


Die Einbau-Messgerate ERM von HEIDEN-
HAIN bestehen aus einer magnetisierten

Teilungstrommel und einer Abtasteinheit. = e
Durch die MAGNODUR-Maf3verkorperung _ i
und das magnetoresistive Abtastprinzip sind ﬁ '

sie besonders unempfindlich gegen Ver -

schmutzung.

Typische Einsatzfalle sind Maschinen und
Anlagen mit moderaten Genauigkeitsanfor
derungen und grofRen Hohlwellendurch-
messem in staubbehafteter oder spritzwas-
serreicher Umgebung, z. B. die Hauptspindel
an Dreh- oder Frasmaschinen.

Informationen tber

¢ Winkelmessgerate ohne Eigenlagerung

¢ \Winkelmessgerate mit optimierter Ab-
tastung

¢ Winkelmessgerate mit Eigenlagerung

e Drehgeber

e Messgerate fur elektrische Antriebe

e | dangenmessgerate flr gesteuerte
Werkzeugmaschinen

e Offene Langenmessgeréte

e HEIDENHAIN-Interface-Elektroniken

¢ HEIDENHAIN-Steuerungen

erhalten Sie auf Anfrage oder finden Sie im

Internet unter www.heidenhain.de.

Mit Erscheinen dieses Katalogs verlieren
alle vorherigen Ausgaben ihre Gultigkeit.
Fir die Bestellung bei HEIDENHAIN mal-
gebend ist immer die zum Vertragsab-
schluss aktuelle Fassung des Katalogs.

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

Hauptabmessungen in mm

Durchmesser

Strichzahl

Signalperiode

Baureihe ERM 2200

D1: 70 mm bis 380 mm
D2: 113,16 mm bis
452,64 mm

1800 bis 7200

ca. 200 pm

Baureihe ERM 200
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D1: 40 mm bis 410 mm
D2: 75,44 mm bis
452,64 mm

600 bis 3600

ca. 400 pm

Baureihe ERM 2410

D1: 40 mm bis 410 mm
D2: 75,44 mm bis
452.64 mm

600 bis 3600

ca. 400 pm

Baureihe ERM 2400

D1: 40 mm bis 100 mm
D2: 64,37 mm bis
128,75 mm

512 bis 1024

D1: 40 mm; 55 mm
D2: 64,37 mm; 75,44 mm

512; 600

ca. 400 pm

Baureihe ERM 2900

" Der Positionswert wird geréateintern nach Uberfahren zweier Referenzmarken aus den Inkrementalsignalen gebildet.
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D1: 40 mm bis 100 mm
D2: 58,06 mm bis
120,96 mm

192 bis 400

ca. 1000 pm



Mechanisch Montage der Teilungs- Schnittstelle Typ Seite
zulassige trommel
Drehzahl
14500 min~" Befestigung durch axiale o 1Vss ERM 2280 | 16
bis 3000 min™' Schrauben
19000 min ' Befestigung durch axiale [TLITTL ERM 220 | 18
bis 3000 min”" Schrauben
U 1Vss ERM 280

19000 min~" Befestigung durch axiale EnDat 2.2/22" | ERM 2410 | 20
bis 3000 min~' | Schrauben
42000 min™" Kraftschlissige Befestigung | "\ 1Vss ERM 2484 | 22
bis 20000 min ™" durch Klemmen der Trom-

mel
33000 min "' ; KraftschlUssige Befestigung | "\ 1Vss ERM 2485
27000 min”" durch Klemmen der Trom-

mel; zusatzlich Nut fir Pass-

feder als Verdrehsicherung
47000 min~' KraftschlUssige Befestigung | "\ 1Vss ERM 2984 | 24
bis 16000 min™" durch Klemmen der Trom-

mel

N
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ERM 2200
ERM 2410

ERM 200

e

ERM 2400
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ERM 2900



Einsatzgebiete

Die Anforderungen an die Produktivitdt und
Bearbeitungsqualitat steigen kontinuierlich.
Ebenso nehmen die Komplexitaten der
Werkstlicke und wechselnde Einsatzbedin-
gungen aufgrund kleiner Losgrofien in der
Teilefertigung zu. Damit Produktionsma-
schinen hocheffektiv und prazise fertigen
kdnnen, muss dies entsprechend im Ma-
schinenkonzept und in der konstruktiven
Ausgestaltung berticksichtigt werden.

Die magnetischen Einbau-Messgerate

ERM sind in ihrer robusten Art speziell fir

den Einsatz in Produktionsmaschinen ge-

eignet. Aufgrund des groRen maglichen In-

nendurchmessers, der geringen Abmes-

sungen und des kompakten Designs sind

sie pradestiniert:

e fiir die C-Achse an Drehmaschinen

e fiir Rund- und Schwenkachsen (z.B. zur
Drehzahlregelung an Direktantrieben
oder zum Einbau in Getriebestufen)

e zur Spindelorientierung an Fradsmaschinen
oder fur Hilfsachsen

C-Achse an Drehmaschinen

Typische Anforderungen:

e verschiedene Hohlwellendurchmesser
e verschmutzungsunempfindlich

¢ einfache Montage

Geeignetes Messgerat
e Baureihe ERM 200
e evtl. Baureihe ERM 2200

Die ERM sind seit Jahren die bevorzugten
Messgerate fir die C-Achse an Drehma-
schinen. Neben der Verschmutzungsun-
empfindlichkeit sind hier grofse Innendurch-
messer wichtig, um Stangenmaterial ohne
Einschrankungen verarbeiten zu kénnen.

Bedingt durch diese konstruktive Anord-
nung befindet sich die Teilung des ERM
meist auf einem wesentlich grofieren
Durchmesser als das zu bearbeitende
WerkstUck. Positionsabweichungen des
Messgerates wirken sich daher in einem
entsprechend verringertem Mal3e auf die
Werkstlckgenauigkeit aus.

Zum Beispiel erzeugen die Positionsab-
weichungen innerhalb einer Signalperiode,
die bei einer Teilungstrommel mit 2043
Strichen und Durchmesser 257,5 mm ca.
2 um betragen, auf einem Werkstlck mit
Durchmesser 100 mm lediglich eine Positi-
onsabweichung von 0,8 um. Bei kleineren
Werkstlckdurchmessern verbessert sich
der Wert noch.

Daher sind aufgrund der Genauigkeit und
Reproduzierbarkeit des ERM ausreichende
Werksttickgenauigkeiten auch bei den Fras-
arbeiten an der Drehmaschine (klassische
C-Achs-Bearbeitung) erreichbar.

& 2575 mm




Rund- und Schwenkachsen

Typische Anforderungen:

e mittlere bis hohe Genauigkeit
¢ grolRe Hohlwellendurchmesser
e verschmutzungsunempfindlich

Geeignetes Messgerat
® Baureihe ERM 2200

Rundtische und Schwenkachsen bendtigen
fur die Lage- und Drehzahlregelung Mess-
geradte mit hohen Signalqualitaten. Die
Messgerate mit optischen MalRverkorpe-
rungen, wie z.B. die Baureihen RCN, erfUl-
len die Anforderungen in idealer Weise. Bei
mittleren Genauigkeitsanforderungen kon-
nen auch magnetische Einbau-Messgerate
eingesetzt werden. Die ERM 2200 weisen
aufgrund der kleinen Signalperiode von
200 pm besonders geringe Positionsabwei-
chungen innerhalb einer Signalperiode auf
und ermaoglichen so ein relativ hohes
Gleichlaufverhalten der Achse. Zusatzlich
sind die typischen Vorteile der magneti-
schen Einbau-Messgeréate, wie z.B. Ver
schmutzungsunempfindlichkeit, groRer In-
nendurchmesser, in dieser Applikation sehr
hilfreich.

