

<4,3.107° kgm?

Flanschdose
1 SteckerCodierung M12 M23
A = axial, R = radial
2) @ %
X L1 | 14 23.6
@ L2 [ 125 125
L3 | 485 58.1
i b
@8g7 ®
1297 ®

|
[
|
I

SN TSNS TSRAAE

%//ﬂm 22777 Z

15 min. 2)

56 min. 1 )

@ 58 min.

Kabel radial, auch axial verwendbar
= Lagerung Kundenwelle

® = Messpunkt Arbeitstemperatur
1 = Klemmschraube mit Innensechsrund X8
2 = Lochbild fur Befestigung siehe Kupplung
3 = Ausgleich von Montagetoleranzen und thermischer Ausdehnung,
keine dynamische Bewegung zuldssig
4 = Auf BerlUihrungsschutz achten (EN 60529)
5 = Drehrichtung der Welle fir Ausgangssignale gemaR Schnittstellenbeschreibung

1) = Ausflihrung Klemmring auf Kappenseite (Lieferzustand)
2) = Ausfihrung Klemmring auf Kupplungsseite (wahlweise montierbar)

Zulassige Axialbewegung +1 mm

der Antriebswelle

Vibration 55 Hz bis 2000 Hz| < 300 m/sz; Flanschdosen-Ausfiihrung: 150 m/s2 (EN 60068-2-6); hohere Werte auf Anfrage
Schock 6 ms <2000 m/s2 (EN 60068-2-27)

Max. Arbeitstemperatur2)

100 °C 70 °C 100 °C*

Min. Arbeitstemperatur

Flanschdose oder Kabel fest verlegt: —40 °C; Kabel bewegt: 10 °C

Schutzart EN 60529

am Gehéuse: IP67 (IP66 bei durchgehender Hohlwelle)
am Welleneingang: IP64 (bei @ 12 mm IP66 auf Anfrage)

Masse

Giiltig fiir ID

385424-xx 385464-xx 385434-xx 385483-xx

Fett: Diese Ausfihrung ist als Vorzugstyp schnell lieferbar.
* Bei Bestellung bitte auswahlen
Eingeschrankte Toleranzen: Signalgrofie 0,8 Vss bis 1,2 Vsg

Zusammenhang zwischen Arbeitstemperatur und Drehzahl bzw. Versorgungsspannung siehe Allgemeine mechanische Hinweise

3 Mit zwei Wellenklemmungen (nur bei durchgehender Hohlwelle)
480 °C bei ERN 480 mit 4096 bzw. 5000 Strichen
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Absolut

Singleturn Multiturn

ECN 425 ECN 413 EQN 437 EQN 425
Schnittstelle* EnDat 2.2 EnDat 2.2 SSI EnDat 2.2 EnDat 2.2 SSI
Bestellbezeichnung EnDat22 EnDat01 SSI39r1 EnDat22 EnDat01 SSI4111
Positionen/U 33554432 (25 bit) 8192 (13 bit) 33554432 (25 bit) 8192 (13 bit)
Umdrehungen - 4096
Code Dual Gray Dual Gray
Elektr. zul. Drehzahl < 12000 min™' 512 Striche: < 5000/12000 min~' | < 12000 min™' < 12000 min™' 512 Striche: < 5000/10000 min™' < 12000 min™'
Abweichungen1 fur stetigen Positionswert +1 LSB/+100 LSB +12 LSB fur stetigen Positionswert +1 LSB/+100 LSB +12 LSB

2048 Striche: < 1500/12000 min™" 2048 Striche: < 1500/10000 min™"
+1 LSB/+50 LSB +1 LSB/+50 LSB

Rechenzeit teq <7us <9us <bus <7us <9us <bus
Taktfrequenz <8 MHz <2 MHz - <8 MHz <2 MHz -
Inkrementalsignale ohne VA ngz) ohne V| VSSZ)
Strichzahlen* - 512 2048 512 - 512 2048 512
Grenzfrequenz -3 dB - 512 Striche: = 130 kHz; 2048 Striche: = 400 kHz - 512 Striche: = 130 kHz; 2048 Striche: = 400 kHz
Ausgangsfrequenz - - - -
Systemgenauigkeit +20" 512 Striche: +60"; 2048 Striche: +20" +20" 512 Striche: +60"; 2048 Striche: +20"

Elektrischer Anschluss*

¢ Flanschdose M12, radial
e Kabel 1 m, mit Kupplung M12

¢ Flanschdose M23, radial

e Kabel T m, mit Kupplung M23 oder freies Kabelende

¢ Flanschdose M12, radial
e Kabel 1 m, mit Kupplung M12

¢ Flanschdose M23, radial

e Kabel 1T m, mit Kupplung M23 oder freies Kabelende

\ersorgungsspannung DC 3,6V bis 14V DC 3,6V bis 14V DC 4,75V bis 30V DC 3,6V bis 14V DC 3,6V bis 14V DC 4,75V bis 30V
Leistungsaufnahme 36V.<06W 5V:<0,8W 36V.<0,7W 5V:<095W
(maximal) 14V:<0,7W 10V:<0,65W 14V:<0,8W 10V:<0,75W
30V:<1TW 30V:<1,1W
Stromaufnahme 5V:85 mA 5V:90 mA 5V:105 mA 5V:120 mA
(typisch; ohne Last) 24 V: 24 mA 24 V-28 mA
Welle* einseitig offene oder durchgehende Hohlwelle; @ 8 mm oder & 12 mm
Mech. zul. Drehzahl n° <6000 min~'/< 12000 min~' ¥
Anlaufdrehmoment (typisch) | einseitig offene Hohlwelle: 0,01 Nm
bei 20 °C durchgehende Hohlwelle: 0,025 Nm (bei IP66: 0,075 Nm)
Tragheitssnoment Rotor <43 107 kgm2
Zulassige Axialbewegung +1 mm
der Antriebswelle
Vibration 55 Hz bis 2000 Hz | < 300 m/sz; Flanschdosen-Ausftihrung: 150 m/s2 (EN 60068-2-6); hohere Werte auf Anfrage
Schock 6 ms <2000 m/s” (EN 60068-2-27)
Max. Arbeitstemperatur3) 100 °C
Min. Arbeitstemperatur Flanschdose oder Kabel fest verlegt: —40 °C; Kabel bewegt: —10 °C
Schutzart EN 60529 am Gehéuse: IP67 (IP66 bei durchgehender Hohlwelle)
am Welleneingang: P64 (bei & 12 mm IP66 auf Anfrage)
Masse =~ 0,3 kg
Giltig fiir ID 683644-xx / 1178024-xx° 1065932-xx 1132405-xx / 1353129-xx° 683646-xx / 1178025-xx° 1109258-xx 1132407-xx / 135313 1-xx°

Fett: Diese Ausflihrung ist als Vorzugstyp schnell lieferbar.

) Drehzahlabhangige Abweichungen zwischen Absolutwert und Inkrementalsignal
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* Bei Bestellung bitte auswahlen

) Eingeschrankte Toleranzen: SignalgrofRe 0,8 Vss bis 1,2 Vsg

3 Zusammenhang zwischen Arbeitstemperatur und Drehzahl bzw. Versorgungsspannung siehe Allgemeine mechanische Hinweise

Mit zwei Wellenklemmungen (nur bei durchgehender Hohlwelle)

Nachfolgevariante
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Baureihe ECN/ERN 100

Absolute und inkrementale Drehgeber

e Statorkupplung fiir Planflache

¢ Durchgehende Hohlwelle

ERN 1x0/ECN 113

@ 87

34

S|

39

43.5

104

Qe

ECN 125

L3 +0.6

2.7

L

Pt

104
|
@—‘_Q
|
|
T

mm

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

50

L4 +1

SW3 (3x 120°)
Md =2.5+0.5Nm

SW3 (3x 120°)
Mg =2.5+0.5Nm

[710.03[A

.

SteckerCodierung

R = radial

L5 +1

Absolut Inkremental

Singleturn

ECN 125 ECN 113 ERN 120 ERN 130 ERN 180
Schnittstelle EnDat 2.2 EnDat 2.2 [TLITTL [ HTL VA VSSZ)
Bestellbezeichnung EnDat22 EnDat01 -
Positionen/U 33554432 (25 bit) | 8192 (13 bit) =
Code Dual -
Elektr. zul. Drehzahl Nmax fUr stetigen <600 min_1/r‘|max -
Abweichungen1 Positionswert +1 LSB/+50 LSB
Rechenzeit tcg <7us <9us -
Taktfrequenz <16 MHz <2 MHz
Inkrementalsignale ohne U 1Vss? LITTL LI HTL U 1Vss?
Strichzahlen* - 2048 1000 1024 2048 2500 3600 5000
Referenzmarke - - eine
Grenzfrequenz -3 dB - > 400 kHz typ. - > 180 kHz typ.
Ausgangsfrequenz - - <300 kHz -
Flankenabstand a - - > 0,39 us -
Systemgenauigkeit +20" 1/20 der Teilungsperiode

Elektrischer Anschluss*

¢ Flanschdose
M12, radial

e Kabel 1 m/5m,
mit Kupplung M12

Flanschdose
M23, radial

e Kabel 1 m/5m,
mit oder ohne
Kupplung M23

¢ Flanschdose M23, radial

e Kabel 1 m/5 m, mit oder ohne Kupplung M23

\ersorgungsspannung DC 3,6V bis 14V DC5V 0,5V DC 10V bis 30V DC5V 0,5V
Leistungsaufnahme (max.) 3,6V: <620 mW/14 V: < 720 mW -
Stromaufnahme ohne Last | 5V: < 85 mA (typisch) <120 mA <150 mA <120 mA

Welle*

durchgehende Hohlwelle @ 20 mm, & 25 mm, & 38 mm, & 50 mm

Mech. zul. Drehzahl nd

@ > 30 mm: < 4000 min"': & <30 mm: < 6000 min~"

Anlaufdrehmoment (typisch)
bei 20 °C

@ >30 mm: 0,2 Nm
g <30 mm: 0,15 Nm

Tragheitsmoment Rotor/
Winkelbeschleunigung4)

@ 50mm 220 - 10° kgm?/< 5 - 10* rad/s?; @ 38 mm 350 - 107 kgm?/< 2 - 10% rad/s
96 - 1078 kgm?/< 3 - 10% rad/s%;, @ 20 mm 100 - 107 kgm?%/< 3 - 10 rad/s?

25 mm

2

Zuladssige Axialbewegung
der Antriebswelle

+1,5 mm

Vibration 55 Hz bis 2000 Hz
Schock 6 ms

< 200 m/sz; Flanschdosen-Ausfiihrung: < 100 m/s® (EN 60068-2-6)
< 1000 mys? (EN 60068-2-27)

Max. ArbeitstemperaturS)

100 °C (85 °C bei ERN 130)

7 77 T 7

L1 min.
L2 min.

Kabel radial, auch axial verwendbar
= Lagerung
Messpunkt Arbeitstemperatu

PN =@
(TR

r

Min. Arbeitstemperatur

Flanschdose oder Kabel fest verlegt: —40 °C; Kabel bewegt: =10 °C

<

IS

=)

Q D L1 L2 (L3 |14 |L5
@20h7 | 41 435 |40 |32 | 265
@25h7 | 41 435 |40 |32 | 265
@38h7 |56 |585 |55 |47 |415
@50h7 |56 |585 |55 |47 |415

ERN: Referenzmarken-Lage +15°; ECN: Nullposition +15°
Ausgleich von Montagetoleranzen und thermischer Ausdehnung, keine dynamische Bewegung zuléssig
Auf Berthrungsschutz achten (EN 60529)
Drehrichtung der Welle fir Ausgangssignale gemaR Schnittstellenbeschreibung

Schutzart EN 60529 P64
Masse 0,6 kg bis 0,9 kg je nach Hohlwellenversion
Giiltig fiir ID 810801-xx 810800-xx 589611-xx 589612-xx 589614-xx

Fett: Diese Ausfihrung ist als Vorzugstyp schnell lieferbar.