Hauptspindel an Frasmaschinen

Typische Anforderungen:
¢ hohe Drehzahlen
e geringer Einbauraum

Geeignetes Messgerat
e Baureihe ERM 2400
e Baureihe ERM 2900

Hauptspindeln gehéren zu den Schliissel-
Baugruppen einer Werkzeugmaschine und
beeinflussen ihre Funktionalitdt in erhebli-
chem MalRe. Ihre Eigenschaften werden
durch Aufbau, Antrieb und Lagersysteme
bestimmt. Aber auch die verwendeten
Messgerate tragen entscheidend zur Per
formance bei. Sie missen hohe Drehzah-
len erlauben und eine ausreichende Ro-
bustheit aufweisen. Drehzahlen von Uber
40000 U/min sind mit den ERM 2900 pro-
blemlos mdéglich. Zusétzlich erflllen sie die
Anforderung nach kompakten Abmessun-
gen.

Sollten Fras- und Drehbearbeitungen auf
einer Maschine durchgeflihrt werden, so
steigen die Genauigkeitsanforderungen an
die Hauptspindeln. Bestimmte Bearbei-
tungsbewegungen bei komplexen Werk-
stlicken lassen sich nur durch das Zusam-
menspiel von Vorschubachsen und
Hauptspindellagen erreichen. So muss z.B.
mit einem einschneidigen Werkzeug die
Schneide bei der Herstellung eines Gewin-
des definierte Winkellagen einnehmen.
Hier kommmen die ERM 2400 mit 400 um
Signalperiode zum Einsatz. Sie weisen ein
besseres Genauigkeitsverhalten auf und
besitzen z.B. 600 Striche bei einem AulRen-
durchmesser von 75,44 mm. Dies ist deut-
lich mehr als Zahnrader vergleichbarer Ab-
messungen.




Eigenschaften

Die magnetischen Einbau-Messgerate
ERM von HEIDENHAIN zeichnen sich
durch folgende Eigenschaften aus:

Unempfindlich gegeniiber Verschmut-
zungen

In der Werkzeugmaschine ist das Messge-
rat haufig starken Belastungen durch Kihl-
schmiermittel ausgesetzt. Eine Abdichtung
lasst sich besonders bei hohen Drehzahlen
und grofseren Durchmessern nur sehr auf-
wandig realisieren. Hier punkten die mag-
netischen Einbau-Messgerate ERM mit ih-
rer Verschmutzungsunempfindlichkeit: Sie
koénnen sogar bei hoher Feuchtigkeit, dliger
Atmosphare oder starker Staubbelastung
verwendet werden.

GrofRe Hohlwellen bei geringem Einbau-
raum

Die ERM zeichnen sich durch kompakte
Abmessungen und grofde Innendurchmes-
sern bis 410 mm aus. Gréfdere Durchmes-
ser sind auf Anfrage maglich.

Einfache Montage

Die Montage von Teilungstrommel und Ab-
tastkopf ist ausgesprochen einfach und
ohne grofden Justieraufwand maglich. Die
Zentrierung der Teilungstrommel erfolgt
Uber den Zentrierbund an ihrem Innen-
durchmesser. Der Abtastkopf wird einfach
Uber eine Abstandsfolie zur Teilungstrom-
mel positioniert. Eine Priifung der Aus-
gangssignale oder eine Nachjustage ist
nicht erforderlich, sofern die empfohlenen
Anbautoleranzen eingehalten wurden.

Hohe Drehzahlen

Die Teilungstrommeln sind speziell flir hohe
Drehzahlen konzipiert. Die in den techni-
schen Kennwerten angegebenen maximal
zuldssigen Drehzahlen gelten auch fir ext-
reme Belastungen. Damit ist sowohl der
Dauerbetrieb mit maximal zuldssiger Dreh-
zahl, als auch der noch anspruchsvollere
Reversierbetrieb maoglich. Auch im Rever
sierbetrieb mit permanenten Brems- und
Beschleunigungsvorgangen — auch mit
Richtungswechsel — kédnnen die maximal
zuldssigen Drehzahlen genutzt werden.
Der Reversierbetrieb basiert auf 107 Last-
wechsel und berlcksichtigt somit die An-
forderungen fir eine Dauerfestigkeit.

Auch bei maximalen Drehzahlen arbeiten
die ERM absolut leise. Nebengerausche,
wie z.B. durch Verzahnungen, treten nicht
auf.

Hohe Signalqualitat

Die Ausgangssignale der magnetischen
Einbau-Messgerdte ERM zeichnen sich
durch hohe Signalqualitat aus. Zusammen
mit der Signalperiode ist die Signalqualitat
verantwortlich fir die Positionsabweichun-
gen innerhalb einer Signalperiode. Bei den
magnetischen Einbau-Messgeréaten ist,
wie bei vielen anderen Messgeraten von
HEIDENHAIN, dieser Wert deutlich besser
als 1 % der Signalperiode. Bei den Baurei-
hen ERM 2200 und ERM 200 sind die Po-
sitionsabweichungen innerhalb einer Sig-
nalperiode typischerweise kleiner 0,5 %
der Signalperiode.

Rein serielle Schnittstelle

Neben den inkrementalen Ausgangssigna-
len gibt es die Moglichkeit, die Positions-
informationen als Positionswert Uber die
Schnittstelle EnDat 2.2 auszugeben. Hierzu
werden im Abtastkopf die sinusférmigen
Abtastsignale hoch interpoliert und Uber
die integrierte Zahlerfunktion in einen Posi-
tionswert gewandelt. Der absolute Bezug
erfolgt, wie bei allen inkrementalen Mess-
geraten, mit Hilfe von Referenzmarken.
Um das , Referenzpunkt-Fahren” zu er
leichtern, werden bei diesen Geraten Tei-
lungstrommeln mit abstandscodierten
Referenzmarken verwendet.

Neben der seriellen Ubertragung des
Positionswertes bietet die EnDat-2.2-
Schnittstelle eine Vielzahl von Vorteilen, wie
z.B. automatische Inbetriebnahme, Uber
wachungs- und Diagnosefunktionen, und
hohe Sicherheit bei der Ubertragung.

Online-Diagnose [Open Loop]
Funktionereserven
o w w
Inkrementalepur — -
B sTAASE ————

o 5202535

Darstellung der Bewertungszahlen als Funktions-
reserve (z.B. mit ATS-Software)

ERM Teilungstrommeln




Messprinzip

Mafverkorperung

HEIDENHAIN-Messgerate benutzen Mal3-

verkorperungen aus regelmafigen Struktu-

ren — sogenannte Teilungen.

Bei magnetischen Messgeraten dient als

Teilungstrager eine magnetisierbare Stahl-

legierung. Mit einem Schreibkopf werden

lokal starke Magnetfelder unterschiedlicher

Richtung angelegt, so dass eine aus mag-

netischen Nord- und Stdpolen bestehende

Teilung entsteht (MAGNODUR-Verfahren).

Folgende Teilungsperioden am Umfang

sind maoglich:

e ca. 200 um bei ERM 2200

e ca. 400 um bei ERM 200, ERM 2400,
ERM 2410

e ca. 1000 um bei ERM 2900

Feinere magnetische Teilungen haben auf-
grund der kurzen Reichweite elektromag-
netischer Wechselwirkungen und des da-
mit verbundenen engen Abtastspalts
deutlich engere Anbautoleranzen.

Magnetische Abtastung

Die permanentmagnetische MAGNODUR-
Teilung wird durch magneto-resistive Sen-
soren abgetastet. Diese bestehen aus Wi-
derstandsbahnen, deren Widerstandswert
durch ein magnetisches Feld beeinflusst
wird. Bei Anlegen einer Spannung an den
Sensor und einer Relativbewegung zwi-
schen Abtastkopf und Teilungstrommel
wird der flieRende Strom entsprechend
dem Magnetfeld moduliert.

Die spezielle geometrische Anordnung der
Widerstandsbahnen sowie das Herstel-
lungsverfahren der Sensorplatten auf Glas-
trégern gewahrleistet eine hohe Signalglte.
Zusétzlich ermdglicht die groRe Abtastflache
eine Oberwellenfilterung der Signale. Dies
sind Voraussetzungen flr geringe Positi-
onsabweichungen innerhalb einer Signal-
periode.

Zur Erzeugung eines Referenzmarken-
Signals ist auf einer separaten Spur eine
Struktur aufmagnetisiert. Dadurch ist es
madglich, diesen absoluten Positionswert
genau einem Messschritt zuzuordnen.

Die magneto-resistive Abtastung wird typi-
scherweise fUr Applikationen mit mittleren
Genauigkeitsanforderungen eingesetzt
bzw. fur Applikationen, bei denen im Ver
haltnis zur Teilungstrommel kleine Teile be-
arbeitet werden.

Inkrementales Messverfahren

Beim inkrementalen Messverfahren be-
steht die Teilung aus einer regelmaRigen
Gitterstruktur. Die Positionsinformation
wird durch Zahlen der einzelnen Inkre-
mente (Messschritte) von einem beliebig
gesetzten Nullpunkt aus gewonnen. Die
Drehzahlbestimmung erfolgt durch mathe-
matische Ableitung der Positionsverdande-
rungen Uber die Zeit.

Da zum Bestimmen von Positionen ein ab-
soluter Bezug erforderlich ist, verfligen die
Teilungstrommeln Uber eine weitere Spur,
die eine Referenzmarke oder mehrere Re-
ferenzmarken tragt. Die mit der Referenz-
marke festgelegte absolute Position des
Malstabs ist genau einem Messschritt zu-
geordnet. Bevor also ein absoluter Bezug
hergestellt oder der zuletzt gewahite Be-
zugspunkt wiedergefunden wird, muss die
Referenzmarke Uberfahren werden. Die
Teilungstrommel der ERM 2200 und

ERM 2410 verfligt Uber abstandcodierte
Referenzmarken. Hier wird der absolute
Bezug bereits beim Uberfahren zweier be-
nachbarter Referenzmarken hergestellt
(siehe Winkel fiir absoluten Bezugin den
Technischen Kennwerten).

Magneto-resistives Abtastprinzip

Malverkorperung

- % oW

=

Abtastplatte
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Magneto-resistive Sensoren fir B+ und B- nicht dargestellt




Messgenauigkeit

Die Genauigkeit der Winkelmessung wird
im Wesentlichen beeinflusst durch:

e die GUte derTeilung,

e die Stabilitat des Teilungstragers,

e die GUte der Abtastung,

¢ die GUte der Signalverarbeitungs-
Elektronik,

die Exzentrizitat der Teilung zur Lagerung,
die Abweichungen der Lagerung,

¢ die Ankopplung an die zu messende Welle.

Diese Einflussgrofien teilen sich auf in
messgeratspezifische Abweichungen und
anwendungsabhéngige Faktoren. Zur Beur
teilung der erzielbaren Gesamtgenauigkeit
mussen alle einzelnen EinflussgroRen be-
rlcksichtigt werden.

Messgeratspezifische Abwei-

chungen

Die messgeratspezifischen Abweichungen

sind in den Technischen Kennwerten ange-

geben

e Genauigkeit der Teilung

¢ Positionsabweichungen innerhalb einer
Signalperiode

Genauigkeit derTeilung

Die Genauigkeit der Teilung = a resultiert

aus der GUte der Teilung. Sie beinhaltet:

¢ die Homogenitat und Periodenscharfe
derTeilung,

e die Ausrichtung der Teilung auf dem Tei-
lungstrager,

e die Stabilitat des Teilungstragers, um die
Genauigkeit auch im angebauten Zu-
stand zu gewabhrleisten.

Die Genauigkeit der Teilung + a wird unter
idealen Bedingungen ermittelt, indem mit
einem Serien-Abtastkopf die Positionsab-
weichungen an Positionen gemessen wer-
den, die ganzzahligen Vielfachen der Signal-
periode entsprechen.

Positionsabweichungen innerhalb einer
Signalperiode

Die Positionsabweichungen innerhalb einer
Signalperiode + u resultieren aus der Glite
der Abtastung und — bei Messgeraten mit
integrierter Impulsformer bzw. ZahlerElek-
tronik — der Gite der Signalverarbeitungs-
Elektronik. Bei Messgeraten mit sinus-

férmigen Ausgangssignalen sind dagegen
die Abweichungen der Signalverarbeitungs-
Elektronik durch die Folge-Elektronik be-
stimmt.

Im Einzelnen beeinflussen folgende Fakto-

ren das Ergebnis:

e die Feinheit der Signalperiode,

¢ die Homogenitat und Periodenscharfe
derTeilung,

¢ die Gute der Filterstrukturen der Abtastung,

die Charakteristik der Sensoren,

die Stabilitdt und Dynamik der Weiterver

arbeitung der analogen Signale.

In der Angabe der Positionsabweichungen
innerhalb einer Signalperiode sind diese
Einflussfaktoren bertcksichtigt.

Die Positionsabweichungen innerhalb einer
Signalperiode + u werden in Prozent der
Signalperiode angegeben. Flir die magneti-
schen Einbau-Messgeréte ERM mit ca.

200 um bzw. 400 um ist ihr Wert typischer
weise besser = 0,5 % der Signalperiode.
Die spezifischen Werte finden Sie in den
technischen Kennwerten.

Die Positionsabweichungen innerhalb einer
Signalperiode wirken sich schon bei sehr
kleinen Drehbewegungen und bei Wieder
holmessungen aus. Insbesondere im Ge-
schwindigkeits-Regelkreis flihren sie zu
Drehzahlschwankungen.

Positionsabweichungen innerhalb einer Umdrehung Positionsabweichungen innerhalb einer Signalperiode
+a +u |
A \ \ A /-\ [\ ‘
> / -\ Positionsabweichung | o
2 / \ innerhalb einer 5
2 Signalperiode - S
[
i o | / / \
3 g / /
S s
= 43 ‘
2 g U |
-a
0° 90° 180° 270° 360°
Position » Signalperiode ‘
A 360 °el.
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g- B. ’ ¢ ~ N * N
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Anwendungsabhangige Abwei-

chungen

Bei Messgeraten ohne Eigenlagerung
haben der Anbau sowie die Justage des
Abtastkopfes zusétzlich zu den angegebe-
nen messgeratspezifischen Abweichungen
mafgeblichen Einfluss auf die erzielbare
Gesamtgenauigkeit. Insbesondere wirken
sich ein exzentrischer Anbau der Teilung
und Rundlaufabweichungen der zu mes-
senden Welle aus. Zur Beurteilung der Ge-
samtgenauigkeit missen die anwendungs-
abhéngigen Abweichungen einzeln
ermittelt und berlcksichtigt werden.

Im Gegensatz hierzu beinhaltet die bei den
Messgeraten mit Eigenlagerung angege-
bene Systemgenauigkeit bereits die Abwei-
chungen der Lagerung und der Wellen-An-
kopplung. (siehe Katalog Winkelmessgeréte
mit optimierter Abtastung bzw. Winkel-
messgerate mit Eigenlagerung).