* Bei Bestellung bitte auswahlen

) Drehzahlabhéngige Abweichungen zwischen Absolutwert und Inkrementalsignal

) Eingeschrankte Toleranzen: Signalgrofie 0,8 Vss bis 1,2 Vsg
Zusammenhang zwischen Drehzahl und Arbeitstemperatur siehe Allgemeine mechanische Hinweise
Bei Raumtemperatur, rechnerisch ermittelt; Material Kundenwelle: 1.4104
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Baureihe ROC/ROQ/ROD 1000

Absolute und inkrementale Drehgeber

e Synchroflansch

¢ Vollwelle fiir separate Wellenkupplung

ROC/ROQ

ROD

mm

Tolerancing ISO 8015
ISO 2768 -m H
<6 mm: £0.2 mm
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ROC: 3420.5
ROQ: 38.3+0.5
ol 02[8]
3.35+0.5
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Kabel radial, auch axial verwendbar

* = @ 3,7 mm bei Gerdaten mit DRIVE-CLiQ-Schnittstelle

= Lagerung

= Befestigungsgewinde

® = Messpunkt Arbeitstemperatur

® = Referenzmarkenlage +20°

1 = Drehrichtung der Welle fiir Ausgangssignale gemaf Schnittstellenbeschreibung

Inkremental

ROD 1020 ROD 1030 ROD 1080 ROD 1070
Schnittstelle MTTL ML HTLs o 1Vss" LITTL
Strichzahlen* 100 200 250 360 400 500 720 900 1000 2500 3600

1000 1024 1250

1500 2000 2048 2500 3600

Referenzmarke eine

Integrierte Interpolation* - 5fach 10fach
Grenzfrequenz -3 dB - - > 180 kHz - -
Abtastfrequenz < 300 kHz <160 kHz - <100 kHz <100 kHz
Flankenabstand a > 0,39 us > 0,76 us - > 0,47 us > 0,22 us

Systemgenauigkeit

1/20 der Teilungsperiode

Elektrischer Anschluss

Kabel 1 m/5 m, mit oder ohne Kupplung M23

Kabel 5 m, freies Kabelende

Versorgungsspannung DC5V 0,5V DC 10V bis 30V DC5V 0,5V DC5V 5%
Stromaufnahme ohne Last | <120 mA <150 mA <120 mA <155 mA
Welle Vollwelle @ 4 mm
Mech. zul. Drehzahl n < 12000 min"
Anlaufdrehmoment (typisch) | 0,001 Nm (bei 20 °C)
Tragheitsmoment Rotor <05- 107° l<gm2
Belastbarkeit der Welle axial: 5 N
radial: 10 N am Wellenende
Vibration 55 Hz bis 2000 Hz | < 100 m/s” (EN 60068-2-6)
Schock 6 ms <1000 my/s? (EN 60068-2-27)
Max. Arbeitstemperatur? | 100 °C 70°C 100 °C 70°C
Min. Arbeitstemperatur Kabel fest verlegt: —30 °C; Kabel bewegt: —10 °C
Schutzart EN 60529 P64
Masse ~ 0,09 kg
Giiltig fiir ID 534900-x 534901-xx 534904-xx 534903-xx

Fett: Diese Ausflihrung ist als Vorzugstyp schnell lieferbar.
* Bei Bestellung bitte auswahlen
) Eingeschrankte Toleranzen: Signalgrofie 0,8 Vsg bis 1,2 Vsg

A Zusammenhang zwischen Arbeitstemperatur und Drehzahl bzw. Versorgungsspannung siehe Allgemeine mechanische Hinweise
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Absolut

@?\ Singleturn Multiturn

ROC 1023 ROC 1013 ROC 1023S ROQ 1035 ROQ 1025 ROQ 1035S
Schnittstelle* EnDat 2.2 EnDat 2.2 DRIVE-CLIQ EnDat 2.2 EnDat 2.2 DRIVE-CLIQ
Bestellbezeichnung EnDat22 EnDat01 DQO1 EnDat22 EnDat01 DQO1
Firmware" - - 01.32.26.53 - - 01.32.26.53
Positionen/U 8388608 (23 bit) 8192 (13 bit) 8388608 (23 bit) 8388608 (23 bit) 8192 (13 bit) 8388608 (23 bit)
Umdrehungen - 4096 (12 bit)

Code Dual Dual Dual Dual

Elektr. zul. Drehzahl < 12000 min™" < 4000 min~'/< 12000 min™" < 12000 min™' < 12000 min™' < 4000 min~'/< 12000 min™’ < 12000 min™'
Abweichungen2 : fur stetigen Positionswert +1 LSB/+16 LSB fur stetigen Positionswert fur stetigen Positionswert +1 LSB/+16 LSB fUr stetigen Positionswert
Rechenzeit tcq <7us <9us <8 us3) <7us <9us <8 psg)
Taktfrequenz <8 MHz <2 MHz <8 MHz <2 MHz

Inkrementalsignale - U Vgs4) - - 1 V354) -

Strichzahl - 512 - - 512 -

Grenzfrequenz -3 dB - > 190 kHz - - > 190 kHz -
Systemgenauigkeit +60"

Elektrischer Anschluss

Kabel 1 m, mit Kupplung M12

Kabel 1T m, mit Kupplung M23

Kabel 1 m, mit Kupplung M12

Kabel 1 m, mit Kupplung M12

Kabel 1 m, mit Kupplung M23

Kabel 1 m, mit Kupplung M12

\ersorgungsspannung DC 3,6V bis 14V DC 10V bis 28,8V DC 3,6V bis 14V DC 10V bis 28,8V
Leistungsaufnahme 36V:<06W 10 V: < 850 mW 36V:<07W 10 V: £ 950 mW
(maximal) 14V:<0,7W 288 V: <900 mW 14V:<0,8W 28,8V: <1000 mW
Stromaufnahme 5V:85 mA 24'V:32 mA 5V:105 mA 24V/:35 mA
(typisch; ohne Last)
Welle Vollwelle & 4 mm
Mech. zul. Drehzahl n 12000 min™'
Anlaufdrehmoment (typisch) | 0,001 Nm (bei 20 °C) 0,002 Nm (bei 20 °C)
Tragheitsmoment Rotor ~0,5- 107° kgm2
Belastbarkeit der Welle axial: 5N
radial: 10 N am Wellenende
Vibration 55 Hz bis 2000 Hz [ < 100 m/s” (EN 60068-2-6)
Schock 6 ms <1000 m/s? (EN 60068-2-27)
Max. Arbeitstemperatur 100 °C 95 °C 100 °C 95 °C
Min. Arbeitstemperatur Kabel fest verlegt: —=30 °C; Kabel bewegt: —10 °C
Schutzart EN 60529 P64
Masse ~ 0,09 kg
Giiltig fiir ID 606693-xx 606691-xx 1211021-xx 606696-xx 606694-xx 1211022-xx

* Bel Bestellung bitte auswahlen

n SINAMICS/SIMOTION: >V4.4 HF4; SINUMERIK ohne Safety > V4.4 SP1 HF3 (gemald Dokument ,, Zertifizierte Geber mit
DRIVE-CLiQ-Abhangigkeiten zu SIMOTION/SINUMERIK und SINAMICS HW- und SW-Versionen” Stand 12/2018)
Drehzahlabhéngige Abweichungen zwischen Absolut- und Inkrementalsignalen

3 Rechenzeit TIME_MAX_ACTVAL

4 Eingeschrankte Toleranzen: Signalgrofe 0,8 Vsg bis 1,2 Vsg

% Bei DRIVE-CLIQ-Schnittstelle: mit > 2 Positionsabfragen/U
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Baureihe ROC/ROQ/ROD 400 Inkremental
Absolute und inkrementale Drehgeber ROD 426 ROD 466 ROD 436 ROD 486
¢ Synchroflansch - T
e Vollwelle fiir separate Wellenkupplung Schnittstelle FLITTL FLIHTL N 1Vss
Strichzahlen* 50 100 150 200 250 360 500 512 720 -
1000 1024 1250 1500 1800 2000 2048 2500 3600 4096 5000
60002 81922 9000? 100007 N
42.740.5
Referenzmarke eine
9.5+0.1
Grenzfrequenz -3 dB - > 180 kHz
Abtastfrequenz < 300 kHz/< 150 kHZ? =
Flankenabstand a > 0,39 ps/> 0,25 psZ) =
8 Systemgenauigkeit 1/20 der Teilungsperiode
a9
Elektrischer Anschluss* ¢ Flanschdose M23, radial und axial
'ﬁ e Kabel 1 m/5 m, mit oder ohne Kupplung M23
z . i ?ngam: 245 Versorgungsspannung DC5V 0,5V DC 10V bis 30V DC 10V bis 30V DC5V 0,5V
-0.1
Ozjﬁ Stromaufnahme ohne Last | < 120 mA < 100 mA < 150 mA <120 mA
3 +0.
Welle Vollwelle @ 6 mm
Mech. zul. Drehzahl n < 16000 min™'
Anlaufdrehmoment (typisch) | 0,01 Nm (bei 20 °C)
o N Tragheitsmoment Rotor <2,7-107° kgm?
i A \
B 7753: ; % . \ | Belastbarkeit der Welle® axial: < 40 N; radial: < 60 N am Wellenende
1
23.6 \M-’/ Vibration 55 Hz bis 2000 Hz | < 300 m/s? (EN 60068-2-6)
— | = Schock 6 ms < 2000 my/s? (EN 60068-2-27)
: Max. Arbeitstemperatur‘” 100 °C 70°C 100 °C?
0o
~Z Min. Arbeitstemperatur Flanschdose oder Kabel fest verlegt: —40 °C; Kabel bewegt: =10 °C
12.5
Schutzart EN 60529 IP67 am Gehause; IP64 am Welleneingang (IP66 auf Anfrage)
Masse ~ 0,3 kg
14
™ ‘ Giiltig fiir ID 376846-xx 376866-xx 376836-xx 376886-xx"
/O \\ Fett: Diese Ausfihrung ist als Vorzugstyp schnell lieferbar.
h A ( \ * Bel Bestellung bitte auswahlen
[ 7:}} [ ) | R Eingeschrénkte Toleranzen: Signalgrofie 0,8 Vss bis 1,2 Vss
7 2 Signalperioden; sie werden durch integrierte 2fach-Interpolation erzeugt (TTL x 2)
‘ § ~ o Siehe auch Mechanische Geréteausfiihrungen und Anbau
T ¥ Zusammenhang zwischen Arbeitstemperatur und Drehzahl bzw. Versorgungsspannung siehe Allgemeine mechanische Hinweise
- %80 °C bei ROD 486 mit 4096 bzw. 5000 Strichen
NS Fehlerausschluss Mechanik verflgbar, Einschrankungen bei den Technischen Daten und besondere Montagehinweise:
125 siehe Kundeninformation Fehlerausschluss
mm Kabel radial, auch axial verwendbar
= Lagerung
Tolerancing ISO 8015 = Befestigungsgewinde
ISO 2768 -m H ® = Messpunkt Arbeitstemperatur
<6 mm: £0.2 mm 1 = SteckerCodierung
2 = ROD Referenzmarkenlage Welle — Flansch +30°
3 = Drehrichtung der Welle fir Ausgangssignale gemafd Schnittstellenbeschreibung
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Absolut

7 N
°‘h ) Singletum Multitum
—crionay —iona!
: ROC42s IS ROC 413 RoQ437  FEHEED ROQ 425

Schnittstelle* EnDat 2.2 EnDat 2.2 SSI| EnDat 2.2 EnDat 2.2 SSI
Bestellbezeichnung EnDat22 EnDat01 SSI39r1 EnDat22 EnDat01 SSI41r1
Positionen/U 33554432 (25 bit) 8192 (13 bit) 33554432 (25 bit) 8192 (13 bit) 8192 (13 bit)
Umdrehungen - 4096
Code Dual Gray Dual Gray
Elektr. zul. Drehzahl < 15000 min™' 512 Striche: 12000 min™' < 15000 min™" 512 Striche: 12000 min”’
Abweichungen” flr stetigen Positionswert < 5000/12000 min~’ +12 LSB flr stetigen Positionswert < 5000/10000 min "' +12 LSB

+1 LSB/+100 LSB +1 LSB/+100 LSB

2048 Striche: 2048 Striche:

< 1500/12000 min™' < 1500/10000 min™"

+1 LSB/+50 LSB +1 LSB/+50 LSB
Rechenzeit teg| <7us <9us <buyus <7 us <9us <bus
Taktfrequenz < 8 MHz <2 MHz - <8 MHz <2 MHz -
Inkrementalsignale ohne U VSSZ) ohne U1 VSSZ)
Strichzahlen* - 512 2048 512 - 512 2048 512
Grenzfrequenz -3 dB - 512 Striche: 2 130 kHz; 2048 Str.: > 400 kHz - 512 Striche: 2 130 kHz; 2048 Striche: > 400 kHz
Systemgenauigkeit +20" 512 Striche: £60"; 2048 Striche: +20" +20" 512 Striche: £60"; 2048 Striche: +20"

Elektrischer Anschluss*

¢ Flanschdose M12, radial
e Kabel 1 m, mit Kupplung M12

¢ Flanschdose V23, axial oder radial

e Kabel 1 m/5 m, mit oder ohne Kupplung M23

¢ Flanschdose M12, radial
e Kabel 1 m, mit Kupplung M12

e Flanschdose V23, axial oder radial

e Kabel 1 m/5 m, mit oder ohne Kupplung M23

\ersorgungsspannung DC 3,6V bis 14V DC 3,6V his 14V DC 4,75V bis 30V DC 3,6V his 14V DC 3,6V bis 14V DC 4,75V bis 30V