Exzentrizitat der Teilung zur Lagerung

Abweichungen durch die Exzentrizitat
derTeilung zur Lagerung

Bei der Montage der Teilungstrommel des
ERM ist damit zu rechnen, dass die Teilung
zur Lagerung eine montageabhangige Ex-
zentrizitat aufweist. Darlber hinaus konnen
Maf3- und Formabweichungen der Kunden-
welle zu zusatzlichen Exzentrizitaten fih-
ren. Zwischen der Exzentrizitdt e, demTei-
lungsdurchmesser D und der
Messabweichung Ag besteht folgende Be-
ziehung (siehe Bild unten):

= . &

Ao = 412§
Ap = Messabweichung in * (Winkel-

sekunden)

e = Exzentrizitat der Teilungstrommel zur
Lagerung in um (1/2 Rundlauf)

D = Teilungsdurchmesser (= Trommel-
AufRendurchmesser) in mm

M = Teilungsmittelpunkt

¢ = ,wahrer” Winkel

¢' = abgelesener Winkel

Rundlauf-Abweichung der Lagerung

Die angegebene Beziehung fiir die Mess-
abweichung A¢ gilt auch fur die Rundlauf-
Abweichung der Lagerung, wenn man fiir
e die Exzentrizitat, also den halben Rund-
lauf-Fehler (halber Anzeigewert) einsetzt.
Die Nachgiebigkeit der Lagerung unter Ein-
wirkung von Radialbelastung der Welle be-
wirkt gleichartige Abweichungen.

Verformung derTeilung

Nicht zu vernachlassigen sind Abweichun-
gen aufgrund einer Verformung der Teilung.
Sie entstehen, wenn die Teilung auf einer
unebenen, z.B. gewdlbten Anbaufldche
montiert wird.

Die Teilung kann sich aber auch beispiels-
weise allein durch das Schraubenanzugs-
moment verformen. Um diesen Effekt zu
vermeiden, weisen die Teilungstrommeln
der ERM 2200, ERM 200 und ERM 2410
eine besonders hohe Stabilitat auf.

Resultierende Messabweichungen Ag bei unterschiedlichen Exzentrizitdten
e in Abhangigkeit vom Teilungsdurchmesser D

Abtasteinheit
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Messprotokoll

Fir die magnetischen Einbau-Messge-
rate der Baureihe ERM 2200 erstellt
HEIDENHAIN Messprotokolle, die dem
Geréat beigepackt sind.

Das Messprotokoll dokumentiert die Tei-
lungsgenauigkeit inklusive Teilungstrager.
Sie wird durch eine Vielzahl von Messpunk-
ten wahrend einer Umdrehung ermittelt.
Alle Messwerte liegen innerhalb der in den
technischen Kennwerten spezifizierten Ge-
nauigkeit der Teilung.

Mit der Angabe des Kalibriernormals im

Qualitatsprif-Zertifikat ist der Anschluss an Postonstueiting o

nationale und internationale Standards ge- 10

geben und die Ruckflhrbarkeit gewahrleis-

tet. Mt W W W W W W M M — — —M M M M M — — — — — — — — — \ ™ MM
. . Nl L [l I | J fans I YR I I A h fl ji /N

In den Genauigkeitsangaben des Mess- o B T T R R s R T ek ko

protokolls sind die Positionsabweichungen | [ - -mm oot e

. . . . “ -5

innerhalb einer Signalperiode und die an-

bauspezifischen Abweichungen nicht be- 0

Ul i 1 o 90 180 270 36(

l'UCkS IChtl gt' Nullposition / Zero Position Messposition o, I°l/ Measured position @, [°]
Die Messkurve zeigt die Positionsabweichungen der Teilung The error curve shows the position errors in one revolution of the
(inkl. Teilungstrager) bei einer Umdrehung. graduation (incl. graduation carrier)
Die Strichzahl der Teilungstrommel betragt 4096. The line count of the angle encoder is 4096.
Kundenseitige Abweichungen durch Anbau und Lagerung Errors at the costumer resulting from mounting and the bearing

U m kehrspan ne sind zusatzlich zu berlicksichtigen. ‘must also be accounted for.

Die Umkehrspanne ist ein Effekt, der bei Positionsabweichung A des Messgerétes: 0 = ¢, ¢, Posiion eror &g ofthe encoder: &9 9, ~0,1

o~ R @, = Messposition des Vergleichsnormals = position measured by the reference standard

Anderung der Bewegungsnchtung ent- 9,, = Messposition des Priiflings ©,, = position measured by the measured encoder

steht. Sie hangt von der Groe der Signal- ﬁ ﬁ
der Messkurve innerhalb 360° + 159" of the error curve within 360° + 159"

periode und den Anbaubedingungen ab.

Bei einem idealen Anbau betrégt sie etwa H H
(Messparometsr  Mewomempmmews

0,5 % der Signalperiode. Abweichungen
des Abtastspalts vom nominalen Wert be-

| Messgeschwindigkeit 1 333min | Measurement velocity 333mint
einflussen ebenfalls die GroRe der Um- | Anzah der jtionen pro Umdrehung 409 || Number of measurement positions per revolution 4096 |
kehrspanne. Zur Kompensation wird des-
X i . Dieses Winkelmessgerat wurde unter den strengen HEIDENHAIN-  This angle encoder has been manufactured and inspected in
Qualtatsnormen hergestellt und geprift. Die Positionsabweichung accordance with the stringent quality standards of HEIDENHAIN.
wegen im el ngeba uten Zustand ein liegt bel iner Bezugstemperatur von 22 °C innerhalb der Genaig- The position error at  reference temperature of 22 °C lies within the

keitsklasse + 3,5'. accuracy grade + 3.5

ERP 880 091-DKD-K-12901 2009-04 ERP 880 091-DKD-K-12901 2009-04

Ausmessen des Wertes empfohlen.

13.04.2012
DR. JOHANNES HEIDENHAIN GmbH - 83301 Traunreut, Germany - www.heidenhain.de - Telefon: +49 (8669) 31-0 - Fax: +49 (8669) 5061 Prifer/Inspected by H. Knobloch
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Mechanische Gerateausfiihrungen und Anbau

Die Einbau-Messgerate ERM bestehen aus
den Baugruppen Teilungstrommel und dem
dazugehorigen Abtastkopf. Die Baugruppen
werden ausschlief3lich Uber die Maschinen-
flhrung zueinander gefiihrt. Die konstrukti-
ve Ausflihrung der Einbau-Messgerate
ERM ermdglicht aber eine vergleichsweise
schnelle Montage ohne grof3en JustierAuf-
wand. Die Angaben zur Teilungsgenauigkeit
und zu den Positionsabweichungen inner
halb einer Signalperiode kénnen in der Ap-
plikation bei Einhaltung der Anforderungen
(siehe Technische Kennwerte) erreicht wer
den.

Ausfithrungen

Die magnetischen Einbau-Messgerate
ERM sind mit verschiedenen Signalperio-
den lieferbar (ERM 2200: ca. 200 pm,
ERM 200/2400: ca. 400 pm, ERM 2900:
ca. 1 mm). Daraus ergeben sich bei glei-
chem AuRendurchmesser unterschiedliche
Strichzahlen.

Die Teilungstrommel gibt es in drei Ausfiih-
rungen. Sie unterscheiden sich im Wesent-
lichen in der Art der Montage. Alle Teilungs-
trommeln besitzen einen Zentrierbund am
Innendurchmesser.

Teilungstrommel TTR ERM 2200 und
TTR ERM 200

Die Teilungstrommeln werden zur Montage
auf die Aufnahmewelle geschoben und mit
Schrauben axial befestigt.

Teilungstrommel TTR ERM 2x0x

Die Teilungstrommeln TTR ERM 2404,
TTR ERM 2405 und TTR ERM 2904 wer-
den alleine durch eine kraftschlissige Ver
bindung auf die Auflageflache geklemmt.
Die Klemmung der Teilungstrommel erfolgt
abhéangig von der Einbausituation.

Die Klemmkraft muss ringférmig Uber die
Trommelplanflache aufgebracht werden.
Die notwendigen Anbauelemente sind kon-
struktionsabhéngig und daher vom Kunden
auszufthren. Auf einen ausreichenden
Kraftschluss ist zu achten, um auch bei ho-
hen Drehzahlen und Beschleunigungen ein
Verdrehen und ein Verrutschen in axialer
und radialer Richtung zu verhindern. Die Tei-
lungstrommel darf dazu nicht verandert
werden, wie z.B. durch Bohrungen, Ansen-
kungen usw.

Die Versionen TTR ERM 2404 und

TTR ERM 2904 besitzen eine glatte Trom-
mel-Innenform. Sie sind alleine durch eine
kraftschlissige Verbindung (Klemmen der
Trommel) gegen Verdrehen zu sichern. Die
Teilungstrommeln TTR ERM 2405 sind mit
einer Passfedernut versehen. Die Passfe-
der darf ausschlief3lich als Verdrehsicherung
und nicht zur Drehmomentubertragung
verwendet werden. Die spezielle Trommel-
Innenform dieser Version gewahrleistet
auch bei den maximal zuldssigen Drehzah-
len eine Dauerfestigkeit.

Montage Teilungstrommel
TTR ERM 200
TTR ERM 2200

Montage Teilungstrommel
TTR ERM 2404
TTR ERM 2904

Montage Teilungstrommel
TTR ERM 2405
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Zentrierung Teilungstrommel

Da die erzielbare Gesamtgenauigkeit durch
Anbauabweichungen (hauptsachlich durch
den Exzentrizitatsfehler) dominiert wird, ist
ein besonderes Augenmerk auf die Zentrie-
rung der Teilungstrommel zu legen. Zur Mi-
nimierung der in der Praxis auftretenden
Exzentrizitatsfehler gibt es je nach Gerat
und Anbaumethode verschiedene Zentrier
maglichkeiten der Teilungstrommeln.

1. Zentrieren Gber Zentrierbund

Die Teilungstrommel wird auf eine Welle
aufgeschoben oder aufgeschrumpft. Diese
sehr einfache Methode erfordert in Abhan-
gigkeit der Genauigkeitsanforderungen
eine entsprechend exakte \Wellengeome-
trie und Lagerqualitat.

Die Zentrierung erfolgt Gber den Zentrier
bund am Innendurchmesser der Teilungs-
trommel. HEIDENHAIN empfiehlt ein
geringes Ubermal} der Welle zur Montage
der Teilungstrommel. Zur einfacheren Mon-
tage kann die Teilungstrommel auf einer
Heizplatte langsam (ca. 10 min.) auf max.
100 °C erwarmt werden. Um die resultie-
rende Abweichung abzuschéatzen, emp-
fiehlt es sich, die Rundlaufabweichungen
der Welle vor dem Anbau zu kontrollieren.

Zur Demontage der Trommel sind Abdrick-
gewinde vorgesehen.

2. Zentrieren mit zwei Abtastkopfen
Diese Methode eignet sich fur Teilungs-
trommeln mit Schraubbefestigung. Hier
dient die Teilung bzw. der Positionswert
selbst als Referenz. Dazu werden die bei-
den Abtastkdpfe an eine Folge-Elektronik
angeschlossen, die die Differenz aus bei-
den Positionswerten bildet. Diese Zentrier
methode ist dann empfehlenswert, wenn
hoéhere Genauigkeiten gefordert werden
bzw. wenn Abweichungen aufgrund der
Wellengeometrie oder des Lagers vermie-
den werden sollen.

Anbau Abtastkopf

Zur Montage des Abtastkopfes wird die
Abstandsfolie auf die Mantelflache der Tei-
lungstrommel aufgelegt. Der Abtastkopf
wird dagegen geschoben, festgeschraubt
und die Folie anschlieRend entfernt.

Pruffolie fiir magnetische Teilung

Mit der Priffolie wird die magnetische Tei-
lung sichtbar gemacht. So kann in einfacher
Weise gepriift werden, ob Verletzungen
der magnetischen Teilung, z.B. eine Entma-
gnetisierung durch ein Werkzeug, vorlie-
gen. Die Folie lasst sich mit Hilfe einer Ent-
magnetisierungsvorrichtung ,reinigen” und
somit immer wieder verwenden. Priiffolie
und Entmagnetisierungsvorrichtung gibt es
als Zubehor.

Montageabstand

Der Montageabstand (Abstand des Abtast-
kopfes zur Teilungstrommel) ist abhangig
von der Signalperiode des Messgerats.
Dementsprechend weisen die Abstands-
folien zur Montage des Abtastkopfes unter
schiedliche Dicken auf. Abweichungen des
Abtastspalts vom Idealwert wirken sich auf
die Signalamplitude aus.

Messen mit zwei Abtastkopfen

Mit Hilfe eines zweiten Abtastkopfes, der
im Winkel von 180° + 5° zum ersten ange-
ordnet ist, werden Abweichungen durch
die Exzentrizitat der Teilung zur Lagerung
kompensiert. Dazu werden die Inkremen-
talsignale beider Abtastkopfe in einer exter
nen Interface-Box EIB 1500 mit einer ho-
hen Unterteilung digital verrechnet und
nach Uberfahren der Referenzmarke als ab-
solute Positionswerte ausgegeben. (siehe
Produktinformation E/B 1500).

O
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A 1.25 —— ca. 1000 pm
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Abtastspaltanderung [um] »

Zentrieren mit zwei Abtastkopfen
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Allgemeine mechanische Hinweise

Beriihrungsschutz

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

Beschleunigungen

Im Betrieb und wahrend der Montage sind

die Messgeréte verschiedenen Arten von

Beschleunigungen ausgesetzt.

¢ Die genannten Hochstwerte flir die
Vibrationsfestigkeit gelten gemaf}

EN 60068-2-6.

e Die Hochstwerte der zulassigen Be-
schleunigung (halbsinusférmiger StoR)
zur Schock- bzw. StoRbelastung gelten
bei 6 ms (EN 60068-2-27).

Schlage bzw. St6Re mit einem Hammer
0.a., beispielsweise zum Ausrichten des
Gerats, sind auf alle Falle zu vermeiden.

Temperaturbereich

Der Arbeitstemperatur-Bereich gibt an,
zwischen welchen Temperaturgrenzen der
Umgebung die Messgeréte funktionieren.
Der Lagertemperatur-Bereich von -30 °C
bis 70 °C gilt fur das Gerat in der Verpa-
ckung.

Drehzahlangaben

Die maximal zulassigen Drehzahlen wurden
entsprechend der FKM-Richtlinie ermittelt.
Diese Richtlinie dient dem rechnerischen
Festigkeitsnachweis von Bauteilen unter
Beachtung aller relevanten Einflisse und
spiegelt den derzeitigen Stand der Technik
wieder. Bei der Berechnung der zulassigen
Drehzahlen wurden die Anforderungen far
eine Dauerfestigkeit (107 Lastwechsel) be-
rlcksichtigt. Da der Anbau wesentlichen
Einfluss hat, missen fur die Gultigkeit der
Drehzahlangaben alle Vorgaben und Hin-
weise in Technischen Kennwerten und
Montageanleitungen eingehalten werden.

Verschleif3teile

Messgerate von HEIDENHAIN enthalten
Komponenten, die einem von Anwendung
und Handhabung abhangenden Verschleil}
unterliegen. Dabei handelt es sich insbe-
sondere um die Kabel in Wechselbiegung.
Bitte beachten Sie die Mindestbiegeradien.