Leistungsaufnahme 36V <06W 5V:<0,8W 36V-<0,7W 5V:<0,95W

(maximal) 14V:<0,7W 10V:<0,65W 14V:<0,8W 10V:<0,75W
30V:<1TW 30V <11W

Stromaufnahme 5V:85 mA 5V:90 mA 5V:105 mA 5V:120 mA

(typisch; ohne Last) 24 V: 24 mA 24V: 28 mA

Welle Vollwelle & 6 mm

Mech. zul. Drehzahl n < 15000 min”" < 12000 min™'

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

Tragheitsmoment Rotor <27 107 kgm2

Belastbarkeit der Welle axial: < 40 N; radial: < 60 N am Wellenende (siehe auch Mechanische Geréteausfiihrungen und Anbau)

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

Schock 6 ms ROC/ROQ: < 2000 m/s?; RIC/RIQ: < 1000 m/s? (EN 60068-2-27)

Max. Arbeitstemperatur3) 100 °C

Min. Arbeitstemperatur Flanschdose oder Kabel fest verlegt: —40 °C; Kabel bewegt: —10 °C

Schutzart EN 60529 IP67 am Gehause; IP64 am Welleneingang (IP66 auf Anfrage)

Masse ~ 0,35 kg

Giiltig fiir ID 683639-xx” / 1322268-xx* ® 1109254-xx 1131750-xx / 1353113-xx° 68364 1-xx" / 1322273-xx™® 1109256-xx 1131752-xx / 1353117-3x°

Fett: Diese Ausflihrung ist als Vorzugstyp schnell lieferbar.
* Bei Bestellung bitte auswahlen
) Drehzahlabhéangige Abweichungen zwischen Absolutwert und Inkrementalsignal
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2 Eingeschrankte Toleranzen: Signalgrofie 0,8 Vss bis 1,2 Vsg

Zusammenhang zwischen Arbeitstemperatur und Drehzahl bzw.Versorgungsspannung siehe Allgemeine mechanische Hinweise

4" Auch mit Functional Safety verfligbar, Abomessungen und Technische Daten siehe Produktinformation

o Nachfolgevariante
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ROQ 425

Drehgeber fiir absolute Positionswerte mit Vollwelle fiir separate Wellenkupplung
e EnDat-Schnittstelle
e Zusatzliche Inkrementalsignale mit TTL- oder HTL-Pegel

36.7+0.5

T
03 ;
l
3+0.1 125
02
3%
Z
m }
E 18+0.3
mm ©
22| [Zowla
Tolerancing 1SO 8015 S
ISO 2768 -m H Q

<6 mm: 0.2 mm

= lLagerung

= Befestigungsgewinde

M1 = Messpunkt Arbeitstemperatur

M2 = Messpunkt Vibration siehe auch D 774714

1 = SteckerCodierung

2 = Drehrichtung der Welle fir Ausgangssignale gemaf Schnittstellenbeschreibung

60

3><

Absolut
Multiturn
ROQ 425
Schnittstelle EnDat 2.2
Bestellbezeichnung* EnDatH EnDatT
Positionen/U 8192 (13 bit)
Umdrehungen 4096 (12 bit)
Code Dual
Rechenzeit teg <9us
Taktfrequenz <2 MHz
Inkrementalsignale HTL TTL
Signalperioden* 512 1024 2048 512 2048 4096
Flankenabstand a >2,4us >0,8 us >0,6 us >2,4us >0,6 us >0,2 us
Ausgangsfrequenz <52 kHz <103 kHz <205 kHz <52 kHz <205 kHz <410 kHz
Systemgenauigkeit” +60" +60" +20" +60" +20" +20"
Elektrischer Anschluss Flanschdose M23, 17-polig, Stift, radial
Kabellange? < 100 m (mit HEIDENHAIN-Kabe)
Versorgungsspannung DC 10V bis 30V DC 4,75V bis 30V

[#]@02]C

Leistungsaufnahme
(maximal)

siehe Diagramm Leistungsaufnahme

bei 4,75 V: < 900 mW
bei 30 V: < 1100 mW

Stromaufnahme
(typisch; ohne Last)

bei 10V: <56 mA
bei 24 V: < 34 mA

bei 5V: <100 mA
bei 24 V- < 25 mA

Welle

Vollwelle & 10 mm mit Anflachung

Mech. zul. Drehzahl n

< 12000 min”'

Anlaufdrehmoment (typisch)

0,025 Nm (bei 20 °C)

Tragheitsmoment Rotor

2,7 -107° kgm?

Belastbarkeit der \Welle

axial: <40 Nm
radial: < 60 Nm am Wellenende

(siehe auch Mechanische Gerateusflihrungen und Anbau)

Vibration 10 Hz bis 2000 Hz”

Schock 6 ms

< 150 m/s> (EN 60068-2-6)
<1000 m/s? (EN 60068-2-27)

Max. Arbeitstemperatur‘”

100 °C

Min. Arbeitstemperatur

—40°C

Schutzart EN 60529

Gehéuse: IP67
Wellenausgang: 1P66

Masse

Giiltig fiir ID

1042530-xx

* Bei Bestellung bitte auswahlen

1)
2)
3)
4)
5)

Far absoluten Positionswert; Genauigkeit des Inkrementalsignals auf Anfrage

Bei HTL-Signalen ist die maximale Kabellange abhangig von der Ausgangsfrequenz (siehe Diagramme Kabelldnge bei HTL)
Siehe Allgemeine elektrische Hinweise im Prospekt Schnittstellen von HEIDENHAIN-Messgeréten
Zusammenhang zwischen Arbeitstemperatur und Drehzahl bzw. Versorgungsspannung siehe Allgemeine mechanische Hinweise
10 Hz bis 55 Hz wegkonstant 4,9 mm peak to peak

1042529-xx
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ROQ 425

Drehgeber fiir absolute Positionswerte mit Vollwelle fiir separate Wellenkupplung
¢ SSI-Schnittstelle
e Zusatzliche Inkrementalsignale mit TTL- oder HTL-Pegel

36.7+0.5

T
03 ;
l
3+0.1 125
02
3%
Z
m }
E 18+0.3
mm ©
22| [Zowla
Tolerancing 1SO 8015 S
ISO 2768 -m H Q

<6 mm: 0.2 mm

3><

Absolut
Multiturn
ROQ 425
Schnittstelle SSI
Bestellbezeichnung* SSI41H SSI41T
Positionen/U 8192 (13 bit)
Umdrehungen 4096 (12 bit)
Code Dual
Rechenzeit teg <9us
Taktfrequenz <2 MHz
Inkrementalsignale HTL® TTL
Signalperioden* 512 1024 2048 512 2048 4096
Flankenabstand a >24us >0,8 us >0,6 us >2,4us >0,6 us >0,2 us
Ausgangsfrequenz <52 kHz <103 kHz <205 kHz <52 kHz <205 kHz <410 kHz
Systemgenauigkeit” +60" +60" +20" +60" +20" +20"

Elektrischer Anschluss

Flanschdose M23, 12-polig, Stift, radial

Flanschdose M23, 17-polig, Stift, radial

Kabelléngez)

<100 m (mit HEIDENHAIN-Kabel)

Versorgungsspannung

DC 10V bis 30V

DC 4,75V bis 30V

= lLagerung

= Befestigungsgewinde

M1 = Messpunkt Arbeitstemperatur

M2 = Messpunkt Vibration siehe auch D 774714

1 = SteckerCodierung

2 = Drehrichtung der Welle fir Ausgangssignale gemaf Schnittstellenbeschreibung
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[#]@02]C

Leistungsaufnahme
(maximal)

siehe Diagramm Leistungsaufnahme

bei 4,75 V: < 900 mW
bei 30 V: < 1100 mW

Stromaufnahme
(typisch; ohne Last)

bei 10V: <56 mA
bei 24 V: < 34 mA

bei 5V: <100 mA
bei 24 V- < 25 mA

Welle

Vollwelle & 10 mm mit Anflachung

Mech. zul. Drehzahl n

< 12000 min”'

Anlaufdrehmoment (typisch)

0,025 Nm (bei 20 °C)

Tragheitsmoment Rotor

2,7 -107° kgm?

Belastbarkeit der \Welle

axial: <40 Nm
radial: < 60 Nm am Wellenende

(siehe auch Mechanische Gerateausflihrungen und Anbau)

Vibration 10 Hz bis 2000 Hz”
Schock 6 ms

< 150 m/s> (EN 60068-2-6)
<1000 m/s? (EN 60068-2-27)

Max. Arbeitstemperatur‘”

100 °C

Min. Arbeitstemperatur

—40°C

Schutzart EN 60529

Gehéuse: IP67
Wellenausgang: 1P66

Masse

Giiltig fiir ID

1065028-xx

* Bei Bestellung bitte auswahlen

1)
2)
3)
4)
5)

8 HTLs auf Anfrage

Far absoluten Positionswert; Genauigkeit des Inkrementalsignals auf Anfrage

Bei HTL-Signalen ist die maximale Kabellange abhangig von der Ausgangsfrequenz (siehe Diagramme Kabelldnge bei HTL)
Siehe Allgemeine elektrische Hinweise im Prospekt Schnittstellen von HEIDENHAIN-Messgeréten

Zusammenhang zwischen Arbeitstemperatur und Drehzahl bzw. Versorgungsspannung siehe Allgemeine mechanische Hinweise
10 Hz bis 55 Hz wegkonstant 4,9 mm peak to peak

1042524-xx



Baureihe ROC/ROQ 400F/S

Absolute Drehgeber

e Synchroflansch

¢ Vollwelle fiir separate Wellenkupplung

e Fanuc Serial Interface bzw. Siemens DRIVE-CLiQ-Schnittstelle

ROC/ROQ 400F

42.7+0.5

9.5+0.1

o[z 008]8]

>l
@ 56
258

48.5

10.5+0.5
——

Absolut
F““(,c\onﬂ‘ F““(:(\ot\a\

Singleturn w Multitumn w

ROC 425F ROC 424S ROQ 437F ROQ 436S
Schnittstelle Fanuc Serial Interface; DRIVE-CLIQ Fanuc Serial Interface; DRIVE-CLIQ

«i Interface i Interface
Bestellbezeichnung Fanuc05" DQO1 Fanuc06" DQO1
Positionen/U i: 33554432 16777216 33554432 16777216

(25 bit) (24 bit) (25 bit) (24 bit)
«: 8388608
(23 bit)

Umdrehungen 8192 Uber Umdrehungs- | — i: 4096 4096

zahler
Code Dual
Elektr. zul. Drehzahl < 15000 min™" fur stetigen Positionswert
Rechenzeit tcq) <b5us <8 LJSZ) <bus <8 psZ)
Systemgenauigkeit +20"
Elektrischer Anschluss Flanschdose M12, radial
Kabelldnge <30m <95 m’ <30m <95m°
Versorgungsspannung DC 3,6V his 14V 10V bis 36 V 3,6V his 14V 10V bis 36 V
Leistungsaufnahme 5V:<0,7W 10V-<1,4W 5V:<0,75W 0V <1,4W
(maximal) 14V:<0,8W 36V:<1,6W 14V:<0,85W 36V-<15W
Stromaufnahme 5V:90 mA 24 V:37 mA 5V:100 mA 24 V: 43 mA

(typisch; ohne Last)

Welle

Vollwelle @ 6 mm (bei ROC 424 S und ROQ 436 S mit Anflachung)

ROC/ROQ 400S
& R
CARRES 42.7+0.5 o
@ A M4x9* | 3
& [ & | [¢[2025]C
e
B
z
THT 93:0.1 ,
O 2 8|8
o] <
D5 Rl s
Q
o 9.5+0.1
_ ‘ @
s 2 B
A
3.0
12.5 ®
0.2
3" 58
10.5+0.5 =2
toss0s | L 7| [AowlA]
Q
mm = Lagerung
= Befestigungsgewinde
Tolerancing ISO 8015 ® = Messpunkt Arbeitstemperatur
ISO 2768 -m H 1 = SteckerCodierung
<6 mm: £0.2 mm 2 = Drehrichtung der Welle fir Ausgangssignale gemaR Schnittstellenbeschreibung

DRIVE-CLIQ ist eine geschitzte Marke der Siemens AG.
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Mech. zul. Drehzahl n?

< 15000 min~"

< 12000 min™'

Anlaufdrehmoment (typisch)

0,01 Nm (bei 20 °C)

Tragheitsmoment Rotor

<2,9.10° kgm?

Belastbarkeit der \Welle

axial: 40 N; radial: 60 N am Wellenende (siehe auch Mechanische Geréateausfiihrungen und Anbau)

Vibration 55 Hz bis 2000 Hz
Schock 6 ms

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

Max. Arbeitstemperatur‘”

100 °C

Min. Arbeitstemperatur

-30°C

Schutzart EN 60529

IP67 am Gehause; IP64 am Welleneingang

Masse

N =

Giiltig fiir ID
)

1081305-xx

Optimiert flr Fanuc-Werkzeugmaschinensteuerungen.
Rechenzeit TIME_MAX_ACTVAL

1036789-xx°

1081303-xx

) Siehe Prospekt Schnittstellen von HEIDENHAIN-Messgeréten; mit npg = 1 (inkl. Adapterkabel)

Auch mit Functional Safety verflgbar, Abmessungen und Technische Daten siehe Produktinformation

1036786-xx°

4 Zusammenhang zwischen Arbeitstemperatur und Drehzahl bzw. Versorgungsspannung siehe Allgemeine mechanische Hinweise
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Baureihe ROC 425

Absolute Drehgeber

e Synchroflansch aus Stahl

Hohe Genauigkeit

Vollwelle fiir separate Wellenkupplung
Version mit Edelstahlgehause

42.7+0.5

O 56

4 T(QES

0
3
-0.1
4.4
e
+0.2
370
23.6

12.5

42.7+0.5
]
2 ’
~ Ire}
B 5 1 8 L D G S
@ [Te)
@ @
58
T | ———Hi ‘
S 2 T
a5 ]
0 ‘
301
[~J0.03]A ‘ 3402
0
15+£0.5 12.5

mm

Tolerancing ISO 8015
ISO 2768 -m H
<6 mm: £0.2 mm
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Kabel radial, auch axial verwendbar

= Lagerung

= Befestigungsgewinde

® = Messpunkt Arbeitstemperatur
Stecker-Codierung

Drehrichtung der Welle fir Ausgangs-
signale gemafd Schnittstellenbeschreibung

1
2

e

+1
M4x9 0 3%

i [#]@0.25]C

N\
@)

Absolut

Singleturn

ROC 425 Stahl ROC 425 Edelstahl
Schnittstelle EnDat 2.2
Bestellbezeichnung EnDat01

Positionen/U 33554432 (25 bit)
Umdrehungen -
Code Dual

Elektr. zul. Drehzahl
Abweichungen”

< 1500/15000 min™"
+1200 LSB/+9200 LSB

Rechenzeit tcg <9us
Taktfrequenz <2 MHz
Inkrementalsignale U 1Vss
Strichzahl 2048
Grenzfrequenz -3 dB > 400 kHz
Systemgenauigkeit +10"

Elektrischer Anschluss*

¢ Flanschdose M23, axial oder radial
e Kabel 1 m/5 m, mit oder ohne Kupplung M23

Flanschdose M23, radial

Versorgungsspannung DC 3,6V his 14V
Leistungsaufnahme 36V:<06W
(maximal) 14V:<0,7W
Stromaufnahme 5V:85 mA

(typisch; ohne Last)

Welle

Vollwelle & 10 mm,
Lange 20 mm

Vollwelle @ 10 mm,
Lange 15 mm

Mech. zul. Drehzahl n

< 12000 min~'

Anlaufdrehmoment (typisch)

0,025 Nm (bei 20 °C)

0,025 Nm (bei 20 °C)

Tragheitsmoment Rotor

<2,1-10° kgm?

Belastbarkeit der \Welle

axial: < 40 N; radial: < 60 N am Wellenende (siehe auch Mechanische Gerateausfiihrungen und Anbau)

Vibration 55 Hz bis 2000 Hz
Schock 6 ms

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

Max. Arbeitstemperatur3)

80 °C

Min. Arbeitstemperatur

Flanschdose oder Kabel fest verlegt: —40 °C; Kabel bewegt: 10 °C

Schutzart EN 60529

P67 am Gehause; IP66 am Welleneingang

Masse

M <
Q
Te}
>
600 ”
50

Edelstahlversion Material
Welle 14104
Flansch, Kappe, Flanschdose 1.4301 (V2A)

Giiltig fiir ID

638726-xx / 1350876-xx"

Fett: Diese Ausflihrung ist als Vorzugstyp schnell lieferbar.
* Bei Bestellung bitte auswahlen

) Drehzahlabhéangige Abweichungen zwischen Absolutwert und Inkrementalsignal

Eingeschréankte Toleranzen: Signalgrofie 0,8 Vss bis 1,2 Vsg
Zusammenhang zwischen Arbeitstemperatur und Drehzahl bzw.Versorgungsspannung siehe Allgemeine mechanische Hinweise

Nachfolgevariante

1080335-xx
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Baureihe ROC/ROQ/ROD 400

Absolute und inkrementale Drehgeber

¢ Klemmflansch

¢ Vollwelle fiir separate Wellenkupplung

mm

Tolerancing ISO 8015
ISO 2768 -m H
<6 mm: 0.2 mm
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36.7+0.5
o[z 0.08[8] 10
]
© o @
0 5| ©
o —H—-—t-+H—1 — Q|Q
™
Q
j'i@ -
— o
I |
C =) .26
8 20£05 T EnDat22: @ 4.5
/ ;L_ﬂ 3x ROD: M3x7 +9J

©[@025[C]  ROC/ROQ/RIC/RIQ: M4x9 *

Inkremental
ROD 420 ROD 430 ROD 480
Schnittstelle LTTL LI HTL ~_ 1Vss"

Strichzahlen*

50 100 150 200 250 360 500 512 720 =

1000 1024 1250 1500 1800 2000 2048 2500 3600 4096 5000

12.6

48.5

¥&o

Kabel radial, auch axial verwendbar

= Lagerung

= Befestigungsgewinde

Messpunkt Arbeitstemperatur

Stecker-Codierung

ROD Referenzmarkenlage Welle — Flansch +15°

Drehrichtung der Welle fir Ausgangssignale gemaR Schnittstellenbeschreibung

WN =R
o

Referenzmarke eine
Grenzfrequenz -3 dB - > 180 kHz
Ausgangsfrequenz < 300 kHz -
Flankenabstand a > 0,39 us -
Systemgenauigkeit 1/20 der Teilungsperiode
Elektrischer Anschluss* * Flanschdose M23, radial und axial
e Kabel 1 m/5 m, mit oder ohne Kupplung M23
Versorgungsspannung DC5V 0,5V DC 10V bis 30V DC5V 0,5V
Stromaufnahme ohne Last | £ 120 mA <150 mA <120 mA
Welle Vollwelle @ 10 mm
Mech. zul. Drehzahl n < 16000 min
Anlaufdrehmoment (typisch) | 0,01 Nm (bei 20 °C)
Tragheitsmoment Rotor <2,1- 107° kgm2
Belastbarkeit der Welle? axial: < 40 N; radial: < 60 N am Wellenende
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 (80 °C bei ROD 480 mit 4096 bzw. 5000 Strichen)
Min. Arbeitstemperatur Flanschdose oder Kabel fest verlegt: 40 °C
Kabel bewegt: 10 °C
Schutzart EN 60529 IP67 am Gehause; IP64 am Welleneingang (IP66 auf Anfrage)
Masse ~ 0,3 kg
Giiltig fiir ID 376840-xx 376834-xx 376880-xx"

Fett: Diese Ausflihrung ist als Vorzugstyp schnell lieferbar.

* Bel Bestellung bitte auswahlen

R Eingeschréankte Toleranzen: SignalgrofRRe 0,8 Vss bis 1,2 Vss

2 Siehe auch Mechanische Geréteausfiihrungen und Anbau
Zusammenhang zwischen Arbeitstemperatur und Drehzahl bzw. Versorgungsspannung siehe Allgemeine mechanische Hinweise
Fehlerausschluss Mechanik verflgbar, Einschrankungen bei den Technischen Daten und besondere Montagehinweise:
siehe Kundeninformation Fehlerausschluss
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Absolut

Singleturn

Multitum

Funot'\°“a‘ Fu“ot‘\on“‘
: ROC4s  EHLS) ROC 413 RoQ437 DS ROQ 425

Schnittstelle* EnDat 2.2 EnDat 2.2 SSI| EnDat 2.2 EnDat 2.2 SSI
Bestellbezeichnung EnDat22 EnDat01 SSI39r1 EnDat22 EnDat01 SSI41r1
Positionen/U 33554432 (25 bit) 8192 (13 bit) 33554432 (25 bit) 8192 (13 bit)
Umdrehungen - 4096
Code Dual Gray Dual Gray
Elektr. zul. Drehzahl < 15000 min”~ 512 Striche: 12000 min™" < 15000 min”" 512 Striche: 12000 min™'
Abweichungen” flr stetigen Positionswert < 5000/12000 min~’ +12 LSB flr stetigen Positionswert < 5000/10000 min "' +12 LSB

+1 LSB/+100 LSB +1 LSB/+100 LSB

2048 Striche: 2048 Striche:

< 1500/12000 min™' < 1500/10000 min™"

+1 LSB/+50 LSB +1 LSB/+50 LSB
Rechenzeit teg| <7us <9us <buyus <7 us <9us <bus
Taktfrequenz < 8 MHz <2 MHz - <8 MHz <2 MHz -
Inkrementalsignale ohne U VSSZ) ohne U1 VSSZ)
Strichzahlen* - 512 2048 512 - 512 2048 512
Grenzfrequenz -3 dB - 512 Striche: 2 130 kHz; 2048 Striche: > 400 kHz - 512 Striche: 2 130 kHz; 2048 Striche: > 400 kHz
Systemgenauigkeit” +20" 512 Striche: £60"; 2048 Striche: +20" +20" 512 Striche: £60"; 2048 Striche: +20"

Elektrischer Anschluss*

¢ Flanschdose M12, radial
e Kabel 1 m, mit Kupplung M12

¢ Flanschdose V23, axial oder radial

e Kabel T m/5 m, mit oder ohne Kupplung M23

¢ Flanschdose M12, radial
e Kabel 1 m, mit Kupplung M12

e Flanschdose V23, axial oder radial

e Kabel 1 m/5 m, mit oder ohne Kupplung M23

\ersorgungsspannung DC 3,6V bis 14V DC 3,6V his 14V DC 4,75V bis 30V DC 3,6V his 14V DC 3,6V bis 14V DC 4,75V bis 30V

Leistungsaufnahme 36V <06W 5V:<0,8W 36V <07W 5V:<0,95W

(maximal) 14V:<0,7W 10V:<0,65W 14V:<0,8W 10V:<0,75W
30V:<1TW 30V:<11W

Stromaufnahme 5V:85 mA 5V:90 mA 5V:105 mA 5V:120 mA

(typisch; ohne Last) 24 V: 24 mA 24V/: 28 mA

Welle Vollwelle & 10 mm

Mech. zul. Drehzahl n < 15000 min”" < 12000 min™'

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

Tragheitsmoment Rotor <23 107 kgm2

Belastbarkeit der Welle axial: < 40 N; radial: < 60 N am Wellenende (siehe auch Mechanische Geréteausfiihrungen und Anbau)

Vibration 55 Hz bis 2000 Hz | < 300 m/sz; (EN 60068-2-6); hohere Werte auf Anfrage

Schock 6 ms ROC/ROQ: < 2000 m/s?; RIC/RIQ: < 1000 m/s? (EN 60068-2-27)

Max. Arbeitstemperatur3) 100 °C

Min. Arbeitstemperatur Flanschdose oder Kabel fest verlegt: —40 °C; Kabel bewegt: —10 °C

Schutzart EN 60529 IP67 am Gehause; IP64 am Welleneingang (IP66 auf Anfrage)

Masse ~ 0,35 kg

Giiltig fiir ID 683640-xx” / 1322269-xx* ® 1109255-xx 1131757-xx /1353114-xx” 683642-xx™ / 1322274-xx¥ ® 1109257-xx 1131753-xx /1353118-xx”

Fett: Diese Ausflihrung ist als Vorzugstyp schnell lieferbar.
* Bei Bestellung bitte auswahlen
) Drehzahlabhéangige Abweichungen zwischen Absolutwert und Inkrementalsignal
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2 Eingeschrankte Toleranzen: Signalgréfie 0,8 Vss bis 1,2 Vsg

Zusammenhang zwischen Arbeitstemperatur und Drehzahl bzw.Versorgungsspannung siehe Allgemeine mechanische Hinweise

4" Auch mit Functional Safety verfligbar, Abomessungen und Technische Daten siehe Produktinformation

o Nachfolgevariante
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Baureihe ROC/ROQ 400F/S e