Berlihrungsschutz

Montage

Fir die bei der Montage zu beachtenden
Arbeitsschritte und MalRe gilt alleine die
mit dem Geréat ausgelieferte Montage-
anleitung. Alle montagebezogenen Anga-
ben in diesem Katalog sind entsprechend
nur vorlaufig und unverbindlich; sie wer
den nicht Vertragsinhalt.

Systemtests

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

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

Bei sicherheitsgerichteten Systemen muss
nach dem Einschalten das Ubergeordnete
System den Positionswert des Messge-
rats Uberprifen.
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Baureihe ERM 2200

¢ Einbau-Messgerate mit magnetischem Abtastprinzip

¢ Signalperiode ca. 200 pm (am Umfang)
¢ Fiir Rund- und Schwenkachsen
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Tolerancing 1ISO 8015
ISO 2768 - m H D1 w D2 D3 [E] | G
<6mm:+0.2mm @70 0/-0.008 | @70 +0.010/+0.002 | @85 | @113.16 | 62.3 | 6x M6
= Lagerung @80 0/-0.008 | @80 +0.010/+0.002 @ 95 @ 128.75 70.1 6x M6
= Montageabstand 0,05 mm mit Abstandsfolie eingestellt @130 0/-0.012 | @130 +0.015/+0.003 | @145 | @176.03 | 93.7 | 6x M6
@ = Markierung fur Refsrenzmarke, Positionstoleranz zu 0180 0/-0.012 | @180 +0.015/40.003 | @195 | @ 25750 | 1345 | 6x M6
Referenzmarke +5
@ = Drehrichtung der Welle fiir Ausgangssignale geméaR @ 260 0/-0.016 @ 260 +0.020/+0.004 | @275 | @326.90 |169.2 | 6x M6
Schnittstellenbeschreibung @380 0/-0.018 | @380 +0.022/+0.004 | @395 | @452.64 |232.0 | 12x M6
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Abtastkopf AK ERM 2280
Schnittstelle o 1Vss
Grenzfrequenz —3dB > 300 kHz
Signalperiode ca. 200 pm
Strichzahl* siehe Teilungstrommel

Elektrischer Anschluss*

Kabel 1 m mit oder ohne Kupplung

Kabellange <150 m (mit HEIDENHAIN-Kabel)
Spannungsversorgung DC5V 056V
Stromaufnahme < 150 mA (ohne Last)

Vibration 55 bis 2000 Hz

< 400 m/s> (EN 60068-2-6)
<

Schock 6 ms 1000 my/s? (EN 60068-2-27)
Arbeitstemperatur —10 °C bis 60 °C
Schutzart EN 60529 P67

Masse

Teilungstrommel

ca. 0,15 kg (mit Kabel)

TTR ERM 2200C

Malverkérperung MAGNODUR-Teilung; Signalperiode ca. 200 um

Strichzahl* 1800 2048 2800 4096 5200 7200
Positionsabweichungen + 55" +45" + 35" +25" +2" +1,5

pro Signalperiode1

Genauigkeit derTeilung +7" +6" + 5" + 3,56 +3" + 2,5
Referenzmarke abstandscodiert

Winkel fir absoluten Bezug | < 20° <22,5° <14,4° <11,25° <13,85° <8°
Innendurchmesser* 70 mm 80 mm 130 mm 180 mm 260 mm 380 mm
AuBRendurchmesser 113,16 mm 128,75 mm 176,03 mm 257,50 mm 326,90 mm 452,64 mm
Mech. zul. Drehzahl < 14500 min~' | <13000min~' | <9000 min~' | <6000 min~' | <4500min~' | <3000 min"'
Tragheitsmoment Rotor 1,6- 107 |<gm2 2,7 - 107 kgm2 77 - 107 kgm2 38.107° |<gm2 76107 kgm2 235-10° |<gm2
Zul. Axialbewegung + 1,256 mm

Masse ca. 0,69 kg 0,89 kg 1,2 kg 3,0 kg 3,5 kg 5,4 kg

* bei Bestellung bitte auswahlen bzw. angeben

kK Positionsabweichung innerhalb einer Signalperiode und Genauigkeit der Teilung ergeben zusammen die messgeratspezifischen
Abweichungen; zusatzliche Abweichungen durch Anbau und Lagerung der zu messenden Welle siehe Messgenauigkeit

Andere Strichzahlen/Abmessungen auf Anfrage

17



Baureihe ERM 200 .

¢ Einbau-Messgerate mit magnetischem Abtastprinzip
¢ Signalperiode ca. 400 pm (am Umfang)
¢ Fiir C-Achse an Drehmaschinen
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mm D1 w D2 |D3 E |G
Tolerancing 1SO 8015 @ 40-0.007 | D40 +0.009/+0.002 50 & 75.44 43.4 6x M6
i
ISO 2768 _gm H @70-0.008 | 970 +0.010/+0.002 &85 J113.16 | 62.3 6x M6
<6mm: 0.2 mm ©80-0008 | @80 +0010/+0002 | @95 | @128.75 [ 701 | 6x M6
@ 120-0.010 | @120 +0.013/+0.003 @136 | ©150.88 | 81.2 6x M6
= Lagerung _ o @130-0.012 | @130 +0.015/+0.003 | @ 145 | @ 176.03 | 937 | 6x M6
@ = Montageabstand 0,15 mm mit Abstandsfolie eingestellt 3180-0012 | 2180 +0.015/+0003 | @195 | @ 25750 | 1345 | 6x M6
@ = Markierung fur Referenzmarke, Positionstoleranz zu - - - - -
Referenzrr?arke £5° @220-0.014 | @220 +0.018/+0.004 @235 | @25750 | 134.5 | 6x M6
@ - Drehrichtung der WeIIe fUI’ Ausgangssignale gemars @295-0.016 | & 295 +0.020/+0.004 310 & 326.90 169.2 6x M6
Schnittstellenbeschreibung @410-0.020 | @410 +0.025/+0.005 | @425 | @ 45264 | 232.0 | 12x M6
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Abtastkopf AK ERM 220 AK ERM 280
Schnittstelle MLATTL o 1Vss
Grenzfrequenz —3dB - > 300 kHz
Abtastfrequenz < 350 kHz -
Signalperiode ca. 400 pm

Strichzahl* siehe Teilungstrommel

Elektrischer Anschluss*

Kabel 1 m mit oder ohne Kupplung

Kabellange <100 m (mit HEIDENHAIN-Kabel) <150 m (mit HEIDENHAIN-Kabel)
Spannungsversorgung DC5V 056V
Stromaufnahme < 150 mA (ohne Last)

Vibration 55 bis 2000 Hz
Schock 6 ms

< 400 m/s> (EN 60068-2-6)
<1000 m/s? (EN 60068-2-27)

Arbeitstemperatur

—10 °C bis 100 °C

Schutzart EN 60529

IP 67

Masse

Teilungstrommel

ca. 0,15 kg (mit Kabel)

TTR ERM 200

Mafverkérperung MAGNODUR-Teilung; Signalperiode ca. 400 um
Strichzahl* 600 900 1024 1200 1400 2048 2048 2600 3600
Positionsabweichungen | + 155" +10,6" + 9" +8" +6,5 +4,5" +4,5 + 3,5’ +3"
pro Signalperiode
Genauigkeit derTeilung + 11" +8" +7" +6" = BB +4" +5" +4" =8B
Referenzmarke* TTR ERM 200: eine
TTR ERM 200 C: abstandscodiert
Innendurchmesser* 40 mm 70 mm 80 mm 120mm | 130 mm | 180 mm | 220 mm | 295 mm | 410 mm
AuRendurchmesser 75,44 113,16 128,75 150,88 176,03 25750 257,50 326,90 452,64
mm mm mm mm mm mm mm mm mm
Mech. zul. Drehzahl <19000 |<14500 |<13000 |<10500 | <9000 <6000 <6000 <4500 <3000
min~ min~’ min"' min~’ min~’ min"' min~’ min"' min"'
Tragheitsmoment Rotor 0,34-10°1,6-10° [2,7-10° [3,5.10° | 77-10° [38-10° |23.10° [44.10° |156.107
kgm2 |<gm2 |<gm2 kgm2 |<gm2 kng kgm2 |<gm2 kgm2
Zul. Axialbewegung + 1,256 mm
Masse ca. 0,35 kg 0,69 kg 0,89 kg 0,72 kg 1,2 kg 3,0 kg 1,6 kg 1,7 kg 3,2 kg