Absolute Drehgeber

¢ Vollwelle fiir separate Wellenkupplung

¢ Fanuc Serial Interface bzw. Siemens DRIVE-CLiQ-Schnittstelle

ROC/ROQ 400F

ROC/ROQ 400S

mm

Tolerancing ISO 8015
ISO 2768 -m H

Absolut
;unc!""“a‘ Funct'\"“a‘
Singleturn w Multiturn @@
¢ Klemmflansch mit zusatzlicher Nut fiir Befestigung mit Spannpratzen ROC 425F ROC 424S ROQ 437F ROQ 436S
Schnittstelle Fanuc Serial Interface; DRIVE-CLIQ Fanuc Serial Interface; DRIVE-CLIQ
«i Interface i Interface
Bestellbezeichnung Fanuc05" DQO1 Fanuc06" DQO1
Positionen/U i: 33554432 16777216 33554432 16777216
(25 bit) (24 bit) (25 bit)
«: 8388608
(23 bit)
Umdrehungen 8192 Uber Umdrehungs- | — i: 4096 4096
zahler
STowlA 367405 3x | Maety Code Dual
/[0.08]A B 43 0.25]C]
5 5] 20+05 10 Elektr. zul. Drehzahl < 15000 min™" fiir stetigen Positionswert
(@ 0.08] =
Rechenzeit tcq) <b5us <8 LJSZ) <bus <8 psZ)
[E]
) § Systemgenauigkeit +20"
[ee) +
Feoy i N | ' te}
§ 1813 Elektrischer Anschluss Flanschdose M12, radial
@ SIESIES
T =g || Kabellinge <30m <95m’ <30m <95m’
@ e ——
Q [+0.3 Versorgungsspannung DC 3,6V bis 14V 10V bis 36V 3,6V his 14V 10V bis 36 V
Z[0031A] 3201 125 Leistungsaufnahme 5V<07W 10V-<14W 5V-<0,75W 10V-<1.4W
3+8»2 1 (maximal) 14V:<0,8W 36V <1,6W 14V:<0,85W 36V <1,6W
M3x7 *) 3%
[#]z025]C] Stromaufnahme 590 mA 2437 mA 5 V- 100 mA 24 V- 43 mA
(typisch; ohne Last)
Welle Vollwelle @ 10 mm (bei ROC 424 S und ROQ 436 S mit Anflachung)
. 3x® M4x9* ) Mech. zul. Drehzahl n* < 15000 min™' < 12000 min™'
36.7+0.5 $]5075[C] L
20+0.5 10 Anlaufdrehmoment (typisch) | 0,01 Nm (bei 20 °C)
Tragheitsmoment Rotor <29- 107° kgm2
2 ol © o Belastbarkeit der Welle axial: 40 N; radial: 60 N am Wellenende (siehe auch Mechanische Geréteausfiihrungen und Anbau)
Yo} o
= 9 © -
</ Vibration 55 Hz bis 2000 Hz | < 300 m/s? (EN 60068-2-6)
© & Schock 6 ms <2000 my/s? (EN 60068-2-27)
o]
<
[l ‘ ‘ Max. Arbeitstemperatur‘” 100 °C
03 =
® Min. Arbeitstemperatur -30°C
125 59
Til Schutzart EN 60529 IP67 am Gehause; IP64 am Welleneingang
Q
Masse =~ 0,35 kg
- Eae?:;figﬂngsgewm " Giiltig fiir ID 1081306-xx 1036790 1081304-xx 1036792-x”
® = Messpunkt Arbeitstemperatur 1 o . )
1 = SteckerCodierung 2 Optimiert fur Fanuc-Werkzeugmaschinen
2 = Drehrichtung der Welle fir Ausgangssignale gemafR Schnittstellenbeschreibung Rechenzeit TIME_MAX_ACTVAL

<6 mm: £0.2 mm
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DRIVE-CLIQ ist eine geschitzte Marke der Siemens AG.

) Siehe Prospekt Schnittstellen von HEIDENHAIN-Messgeréten; mit npg = 1 (inkl. Adapterkabel)

Auch mit Functional Safety verflgbar, Abmessungen und Technische Daten siehe Produktinformation

4 Zusammenhang zwischen Arbeitstemperatur und Drehzahl bzw. Versorgungsspannung siehe Allgemeine mechanische Hinweise.
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Baureihe ROD 600 Inkremental
¢ Inkrementale Drehgeber in robuster Ausfiihrung ROD 620 ROD 630
e Klemmflansch -
¢ Vollwelle fiir separate Wellenkupplung Inkrementalsignale FLITTL FLIHTL
Strichzahlen* 512 1000 1024 2048 5000
Referenzmarke eine
Abtastfrequenz < 300 kHz
Flankenabstand a > 0,39 us
Systemgenauigkeit +1/20 der Teilungsperiode
Elektrischer Anschluss Flanschdose 1%" — 18UNEF 17-polig, radial”
(59)
FARRI =1 Versorgungsspannung DC5V 0,6V DC 10V bis 30V
‘ : ‘ Stromaufnahme ohne Last | <120 mA <150 mA
[/T0.05]A : 1 : Welle Vollwelle & 15 mm mit Passfeder
‘ _
[©]0.05]B 8 < Mech. zul. Drehzahl n < 12000 min™'
=
@ Anlaufdrehmoment (typisch) | 0,05 Nm (bei 20 °C)
o) <8 Traghei R 11107 kgm?
- ragheitsmoment Rotor <11. m
- @ © :l s i °
H © © o - :
8 3 & N [ S Belastbarkeit der Welle axial: 75N
o gl w® radial: 75 N am Wellenende
2 1.15
[ Vibration 55 Hz bis 2000 Hz | < 200 m/s> (EN 60068-2-6)
\ Schock 6 ms <2000 my/s? (EN 60068-2-27)
28
Max. Arbeitstemperatur” 85 °C
38+0.5
Min. Arbeitstemperatur —20°C
20
Relative Luftfeuchte <93 % (40 °C/4 d gemalk EN 60068-2-78); Kondensation ausgeschlossen
- 7] —
Schutzart EN 60529 P66
Masse ~ 0,8 kg
Giiltig fiir ID 1145260-xx 1145261-xx
* Bel Bestellung bitte auswahlen
" Die Eigenerwarmung betragt bei Betrieb des Drehgebers bei Raumtemperatur und Drehzahl 6000 min~' ca. +50 K
mm = Lagerung Geber 2 passender Gegenstecker: ID 1094831-01, Kabel unverdrahtet: ID 816317-xx
M1 = Messpunkt Arbeitstemperatur
Tolerancing 1SO 8015 1 = SteckerCodierung
ISO 2768 -m H 2 = Drehrichtung der Welle flr Ausgangssignale gemaf3 Schnittstellenbeschreibung

<6 mm: £0.2 mm
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ROD 1930

Inkrementale Drehgeber

¢ Fiir Flansch- oder FuRbefestigung
¢ Vollwelle mit Passfeder fiir separate Wellenkupplung

einseitige Vollwelle

64.5
14
T T
30 K J
0.05]A —
(] 25
@ =
~ S YT
5 X—>1— - ———
~
8 @
~
ey
o I
! T
©[0.1[B] ‘
3 30 60+0.5
15 90+0.5
35+0.5
150+1

durchgehende Vollwelle

mm

12

1.3

1201

Inkremental

ROD 1930
Schnittstelle* ML HTL ML HTLs
Strichzahlen* 600 1024 1200 2400
Referenzmarke - eine
Ausgangsfrequenz <160 kHz
Flankenabstand a <0,76 pys

Systemgenauigkeit

+1/10 der Teilungsperiode

Elektrischer Anschluss

Klemmkasten mit Schraubklemmen

Versorgungsspannung

DC 10V bis 30V

5h9

168+1

Tolerancing ISO 8015

ISO 2768 -m H
<6 mm: £0.2 mm
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= Lagerung

® = Messpunkt Arbeitstemperatur

140+0.5

199+1

Stromaufnahme
(typisch; ohne Last)

15 V: 60 mA

Welle*

einseitige oder durchgehende Vollwelle @ 15 mm mit Passfeder

Mech. zul. Drehzahl

< 4000 min~'

Anlaufdrehmoment (typisch)
bei 20 °C

einseitige Vollwelle: 0,05 Nm
durchgehende Welle: 0,15 Nm

Tragheitsmoment Rotor

2,5.107° kgm2

160+1

Zulassige Winkel-
beschleunigung

< 4. 10% rad/s?

Belastbarkeit der Welle"

axial: <150 N
radial: < 200 N am Wellenende

Vibration 25 Hz bis 200 Hz | < 100 m/s (EN 60068-2-6)
Schock 6 ms <1000 m/s” (EN 60068-2-27)
ArbeitstemperaturZ) —20 bis 70 °C

Schutzart EN 60529 IP66

Masse ~ 4,5 kg

Giiltig fiir ID einseitige Vollwelle: 1043373-xx

durchgehende Vollwelle: 1043377-xx

* Bei Bestellung bitte auswahlen
Siehe auch mechanische Gerateausfiihrungen und Anbau
Sonderausfihrungen auf Anfrage z. B. mit Wasserkihlmantel

77



H R 1 1 20 Inkremental
Elektronisches Handrad HR 1120
* Elpbauversu_)n Schnittstelle MLITTL
e Mit mechanischer Rastung
Strichzahl 100
Ausgangsfrequenz <b5kHz
Schaltzeiten t,/t- <100 ns
Elektrischer Anschluss Uber M3-Schraubklemmen
Kabellange <30m
42) \ersorgungsspannung DC5V +0,25V
15 27 75 Stromaufnahme ohne Last | <160 mA
] Rastung mechanisch
= o 100 Rastpositionen pro Umdrehung
= D s Rastpositionen definiert innerhalb des LOW-Pegels von Uaq und U2
o 2 &
IS e e 1] Mech. zul. Drehzahl <200 min "'
Q
= Drehmoment < 0,1 Nm (bei 25 °C)

— Vibration (10 Hz bis 200 Hz) | < 20 m/s’

Max. Arbeitstemperatur 60 °C

Min. Arbeitstemperatur 0°C

3x @35 Schutzart EN 60529 IPOO; IP40 im eingebauten Zustand
keine Betauung zuldssig

@
/ ’ : Masse ~ 0,15 kg

Giiltig fiir ID 687617-xx

mm

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

@ 40+0.5

1 = Montageausschnitt
2 = Drehrichtung fur Ausgangssignale gemaf Schnittstellen-Beschreibung
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Schnittstellen

Inkrementalsignale “\_ 1 Vsg

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

Die sinusférmigen Inkrementalsignale A
und B sind um 90° el. phasenverschoben
und haben eine SignalgrélRe von typisch
1Vss. Die dargestellte Folge der Ausgangs-
signale — B nacheilend zu A — gilt flr die in
der Anschlussmalizeichnung angegebene
Bewegungsrichtung.

Das Referenzmarkensignal R besitzt eine
eindeutige Zuordnung zu den Inkremental-
signalen. Neben der Referenzmarke kann
das Ausgangssignal abgesenkt sein.

@ Weitere Informationen:

Ausfuhrliche Beschreibungen zu allen
verfligharen Schnittstellen sowie all-
gemeine elektrische Hinweise finden

A, B, R gemessen mit Oszilloskop in Differenzbetrieb E

" Signalperiode
360° el.
= /] N\
0 \
e . A
L 360° alternative
(Nennwert) ! Signalform

Sie im Prospekt Schnittstellen von
HEIDENHAIN-Messgeréten.

Um Messgeréte an die Schnittstelle

der nachfolgende Elektronik anzupassen,
bietet HEIDENHAIN Signalkonverter an.
Entsprechende Informationen hierzu
finden Sie in der Produkttibersicht
Signalkonverter.

Anschlussbelegung

Kupplung M23, 12-polig

» Stecker M23, 12-polig

=

Spannungsversorgung Inkrementalsignale Sonstige Signale
EII'EI 12 2 10 1 5 6 8 1 3 4 9 7 /
Up |[Sensor’| OV |Sensor’| A+ | A- | B+ B- | R+ R- frei frei | frei
Up oV
o——o0 o———o
braun/ blau weif3/ weifd braun | grin grau rosa rot |schwarz / violett | gelb
=< grin grin

Kabelschirm mit Gehéduse verbunden; Up = Spannungsversorgung

Sensor: Die Sensorleitung ist im Messgerat mit der jeweiligen Spannungsversorgung verbunden.
Nicht verwendete Pins oder Adern durfen nicht belegt werden!

V' LIDA 2xx: frei
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Inkrementalsignale I LITTL

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

Die Inkrementalsignale werden als Recht-
eckimpulsfolgen Uzt und Ugzz mit 90° el.
Phasenversatz ausgegeben. Das Referenz-
markensignal besteht aus einem oder
mehreren Referenzimpulsen Ugo, die mit
den Inkrementalsignalen verknipft sind.
Die integrierte Elektronik erzeugt zusatzlich
deren inverse Signale U,1, U,z und Uy fur
eine storsichere Ubertragung. Die darge-
stellte Folge der Ausgangssignale — U2
nacheilend zu Ugq — gilt flr die in der An-
schlussmal’zeichnung angegebene Bewe-
gungsrichtung.

Das Storungssignal U,s zeigt Fehlfunktio-

nen an, z.B. Bruch der Versorgungsleitun-
gen, Ausfall der Lichtquelle.

Anschlussbelegung ERN, ROD

T T T T
Signalperiode 360° el. Stérung
Ua1
0
Ua2
0
Messschritt nach
4fach-Auswertung
Uao
0
S
Uas
0 —_— e ——
Die inversen Signale Uz, Ua2, U sind nicht dargestellt.

Der Messschritt ergibt sich aus dem Ab-
stand zwischen zwei Flanken der Inkre-
mentalsignale Uaq und Ugp 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.

Flanschdose oder Kupplung M23, 12-polig

» Stecker M23, 12-polig

» Flanschdose, 17-polig
1" - 18UNEF

EI 114" H F K

Spannungsversorgung Inkrementalsignale Sonstige Signale
=] E 12 2 10 1" 5 6 8 1 3 4 7 9
M23
M A N @ R B P S D/E/G/J/L/IT

Up |Sensor| OV |Sensor| Ua Uan Ua2 U.2 Uao U.o Ups frei”
Up oV
o—=—0 o—4F—o
braun/ blau weild/ weild braun grin grau rosa rot schwarz | violett gelb
=< grin grin

Schirm liegt auf Gehduse; Up = Spannungsversorgung
Sensor: Die Sensorleitung ist im Messgerat mit der jeweiligen Spannungsversorgung verbunden.

" ERO 14xx: frei

Anschlussbelegung HR

Schraubklemmen-Anschluss

Spannungsversorgung Inkrementalsignale
Anschluss + - A A B B
Signal Up Un Ua1 Uan Uaz Uaz
5V oV

2 Offene Langenmessgerate: Umschaltung TTL/11 pAss fur PWT

Zum Anschluss des Handrades wird ein
geschirmtes Kabel mit mindestens

0,5 mm? Querschnitt fir die Spannungs-
versorgung empfohlen.

Der Anschluss des Handrades erfolgt Uber
Schraubklemmen. Die Adern sind mit ent-
sprechenden Aderendhtlsen zu versehen.
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Inkrementalsignale I LI HTL, HTLs

HEIDENHAIN-Messgerate mit M LI HTL-
Schnittstelle enthalten Elektroniken, wel-
che die sinusférmigen Abtastsignale ohne Ua1 Bei den Drehgebern mit zusatzlichen HTL-
oder mit Interpolation digitalisieren. a Ausgangssignalen ist die maximal zuléssi-

U ge Kabellange von mehreren Kriterien ab-
Die Inkrementalsignale werden als Recht- a2 hangig:

\ N
40| —24V. 100°C A\ \
eckimpulsfolgen Ua1 und Ugz mit 90° el. 0 e Ausgangsfrequenz —30V, 70°C \\ \ A
Phasenversatz ausgegeben. Das Referenz- a Messschritt nach e \lersorgungsspannung | —24V, 70°C \
markensignal besteht aus einem oder dfaciE uswertung e Arbeitstemperatur — 10V, 70 °C/100 °C \ \ \\
mehreren Referenzimpulsen Ugg, die mit ‘ \

20 | | | |

den Inkrementalsignalen verknUpft sind. 0 ; " In den Diagrammen sind die Zusammen- \ \
Die integrierte Elektronik erzeugt zusétzlich d d ts hange separat flr HTL- und HTLs-Schnitt- \ \\\
deren inverse Signale Uy, Uap und Uy fur U,s stelle dargestellt. Bei einer Versorgungs- 10 ! \ N

eine storsichere Ubertragung (nicht bei spannung von DC 10V gibt es keine 1 2 4 6 810 20 40 60 80100 200 400
HTLs). Die dargestellte Folge der Ausgangs-

- : —— Einschrankungen. Ausgangsfrequenz in kHz »
signale — Usy nacheilend zu Ua1 — gilt fiir die Die inversen Signale Uz, Ua2, Uso sind nicht dargestellt.

in der Anschlussmafizeichnung angegebe- o Maximal zulassige Kabellange bei HTL-Schnittstelle
ne Bewegungsrichtung. Der Messschritt ergibt sich aus dem Ab-
stand zwischen zwei Flanken der Inkre- @ Weitere Informationen:
Das Stérungssignal Uys zeigt Fehifunktio- ~ mentalsignale Uaq und Ug2 durch 1fach-, . , 100 X < <
nen an wie z.B. Ausfall der Lichtquelle etc.  2fach- oder 4fach-Auswertung. Ausfihrliche Beschreibungen zu allen
verfligbaren Schnittstellen sowie all-

gemeine elektrische Hinweise finden
Sie im Prospekt Schnittstellen von
HEIDENHAIN-Messgeréten.

Si(‘;nalperio‘de 360°‘el. St‘érung ‘ Kabellé’lnge bei HTL 100

80 AN
60 \ \\\ N\
L —30V, 100 °C N\ A\NNA

.

Kabellange in m B>

Uao

pard
7/

o0 NN
- —30V, 100 °C \ \\

40} — 24V, 100 °C

—30V, 70°C NEAN \

[ —24V, 70°C \ \

— 10V, 70 °C/100 °C LN \

20 \
\\ \ \

. NN

1 2 4 6 8 10 20 40 60 80100 200 400

Leistungs- bzw. Stromaufnahme Ausgangsfrequenz in kHz »

8000
// / Maximal zulassige Kabellange mit HTLs-Schnittstelle

7000 =
/ : 100 m 50 m

6000 // —

5000 —

4000 /, -

3000 /

Kabellange in m B

7
7
77

Bei Messgeraten mit grof3em Versorgungs-
spannungsbereich steht die Stromauf-
nahme in einem nichtlinearen Zusammen-
hang zur Versorgungsspannung. Sie wird
anhand der im Prospekt Schnittstellen fir
HEIDENHAIN-Messgeréte aufgefliihrten
Berechnung ermittelt.

N
\
WS

Bei den Drehgebern mit zuséatzlichen HTL=
Ausgangssignalen ist die Leistungsaufnah-
me zuséatzlich abhdngig von der Ausgangs- 1000 4
frequenz und der Kabellange. Die Werte flir 0 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200 220 240
die Leistungsaufnahme sind deshalb je- Ausgangsfrequenz in kHz B

weils flr HTL= und HTLs-Schnittstelle aus - - - -
den Diagrammen zu entnehmen. Leistungsaufnahme (maximal) bei HTL-Schnittstelle und Versorgungsspannung Up = 30V

Leistungsaufnahme in mW B>

2000

6000 |

100 m /
/
/

Die maximal mégliche Ausgangsfrequenz
ist in den technischen Kenwerten angege-
ben. Sie tritt bei der maximal zuldssigen
Drehzahl auf. Die Ausgangsfrequenz fir
eine beliebige Drehzahl berechnet sich
nach der Formel:

5000

4000

3000

2000 VAﬁ
é—-“’

f=(n/60)-z-107°

x/

50
— 1 20
]
p—

mit

f = Ausgangsfrequenz in kHz
n = Drehzahl in min™" 1000
z = Anzahl der Signalperioden pro 360° 0 20 40 60 8 100 120 140 160 180 200 220 240

Ausgangsfrequenz in kHz »

Leistungsaufnahme in mW B>

Leistungsaufnahme (maximal) bei HTLs-Schnittstelle und Versorgungsspannung Up = 30V
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Anschlussbelegung

Flanschdose oder Kupplung M23, 12-polig

Flanschdose, 17-polig
114" — 18UNEF

Spannungsversorgung Inkrementalsignale Sonstige Signale
El M23 12 2 10 1 5 6 8 1 3 4 7 9
E' 114" H F K M A N C R B P S D/E/G/J/L/T
HTL Up |Sensor| 0V |Sensor| Ua Uan Ua2 Ua2 Uao U.o U.s frei
Up oV

HTLs* —1—o —1—o ov ov oV

braun/ blau weild/ weild braun grin grau rosa rot schwarz | violett gelb
=< griin griin

Schirm liegt auf Gehéduse; Up = Spannungsversorgung
Sensor: Die Sensorleitung ist im Messgerat mit der jeweiligen Spannungsversorgung verbunden.

* Nur bei 12-poliger Flanschdose oder Kupplung M23

Anschlussbelegung ROD 1930

Schraubklemmen-Anschluss

1

2

3 4 5 6
L

Spannungsversorgung Inkrementalsignale
Anschluss 1 2 3 4 5 6
HTL Up Un Ua1 Ua Ua2 Uaz
oV
HTLs Ua2 ov Uao
84

Zum Anschluss wird ein geschirmtes Kabel
mit mindestens 0,5 mm? Querschnitt fir
die Spannungsversorgung empfohlen.

Der Anschluss erfolgt Uber Schraubklemmen.
Die Adern sind mit entsprechenden Aderend-
hulsen zu versehen.

—

Positionswerte EnDat

Das EnDat-Interface ist eine digitale, bi-
direktionale Schnittstelle fir Messgerate.
Sie ist in der Lage, sowohl Positionswerte
auszugeben als auch im Messgerat gespei-
cherte Informationen auszulesen, zu aktuali-
sieren oder neue Informationen abzulegen.
Aufgrund der seriellen Dateniibertragung
sind 4 Signalleitungen ausreichend. Die
Daten DATA werden synchron zu dem von
der nachfolgenden Elektronik vorgegebe-
nen Taktsignal CLOCK Ubertragen. Die Aus-
wahl der Ubertragungsart (Positionswerte,
Parameter, Diagnose ...) erfolgt mit Mode-
Befehlen, welche die nachfolgende Elektro-
nik an das Messgerat sendet. Bestimmte
Funktionen sind nur mit EnDat-2.2-Mode-
Befehlen verflgbar.

@ Weitere Informationen:

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

Integrierte Temperaturauswertung
Drehgeber mit EnDat-2.2 verfligen Uber ei-
nen in der Messgeréate-Elektronik integrier
ten internen Temperatursensor. Der digitali-
sierte Temperaturwert wird rein seriell Gber
das EnDat-Protokoll Gbertragen. Es ist zu
beachten, dass die Temperaturerfassung
und -Ubertragung nicht sicher im Sinne der
Funktionalen Sicherheit erfolgt.

In Bezug auf den internen Temperatursensor
unterstltzen diese Drehgeber eine zwei-
stufige kaskadierte Signalisierung einer
Temperaturliberschreitung. Diese besteht
aus einer EnDat-Warnung und einer EnDat-
Fehlermeldung.

Entsprechend der EnDat-Spezifikation wird
bei Erreichen der Warnschwelle fir die
Temperaturlberschreitung des internen
Temperatursensors eine EnDat-Warnung
(EnDat-Speicherbereich Betriebszustand,
Wort 1 —Warnungen, Bit 2! —Temperatur
Uberschreitung) ausgegeben. Diese Warn-

Bestellbezeichnung Befehlssatz Inkrementalsignale
EnDat01 EnDat 2.1 oder EnDat 2.2 1Vss
EnDatH HTL
EnDatT TTL
EnDat21 -
EnDat02 EnDat 2.2 1Vssg
EnDat22 EnDat 2.2 -
Versionen der EnDat-Schnittstelle
Absolutes Messgerat ; Nachfolgende Elektronik
' Inkremental- - %
signale*) [ | —= Al
D - B/Uaz*)
(0]
LS 5 [ oV
® P
Absoluter || © (=+— CLOCK
Positionswert % l«e— CLOCK
~==— DATA
‘ ‘ i , <s DATA
Parameter des - . .
Betriebs- | Betriebs- | Parameter | Messgeriteherstellers fur || ) 9erateabhangig
parameter | zustand des OEM I ‘ 1Vss, HTL oder TTL
EnDat 2.1 , EnDat2.2 |!
|

schwelle fUr den internen Temperatursensor
ist im EnDat-Speicherbereich Betriebspara-
meter, Wort 6 — Ansprechschwelle \Warnbit
Temperaturtiberschreitung abgelegt und
kann individuell eingestellt werden. Bei
Auslieferung des Messgerétes ist hier ein
geratespezifischer Defaultwert hinterlegt.
Die durch den internen Temperatursensor
gemessene Temperatur liegt um einen ge-
rate- und applikationsspezifischen Betrag
hoher als die Temperatur, die sich am
Messpunkt M1 geméfd Anschlussmal3-
Zeichnung einstellt.

Die Drehgeber weisen eine weitere, aller
dings nicht einstellbare Ansprechschwelle
flr die EnDat-Fehlermeldung Temperatur
Uberschreitung des internen Temperatur

sensors auf, bei deren Erreichen eine EnDat-

Fehlermeldung (EnDat-Speicherbereich
Betriebszustand, Wort 0 — Fehlermeldun-
gen, Bit 22 — Position und in der Zusatzin-
formation 2 Betriebszustandsfehlerquellen,
Bit 2° —Temperaturlberschreitung) ausge-

geben wird. Diese Ansprechschwelle ist
gerateabhangig und wird in den Techni-
schen Daten angegeben.

Es wird empfohlen, die Warnschwelle appli-
kationsabhangig so einzustellen, dass sie
um einen ausreichenden Betrag unterhalb
der Ansprechschwelle fiir die EnDat-Fehler
meldung Temperaturliberschreitung liegt.
Malgeblich flr den bestimmungsgemaliien
Gebrauch des Messgerétes ist die Einhal-
tung der auf den Messpunkt M1 bezoge-
nen Arbeitstemperatur.
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Anschlussbelegung

Kupplung M12, 8-polig

Spannungsversorgung Serielle DatenUbertragung
= 8 2 5 1 3 4 7 6
Up Sensor Up oV Sensor 0V DATA DATA CLOCK CLOCK
o— 0 o— o
— braun/grin blau weild/grin weild grau rosa violett gelb

Kabelschirm mit Gehduse verbunden; Up = Spannungsversorgung
Sensor: Die Sensorleitung ist im Messgerat mit der jeweiligen Spannungsversorgung verbunden.
Nicht verwendete Pins oder Adern dirfen nicht belegt werden!