* bei Bestellung bitte auswahlen bzw. angeben
R Positionsabweichung innerhalb einer Signalperiode und Genauigkeit der Teilung ergeben zusammen die messgeratspezifischen

Abweichungen; zusatzliche Abweichungen durch Anbau und Lagerung der zu messenden Welle siehe Messgenauigkeit
Andere Strichzahlen/Abmessungen auf Anfrage
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Baureihe ERM 2410

¢ Einbau-Messgerate mit magnetischem Abtastprinzip
¢ Fiir C-Achse an Drehmaschinen
¢ Integrierte Zahlerfunktion fiir Positionswertausgabe

¢ Absoluter Positionswert nach Uberfahren zweier Referenzmarken
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@70-0.008 | @70  +0.010/+0.002 | @85 | 113.16 | 623 | 6x M6
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@130-0.012 | @130 +0.015/+0.003 | @145 | @176.03 | 93.7 | 6x M6
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@295-0.016 | @295 +0.020/+0.004 | @310 | &326.90 | 169.2 | 6x M6
@410-0.020 | @410 +0.025/+0.006 | @425 | @452.64 | 232.0 | 12x M6




Abtastkopf AK ERM 2410

Schnittstelle EnDat 2.2 (Absoluter Positionswert nach Uberfahren zweier Referenzmarken in , Positionswert 2*)
Bestellbezeichnung EnDat 22

Integrierte Interpolation 16384fach (14 bit)

Taktfrequenz <8 MHz

Rechenzeit teg| <b5us

Signalperiode ca. 400 pm

Strichzahl* siehe Teilungstrommel

Elektrischer Anschluss Kabel T m mit Kupplung M12 (8-polig)

Kabelldange <150 m (mit HEIDENHAIN-Kabel)
Spannungsversorgung DC 3,6V bis 14V
Leistungsaufnahme” bei 14 V- 110 mA; bei 3,6 V- 300 mA (maximal)

Stromaufnahme (typisch) bei 5V-90 mA (ohne Last)

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

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

Arbeitstemperatur —10 °C bis 100 °C

Schutzart EN 60529 IP 67

Masse ca. 0,15 kg (mit Kabel)

Teilungstrommel TTR ERM 200C

Mafverkérperung MAGNODUR-Teilung, Signalperiode ca. 400 um

Strichzahl* 600 900 1024 1200 1400 2048 2048 2600 3600

Positionen/Umdrehung 9830400 | 14745600 | 16777216 | 19660800 | 22937600 | 33554432 | 335654432 | 42598400 | 58982400

Positionsabweichungen + 15,6" + 10,6" + 9" + 8" + 6,56 +45" + 45" + 3,6 + 3"
pro Signalperiode

Genauigkeit derTeiIunQZ) += 11" +8" +7" +6" + 5,6 +4" + 5" + 4" + 35"
Referenzmarken abstandscodiert

Winkel fUr absoluten Bezug | < 36° < 24° <22,5° < 24° <18° <22,5° <22,5° <13,85° | <12°

Innendurchmesser* 40 mm 70 mm 80 mm 120mm | 130 mm | 180 mm | 220 mm | 295 mm | 410 mm

AuBendurchmesser 75,44 113,16 128,75 150,88 176,03 25750 257,50 326,90 452,64
mm mm mm mm mm mm mm mm mm

Mech. zul. Drehzahl <19000 |[<14500 |<13000 |[<10500 |<9000 <6000 <6000 <4500 <3000
min~! min~' min~! min~' min~' min~' min~' min”! min”'

Tragheitsmoment Rotor 0,34-10°1,6-10° [2,7-10° |3,5-10° | 77-10° [38-10° |23.10° [44-10° |156.107°

kgm2 l<gm2 l<gm2 kgm2 l<gm2 l<gm2 kgm2 l<gm2 kgm2
Zul. Axialbewegung + 1,25 mm
Masse ca. 0,35 kg 0,69 kg 0,89 kg 0,72 kg 1,2 kg 3,0 kg 1,6 kg 1,7 kg 3,2 kg

* bei Bestellung bitte auswahlen
Y siehe Allgemeine elektrische Hinweise
Positionsabweichung innerhalb einer Signalperiode und Genauigkeit der Teilung ergeben zusammen die messgeratspezifischen
Abweichungen; zusatzliche Abweichungen durch Anbau und Lagerung der zu messenden Welle siehe Messgenauigkeit
Andere Strichzahlen/Abmessungen auf Anfrage
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Baureihe ERM 2400

¢ Einbau-Messgerate mit magnetischem Abtastprinzip

¢ Signalperiode ca. 400 pm (am Umfang)
¢ Fiir Hauptspindel an Frasmaschinen

mm

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

&=
@ =

@ = Markierung fir Referenzmarke, Positionstoleranz zu Referenzmarke +5°

® =
@ =

® =
@® =
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Lagerung
Montageabstand 0,15 mm mit Abstandsfolie eingestellt

Drehrichtung der Welle fir Ausgangssignale gemaf
Schnittstellen-Beschreibung

Zentrierbund

Klemmbereich (beidseitig gultig)

Nut fir Passfeder 4x4x10 (nach DIN 6885 Form A)

2x
31.6 @ 0.2 3
\
Tt | ¢y X4 == ;
é} ‘ ,ﬁ
——— o
45 < g N
50

ISO 7092-4-140HV-A2
ISO 4762-A2-M4

D1

w D2 E]

@40 +0.010/+0.002

@40 0/-0.006 | @64.37 37.9

@55 +0.010/+0.002

@55 0/-0.006 | @75.44 43.4

@80 +0.010/+0.002

@80 0/-0.006 | ¥113.16 | 62.3

@100 +0.010/+0.002

@100 0/-0.006 | @128.75 | 70.0




Abtastkopf AK ERM 2480
Schnittstelle o 1Vss
Grenzfrequenz —3dB > 300 kHz
Signalperiode ca. 400 pm
Strichzahl* siehe Teilungstrommel

Elektrischer Anschluss*

Kabel T m mit oder ohne Kupplung, Kabelausgang axial oder radial

Kabellange <150 m (mit HEIDENHAIN-Kabel)
Spannungsversorgung DC5V+0bV
Stromaufnahme < 150 mA (ohne Last)

Vibration 55 bis 2000 Hz
Schock 6 ms

< 400 m/s> (EN 60068-2-6)
<1000 m/s® (EN 60068-2-27)

Arbeitstemperatur

-10 °C bis 100 °C

Schutzart EN 60529

IP 67

Masse

ca. 0,15 kg (mit Kabel)