Anschlussbelegung Fanuc

Anschlussbelegung Fanuc

HEIDENHAIN-Messgerate mit dem Kenn-
buchstaben F hinter der Typenbezeichnung

sind optimiert zum Anschluss an Fanuc-

Werkzeugmaschinensteuerungen mit

Fanuc Serial Interface - o Interface

e Bestellbezeichnung Fanuc02
normal and high speed, two-pair trans-

mission

Fanuc Serial Interface - «i Interface
e Bestellbezeichnung Fanuc05

high speed, one-pair transmission

beinhaltet o Interface (normal and high
speed, two-pair transmission)
e Bestellbezeichnung Fanuc06

high speed, one-pair transmission

Fanuc-Stecker, 20-polig

B &F

10.......

=1

20.......

» Kupplung M12, 8-polig

Kupplung M23, 17-polig

Spannungsversorgung Serielle Datenibertragung
B 9 18/20 12 14 16 1 2 5 6
= 8 2 5 1 - 3 4 7 6
Up Sensor oV Sensor Schirm | Serial Data | Serial Data| Request | Request
o——LoJP o——(lv
— braun/griin blau weilR/grin weild - grau rosa violett gelb

Spannungsversorgung Inkrementalsignale” Serielle Datenlbertragung
= 7 1 10 4 1 15 16 12 13 14 17 8 9
Up |[Sensor| OV |Sensor| Innen- A+ A- B+ B- DATA DATA | CLOCK | CLOCK
Up 0V |schirm
o—~F—o0 o—7=F—o0
braun/ | blau weild/ | weif} / grun/ gelb/ blau/ rot/ grau rosa violett gelb
=< grin grin schwarz | schwarz | schwarz | schwarz

Kabelschirm mit Gehéduse verbunden; Up = Spannungsversorgung

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

Nicht verwendete Pins oder Adern dirfen nicht belegt werden!
' Nur bei EnDat01 und EnDat02
2 Frei bei ECN/EQN 10xx und ROC/ROQ 10xx
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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 dlrfen nicht belegt werden!
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Anschlussbelegung Siemens

Anschlussbelegung Siemens
HEIDENHAIN-Messgerate mit dem Kenn-
buchstaben S hinter der Typenbezeichnung
sind geeignet zum Anschluss an Siemens-
Steuerungen mit DRIVE-CLiQ-Schnittstelle
e Bestellbezeichnung DQO1

RJ45-Stecker

(=]

Kupplung M12, 8-polig

Spannungsversorgung

Serielle Datenibertragung

Daten senden

Daten empfangen

I]E:l A B 3 6 1 2
= 1 5 7 6 3 4
Up ov TXP TXN RXP RXN

Kabelschirm mit Gehause verbunden; Up = Spannungsversorgung

Integrierte Temperaturauswertung
Drehgeber mit DRIVE-CLIQ-Schnittstelle
verfligen Uber einen in der Messgerate-
Elektronik integrierten internen Temperatur
sensor. Dabei wird der digitalisierte Tempe-
raturwert rein seriell Gber die DRIVE-CLIQ-
Schnittstelle Ubertragen. Es ist zu beach-
ten, dass die Temperaturerfassung und die
Ubertragung des Temperaturwerts nicht si-
cher im Sinne der Funktionalen Sicherheit
erfolgt.

Die durch den internen Temperatursensor
gemessene Temperatur liegt um einen
gerate- und applikationsspezifischen Betrag
hoher als die Temperatur, die sich am
Messpunkt M1 gemafd Anschlussmal3-
Zeichnung einstellt.

Die Drehgeber geben bei Erreichen einer
Schaltschwelle fir die interne Temperatur
die Fehlermeldung , Alarm 405" aus. Diese
Schaltschwelle ist gerdteabhangig und ist

DRIVE-CLIQ ist eine geschiitzte Marke der Siemens AG.
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in den Technischen Daten angegeben. Es
wird empfohlen im Betrieb einen ausrei-
chenden Abstand zur Fehlermeldungs-
Schaltschwelle einzuhalten.

Mal3geblich flr den bestimmungsgemalien
Gebrauch des Messgerétes ist die Einhal-
tung der auf den Messpunkt M1 bezogenen
Arbeitstemperatur.

Positionswerte SS|

Der Positionswert wird Uber die Datenlei-

i Dateniibertragung
tungen (DATA) synchron zu einem von der
Steuerung vorgegebenen Takt (CLOCK), T =1 bis 10 us n-T
beginnend mit dem ,,most significant bit" teal Siehe Technische T
(MSB), Ubertragen. Die Datenwortldnge Daten el
betragt nach SSI-Standard bei Singleturn- t1<04ps cLoCK X
Drehgebern 13 Bit und bei Multiturn-Dreh- (ohne Kabel) — ¥
gebern 25 Bit. Zusétzlich zu den absoluten | 2= 17018 2015 S § . .
Positionswerten kénnen Inkrementalsignale | 1= 2HS .
. : n = Datenwortlange
ausgegeben werden. Signalbeschreibung 13 bit bei ECN/ROC DATA N
siehe Inkrementalsignale 1 Vss. 25 bit bei EQN/ROQ D D CHED G/
. e MSB . LSB
Folgende Funktionen koénnen Uber Pro- CLOCK und DATA nicht —
grammiereingange aktiviert werden: dargestellt
* Drehrichtung
e Nullen (Null setzen)
Anschlussbelegung
Kupplung M23, 17-polig
N o ol
0016132
(== (=] o, b
7o o ©5
6
Spannungsversorgung Inkrementalsignale Serielle DatenUbertragung Sonstige Signale
= 7 1 10 4 1" 15 16 12 13 14 17 8 9 2 5
Up |Sensor| OV |Sensor| Innen- A+ A- B+ B- DATA | DATA | CLOCK | CLOCK | Dreh- | Nullen
Up ov schirm richtung
o——0 o—1}—o0
braun/ | blau weils/ | weil} / grin/ | gelb/ blau/ rot/ grau rosa | violett | gelb |schwarz| grin
——€| grin 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.
Nicht verwendete Pins oder Adern durfen nicht belegt werden!
@ Weitere Informationen:
Ausfuhrliche Beschreibungen zu allen
verfligbaren Schnittstellen sowie all-
gemeine elektrische Hinweise finden
Sie im Prospekt Schnittstellen von
HEIDENHAIN-Messgeréten.
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Steckverbinder und Kabel

Allgemeine Hinweise

Stecker kunststoffummantelt: Steckver-
binder mit Uberwurfmutter; lieferbar mit
Stift- oder Buchsenkontakten (siehe
Symbole).

Symbole
M12

3
Q)

Winkelstecker 38.5
M12

| M12x1
L Mi12x1

2 14.8

28

51

M23
S S %}l 3
Q Q
-
1%" - 18UNEF 8375

i

‘ ‘

0
23723 3,
11/4-18UNEF-2B

Kupplung kunststoffummantelt: Steckverbinder mit AuRengewinde;
lieferbar mit Stift- oder Buchsenkontakten (siehe Symbole).

52
Symbole M12 475 m23
b ©
= = %} S
Einbau-Kupplung Montageausschnitt M23 56.7
mit Zentralbefestigung
=] 3 5 | % X
g s =
o
9 max.
31
Einbau-Kupplung 0s3s M23 52

mit Flansch

=

[029.4

Flanschdose: mit AuRengewinde;
wird an einem Gehdause fest montiert;
lieferbar mit Stift- oder Buchsenkontakten.

Symbole IEI

M23x1
| [ |
[
|
5
=
26

M23x1

&19.8.9.1

2.5

Stecker Sub-D flir HEIDENHAIN-Steue-
rungen und Auswerte-Elektroniken.

Symbole E-j [:)—j

g = (& ]
=

47
76.5"/50

43

—

6.

[}

" Schnittstellenelektronik in Stecker
integriert
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Die Richtung der Pin-Nummerierung ist
bei Steckern und Kupplungen bzw. Flansch-
dosen unterschiedlich, aber unabhéangig da-
von, ob der Steckverbinder

stiftkontakte oder [ @
Buchsenkontakte )— @)
aufweist.

Die Schutzart der Steckverbindungen
entspricht im gesteckten Zustand IP67
(Stecker Sub-D: IP50; EN 60529). Im nicht
gesteckten Zustand besteht kein Schutz.

Zubehor fiir Flanschdosen
und Einbau-Kupplungen M23

Schraub-Staubschutzkappe aus Metall
ID 219926-01

Zubehor fiar M12-Steckverbinder
Isolierstiick
ID 596495-01

Verbindungskabel 1 Vsg, TTL, HTL

12-polig M23

"\~ 1Vss, MUTTL, MJ HTL
Verbindungskabel PUR 12-polig: 4(2x 0,14 mm?) + (4 x 0,5 mmz); Ay=0,5 mm? 8 mm
mit Stecker, Buchse 298401-xx
und Kupplung, Stift iD—: {—=]
mit Stecker, Buchse 298399-xx
und Stecker, Stift E:)— j"
mit Stecker, Buchse -— 310199-xx
und Stecker Sub-D, Buchse, 15-polig, |)_: —C
furTNC —
mit Stecker, Buchse 310196-xx
und Stecker Sub-D, Stift, 15-polig, |)_: [ —
fiir PWM 20/EIB 74x _—
mit Stecker, Buchse, 309777-xx
freies Kabelende |)—: €
Kabel unverdrahtet, & 8 mm 816317-xx
Zum Geratestecker passendes Stecker (Buchse) fiir Kabel g8 mm 291697-05
Gegenstiick am Verbindungskabel
——]
Stecker am Verbindungskabel zum Stecker (Stift) fir Kabel 8 mm 291697-08
Anschluss an die nachfolgende Elektronik 6 mm 291697-07
——= H-D— =
Kupplung an Verbindungskabel Kupplung (Stift) fir Kabel @ 4,5 mm 291698-14
g6 mm 291698-03
g8 mm 291698-04
Flanschdose zum Einbau Flanschdose (Buchse) 315892-08
in die nachfolgende Elektronik E
Einbaukupplungen mit Flansch (Buchse) &6 mm 291698-17
g8 mm 291698-07
]
mit Flansch (Stift) g6 mm 291698-08
g8 mm 291698-31
mit Zentralbefestigung < 6 bis 10 mm 741045-01
(Stift)
— I
Adapterstecker "\ 1Vgs/11 pAss 364914-01
zum Umsetzen von 1-Vgs- auf 11-pAss-
Signale; Stecker M23, Buchse, 12-polig :El D—| [—= E
und Stecker M23, Stift, 9-polig

Av: Querschnitt der Versorgungsadern
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Verbindungskabel EnDat

8polig
M 12

17-polig
M23

EnDat ohne
Inkrementalsignale

EnDat mit
Inkrementalsignalen
Ssi

Verbindungskabel PUR

8-polig: (4x0,14 mmz) +(4x0,34 mmz)' Ay =034 mm?

Verbindungskabel Fanuc

17-polig: (4 x 0,14 mm?) + 42 x 0,14 mmé) +(4x0,5 mm?); Ay = 0,5 mm?

Kabel-Durchmesser 6 mm 3,7 mm 8 mm
mit Stecker, Buchse 368330-xx | 801142-xx | 323897-xx
und Kupplung, Stift IE E 340302-xx
mit Stecker, Buchse, abgewinkelt 373289-xx | 801149-xx | —
und Kupplung, Stift
mit Stecker, Buchse _— 533627-xx | — 3327115-xx
und Stecker Sub-D, Buchse, 15-polig, |)—: —
fir TNC (Lage-Eingange) —
mit Stecker, Buchse 641926-xx | — 336376-xx
und Stecker Sub-D, Buchse, 25-polig,
flrTNC (Drehzahl-Eingdnge)
mit Stecker, Buchse 524599-xx | 801129-xx | 324544-xx
und Stecker Sub-D, Stift, 15-polig, IE [ —
flr IK 215, PWM 20, EIB 74x usw. _—f
mit Stecker, Buchse, abgewinkelt 722025-xx | 801140-xx | —
und Stecker Sub-D, Stift, 15-polig,
fur IK 215, PWM 20, EIB 74x usw.

—m

mit Stecker, Buchse, 634265-xx | — 309778-xx
freies Kabelende |)—: & 309779-xx"
mit Stecker, Buchse, abgewinkelt, 606317-xx | — -
freies Kabelende
Kabel unverdrahtet S¢ < - - 816322-xx

kursiv: Kabel mit Belegung flr Eingang ,, Drehzahl-Messgerat” (MotEnc EnDat)

Y Ohne Inkrementalsignale
Ay: Querschnitt der Versorgungsadern
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Siemens

Kabel Fanuc
Verbindungskabel PUR fiir Steckverbinder M23
mit Stecker M23, Buchse, 17-polig 8 mm 534855-xx
und Fanuc-Stecker E:
(2x2x0,14mm2)+(4x1 mmz); = =
Ay=1mm
mit Stecker M23, Buchse, 17-polig 6 mm -
und Mitsubishi-Stecker 20-polig |)—: :—-l
(2x2x0,14 mmz) +(@4x0,5 mmz);
Ay=0,5 mm? 20-polig
mit Stecker M23, Buchse, 17-polig 8 mm -
und Mitsubishi-Stecker 10-polig |)—: :—(I
(2x2x0,14 mm?) + (4 x 1 mm?);
Ay =1 mm? 10-polig
Kabel unverdrahtet g8 mm 816327-xx
(2x2x0,14 mm?) + (4 x 1 mm?); St &
Ay=1mm

Kabel Fanuc
Verbindungskabel PUR fiir Steckverbinder M12 (1 x 4 x 0,14 mm2) +(4x0,34 mmz); Ay =0,34 mm?
mit Stecker M12, Buchse, 8-polig 6 mm 646807-xx
und Fanuc-Stecker I)—: : —(I
mit Stecker M12, Buchse, 8-polig I: :] 6 mm -
und Mitsubishi-Stecker 20-polig = —

20-polig
mit Stecker M 12, Buchse, 8-polig E: :a 6 mm -
und Mitsubishi-Stecker 10-polig = —
10-polig

Kabel Siemens
Verbindungskabel PUR fiir Steckverbinder M12 2(2 x 0,17 mmz) +(2x0,24 mmz); Ay =0,24 mm?
mit Stecker M12, Buchse, 8-polig 6,8 mm 822504-xx
und Kupplung M12, Stift, 8-polig IE E
mit Stecker M12, Buchse, 8-polig 6,8 mm 1094652-01
und Siemens-Stecker RJ45 (IP67)
Kabellange 1 m E :D
mit Stecker M12, Buchse, 8-polig 6,8 mm 1093042-xx

und Siemens-Stecker RJ45 (IP20)

Av: Querschnitt der Versorgungsadern
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Signalkonverter

Die Signalkonverter von HEIDENHAIN
passen die Messgeratesignale an die
Schnittstelle der nachfolgenden Elektronik
an. Sie werden dann eingesetzt, wenn die
nachfolgende Elektronik die Ausgangs-
signale der HEIDENHAIN-Messgerate nicht
direkt verarbeiten kann oder wenn eine
zusatzliche Interpolation der Signale not-
wendig ist.
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Eingangssignale der Signalkonverter
HEIDENHAIN-Signalkonverter kénnen an
Messgeraten mit sinusférmigen Signalen
1Vss (Spannungssignale) oder 11 pAss
(Stromsignale) angeschlossen werden. An
verschiedenen Signalkonverter sind auch
Messgerate mit den seriellen Schnittstellen
EnDat oder SSI anschliefdbar.

Ausgangssignale der Signalkonverter

Die Signalkonverter gibt es mit folgenden
Schnittstellen zur nachfolgenden Elektronik:
e TTL — Rechteckimpulsfolgen

e EnDat2.2

DRIVE-CLIQ

Fanuc Serial Interface

Mitsubishi high speed interface

Yaskawa Serial Interface

Profibus

Interpolation der sinusformigen
Eingangssignale

Zusatzlich zur Signalwandlung werden die
sinusférmigen Messgeratesignale im Signal-
konverter interpoliert. Dadurch werden
feinere Messschritte und damit eine héhere
Regelgtite und ein besseres Positionier
verhalten erreicht.

Bildung eines Positionswerts
Verschiedene Signalkonverter verfligen Giber
eine integrierte Zahlerfunktion. Ausgehend
vom zuletzt gesetzten Bezugspunkt wird
mit Uberfahren der Referenzmarke ein ab-
soluter Positionswert gebildet und an die
nachfolgende Elektronik ausgegeben.

Steckerbauform

Kabelbauform

Hutschienen-Bauform

m i u

Ausgange Eingdnge Bauform - Schutzart Interpolation" bzw. Typ
Unterteilung
Schnittstelle | Anzahl | Schnittstelle Anzahl
TLATTL 1 o 1Vss 1 Gehausebauform — P65 5/10fach IBV 101
20/25/50/100fach IBV 102
ohne Interpolation IBV 600
25/50/100/200/400fach IBV 660B
Steckerbauform — P40 5/10fach IBV 3171
20/25/50/100fach IBV 3271
N 11 pAss 1 Gehausebauform — IP65 5/10fach EXE 101
20/25/50/100fach EXE 102
FLTTL/ 2 o 1Vsg 1 Gehausebauform — IP65 2fach IBV 6072
U 1Vss
einstellbar 5/10fach IBV 6172
5/10fach und IBV 6272
20/25/50/100fach
EnDat 2.2 1 o 1Vsg 1 Gehéausebauform — [P65 < 16384fach Unterteilung | EIB 192
Steckerbauform - 1P40 < 16384fach Unterteilung | EIB 392
2 Gehéusebauform — IP65 < 16384fach Unterteilung | EIB 1512
DRIVE-CLIQ 1 EnDat 2.2 1 Gehausebauform — P65 - EIB 2391S
Kabelbauform — P65 - EIB 3392S
Fanuc Serial 1 U 1Vsg 1 Gehéausebauform — IP65 < 16384fach Unterteilung | EIB 192F
Interface
Steckerbauform - 1P40 < 16384fach Unterteilung | EIB 392F
2 Gehéausebauform — IP65 < 16384fach Unterteilung | EIB 1592F
Mitsubishi 1 U 1Vss 1 Gehéausebauform — IP65 < 16384fach Unterteilung | EIB 192M
high speed
interface Steckerbauform — P40 < 16384fach Unterteilung | EIB 392M
2 Gehéusebauform — IP65 < 16384fach Unterteilung | EIB 1592M
Yaskawa Serial | 1 EnDat 2.2 1 Steckerbauform — P40 - EIB 3391Y
Interface
PROFIBUS-DP | 1 EnDat 2.2 1 Hutschienen-Bauform - PROFIBUS-
Gateway
PROFINET IO |1 EnDat 2.2 1 Hutschienen-Bauform - PROFINET-
Gateway
" Umschaltbar
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Diagnose, Prif- und Testgerate

HEIDENHAIN-Messgeréte 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 Messgeréate besitzen vorzug-
weise 1-Vss-, TTL- oder HTL-Schnittstellen.
TTL- und HTL-Messgeréate Uberwachen ge-
rateintern die Signalamplituden und gene-
rieren daraus ein einfaches Stérungssignal.
Bei 1-Vss-Signalen ist eine Analyse der Aus-
gangssignale nur mit externen Priifgeraten
bzw. mit Rechenaufwand in der nachfolgen-
den Elektronik moglich (analoge Diagnose-
schnittstelle).

Absolute Messgerate arbeiten mit serieller
DatenUbertragung. Abhangig von der
Schnittstelle werden zusatzlich 1-Vsg-Inkre-
mentalsignale ausgegeben. Die Signale
werden geréateintern umfangreich Uberwacht.
Das Uberwachungsergebnis (speziell bei
Bewertungszahlen) kann neben den Positi-
onswerten Uber die serielle Schnittstelle
zur nachfolgenden Elektronik Gbertragen
werden (digitale Diagnoseschnittstelle).
Es gibt folgende Informationen:
e Fehlermeldung: Positionswert ist nicht

zuverlassig
e \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 grofden Aufwand den aktuellen Zustand
des Messgerates auch im geschlossenen
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 Priif- bzw. Testgerat an-
geschlossen. Damit ist eine ausfihrliche
Analyse der Messgeratefunktionen mog-
lich.

e Monitoring-Betrieb: Das Prifgerdt PWM
wird in den geschlossenen Regelkreis
eingeschleift (ggf. Gber geeignete Prif-
adapter). Damit ist eine Echtzeit-Diagnose
der Maschine bzw. Anlage wahrend des
Betriebs mdglich. Die Funktionen sind
abhangig von der Schnittstelle.
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Online-Diagnose [Open Loop]
Funktionsreserven
o 0 100
Absolutspur
& Minimum 100 % bei 1324 U 337
o w0 100
Inkremental- bzw. Abtastspur
A Minimum 100 % bei 1324 U 337*
o 50 1w
Positionswertbildung
A Minimum 100 % bei 1324 U 337°
Diagnose Anbau
Anbau-ttas (mm]
Diagnose Anbau i '
Minimum 1,041 mem hei 1324 U 337°, Maximurm 1,041 mm bel 1324 1 337° W Y1
Status Absolutposition
Umdrehung Winkel [Grad]
o [ n
1324 336603¢
i () (30 o &

Diagnose tber PWM 21 und ATS-Software

LIP 200 Anbau-Assistent

5. Scheltt: Shgnaluberpaitfung...

[T} Inkremanitalsignal-Eigenschaften
[ ]
o Ass
0f or 02 [ $ [X] 12 ] L]
(1] = I g ]
. L ar o8 ] 1 (1] 2 5] T
]
! = i |
0 ] 0§ [ [ 12 13
-3 Al ] |
1% an ] [ [] 0 L
o i | i |
b a3 an £ [ 5 0 L
L o |
13 £ 1 [] 4 i £
o8 ] s
Referenzimpuls
o
g am 1o £ ] £ " ED E

[=awa ] [Cownan ]

AKLIP 28R 6B0S00D1 .J

Inbetriebnahme Uber PWM 21 und ATS-Software

Ubersicht PWM 21 PWT 101
Schnittstelle Ausgangssignale Messgerate- Monitoring-Betrieb | Messgerate-
Diagnose Diagnose

EnDat 2.1 Positionswert Ja Nein Ja
Inkrementalsignale Ja Ja Ja

EnDat 2.2 Positionswert Ja Ja Ja
Bewertungszahlen Ja Ja" Ja

DRIVE-CLiQ Positionswert Ja Nein Nein”’
Bewertungszahlen Ja Nein Nein”

Fanuc Positionswert Ja Ja Ja®
Bewertungszahlen Ja Ja Ja®

Mitsubishi Positionswert Ja Ja Ja®
Bewertungszahlen Ja® Jalts! Ja®

Panasonic Positionswert Ja Ja Ja®
Bewertungszahlen Ja Ja" Ja®

Yaskawa Positionswert Ja Nein” Ja®
Bewertungszahlen Ja® Nein Ja®

SSI Positionswert Ja Nein Nein
Inkrementalsignale Ja Ja Nein

1Vss Inkrementalsignale Ja Ja Ja

11 pAss Inkrementalsignale Ja Ja Ja

TTL Inkrementalsignale Ja Ja Ja
Abtastsignale Ja® Nein Ja®

HTL Inkrementalsignale Ja? Nein Nein”

Kommutierung Blockkommutierung Ja? Nein Ja®
Sinuskommutierung Ja Ja Ja

R Information muss von der Steuerung angefragt und Gbertragen werden
" Uber entsprechenden Signaladapter

3 Nur fiir Messgerate mit Blockkommutierung, siehe Dokumentation des Messgerats

4\Wenn vom Messgerat untersttzt (PWT-Funktion)

% Nicht verfligbar fir Messgerate mit Bestellbezeichnung Mitsu01
® Nicht verfugbar fur EIB 3391Y

! Funktion aktuell noch nicht verfligbar

8 Voraussetzung ist eine Two-PairTransmission (weitere Informationen siehe Dokumentation PWT 100/PWT 107)
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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

ey W6
ml,:;mi e

HEIDENHAIN

Pegelanzeige

Refresh

Status RM

Pegelanzeige

PWT-Anzeige

Status RM

PWT-Anzeige
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Testgerat

PWT 101

Einsatzgebiet

e Funktionskontrolle von absoluten und inkrementalen
HEIDENHAIN-Messgeréaten

Messgerat-Eingang e EnDat
nur fir HEIDENHAIN- e Fanuc Serial Interface
Messgerate e Mitsubishi high speed interface
e Panasonic Serial Interface
e Yaskawa Serial Interface
e 1Vss mit Z1-Spur
® 1Vss
* 11 pAss
e TTL
Anzeige 4,3" Touchscreen
Versorgungsspannung DC 24V
Leistungsaufnahme max. 15 W
Arbeitstemperatur 0 °C bis 40 °C
Schutzart EN 60529 P20
Abmessungen =~ 145 mm x 85 mm x 35 mm
Sprachen deutsch, englisch, franzosisch, italienisch, spanisch, japanisch,

koreanisch, chinesisch (vereinfacht), chinesisch (traditionell)

PWM 21
Das Phasenwinkel-Messgerat PWM 21 dient

PWM 21

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

Messgerate-Eingang

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

DRIVE-CLIQ

Fanuc Serial Interface

Mitsubishi high speed interface

Yaskawa Serial Interface

e Panasonic serial interface

e SS|

e 1Vss/TTL/11 pAss

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

e Zusatzfunktionen (sofern vom Messgeréat unterst(tzt)

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 geschitzte Marke der Siemens AG.
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HEIDENHAIN

Nanometer beherrschbar machen