Teilungstrommel ERM 2404 ERM 2405

MaRverkorperung MAGNODUR-Teilung; Signalperiode ca. 400 pm

Strichzahl* 512 600 900 1024 512 600
Positionsabweichungen | + 18" +15,6" +10,6" +9” +18" + 15,5

pro Signalperiode1

Genauigkeit derTeilung + 17" + 14" +10 +9 +17° + 14"
Referenzmarke eine

Innendurchmesser* 40 mm 55 mm 80 mm 100 mm 40 mm 55 mm
AuBBendurchmesser 64,37 mm 75,44 mm 113,16 mm 128,75 mm 64,37 mm 75,44 mm
Mech. zul. Drehzahl < 42000 min~" | <36000min~' | <22000 min~' | <20000 min™' | <33000 min~' | < 27000 min™'
Tragheitsmoment Rotor 0,12 - 107 kgm?| 0,19 - 10 kgm?| 1,0 - 10° kgm? | 1,4 - 10° kgm? | 0,11 - 10°° kgm?| 0,17 - 10~ kgm?
Zul. Axialbewegung +0,5mm

Masse ca. 0,17 kg 0,17 kg 0,42 kg 0,43 kg 0,15 kg 0,15 kg

* bei Bestellung bitte auswahlen bzw. angeben
Positionsabweichung innerhalb einer Signalperiode und Genauigkeit der Teilung ergeben zusammen die messgeratspezifischen
Abweichungen; zusatzliche Abweichungen durch Anbau und Lagerung der zu messenden Welle siehe Messgenauigkeit

Andere Strichzahlen/Abmessungen auf Anfrage
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Baureihe ERM 2900

¢ Einbau-Messgerate mit magnetischem Abtastprinzip
¢ Signalperiode ca. 1000 pm (am Umfang)
¢ Fiir Hauptspindel an Frasmaschinen

11 -

2X
[¢]@02

D1

D2

[/0.003]8]

mm

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

= Lagerung

@ = Montageabstand 0,30 mm mit Abstandsfolie eingestellt

@ = Markierung fir Referenzmarke, Positionstoleranz zu Referenzmarke +5°

@ = Drehrichtung der Welle fiir Ausgangssignale gemaf}
Schnittstellen-Beschreibung

@ = Zentrierbund

® = Klemmbereich (beidseitig gliltig)
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45 <

M4

31.6
L
Ty
~ R |
- _5 fay ‘
- % |
—t—
0
©
50

ISO 7092-4-140HV-A2

ISO 4762-A2-M4

D1 w D2 [E]
@40 +0.010/+0.002 | @40 0/-0.006 | @58.06 | 34.7
@55 +0.010/+0.002 | @55 0/-0.006 | @77.41 | 444
@60 +0.010/+0.002 | @60 0/-0.006 | @90.72 | 51.1
@100 +0.010/+0.002 | @ 100 0/-0.006 | @ 120.96 | 66.2




Abtastkopf AK ERM 2980

Schnittstelle o 1Vss
Grenzfrequenz —3dB > 300 kHz
Signalperiode ca. 1000 pm
Strichzahl* siehe Teilungstrommel

Elektrischer Anschluss* Kabel T m mit oder ohne Kupplung, Kabelausgang axial oder radial

Kabellange <150 m (mit HEIDENHAIN-Kabel)
Spannungsversorgung DC5V+0bV
Stromaufnahme < 150 mA (ohne Last)

Vibration 55 bis 2000 Hz | < 400 my/s? (EN 60068-2-6)
<

Schock 6 ms 1000 mys? (EN 60068-2-27)

Arbeitstemperatur —10 °C bis 100 °C

Schutzart EN 60529 IP 67

Masse ca. 0,15 kg (mit Kabel)

Teilungstrommel ERM 2904

Malverkérperung MAGNODUR-Teilung; Signalperiode ca. 1000 upm

Strichzahl* 192 256 300 400
Positionsabweichungen + 68" + 51" + 44" + 33

pro Signalperiode1

Genauigkeit derTeilung + 68" +51" + 44" + 33"
Referenzmarke eine

Innendurchmesser* 40 mm 55 mm 60 mm 100 mm
AuBendurchmesser 58,06 mm 77,41 mm 90,72 mm 120,96 mm
Mech. zul. Drehzahl < 47000 min™' < 35000 min™' < 29000 min™’ < 16000 min™"
Tragheitsmoment Rotor 0,07 - 10~ kgm? 0,22 - 10~ kgm? 0,45 - 10~ kgm? 0,92 - 10~ kgm?
Zul. Axialbewegung +0,5mm

Masse ca. 0,11 kg 0,19 kg 0,30 kg 0,30 kg

* bei Bestellung bitte auswahlen bzw. angeben

Positionsabweichung innerhalb einer Signalperiode und Genauigkeit der Teilung ergeben zusammen die messgeratspezifischen
Abweichungen; zusatzliche Abweichungen durch Anbau und Lagerung der zu messenden Welle siehe Messgenauigkeit

Andere Strichzahlen/Abmessungen auf Anfrage
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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 SignalgréRe von typisch

1 Vss. Die dargestellte Folge der Ausgangs-
signale — B nacheilend zu A — gilt fr die in
der Anschlussmalizeichnung angegebene
Bewegungsrichtung.

Das Referenzmarkensignal R besitzt
einen Nutzanteil G von ca. 0,5V. Neben der
Referenzmarke kann das Ausgangssignal
auf einen Ruhewert H um bis zu 1,7V ab-
gesenkt sein. Die Folge-Elektronik darf da-
durch nicht Gbersteuern. Auch im
abgesenkten Ruhepegel konnen die Signal-
spitzen mit der Amplitude G erscheinen.

Die SignalgroRe gilt bei der in den Kenn-
werten angegebenen Spannungsversor
gung am Messgerét. Sie bezieht sich auf
eine Differenzmessung am 120 Ohm Ab-
schlusswiderstand zwischen den zusam-
mengehdrigen Ausgéngen. Die Signalgro-
[3e dndert sich mit zunehmender Frequenz.
Die Grenzfrequenz gibt an, bis zu welcher
Frequenz ein bestimmter Teil der urspring-
lichen SignalgréRRe eingehalten wird:

e —3dB 270 % der SignalgroRe

e 6 dB 250 % der SignalgroRe

Die Kennwerte in der Signalbeschreibung
gelten bei Bewegungen bis zu 20% der
-3 dB-Grenzfrequenz.

Interpolation/Auflésung/Messschritt

Die Ausgangssignale der 1-Vss-Schnittstelle
werden Ublicherweise in der Folge-Elektro-
nik interpoliert, um ausreichend hohe Auf-
I6sungen zu erreichen. Zur Geschwindig-
keitsregelung sind Interpolationsfaktoren
von grofRer 1000 Ublich, um auch bei niedri-
gen Drehzahlen/Geschwindigkeiten noch
verwertbare Informationen zu erhalten.

FUr die Positionserfassung werden in den
technischen Kennwerten Messschritte
empfohlen. Fir spezielle Anwendungen
sind auch andere Auflésungen maglich.

Kurzschlussfestigkeit

Ein kurzzeitiger Kurzschluss eines Ausgan-
ges gegen 0V oder Up (auRRer bei Geraten
mit Upmin = 3,6 V) verursacht keinen Gera-
teausfall, ist jedoch kein zulassiger Be-
triebszustand.

Kurzschluss bei 20°C 125°C
ein Ausgang <3min | <1min
alle Ausgange <20s <bs
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Schnittstelle

sinusférmige Spannungssignale “\~ 1Vss

Inkrementalsignale

2 annahernd sinusférmige Signale A und B
SignalgroRe M: 0,6 bis 1,2 Vss; typ. 1 Vss

Symmetrieabweichung |P — N|/2M: < 0,065
Signalverhéltnis Ma/Mg: 0,8 bis 1,25
Phasenwinkel [p1 + ¢2|/2: 90° + 10° el.
Referenzmarken- 1 oder mehrere Signalspitzen R
signal Nutzanteil G: >0,2V
Ruhewert H: <1,7V
Storabstand E, F: 0,04V bis 0,68V
Nulldurchgédnge K, L: 180° + 90° el.
Verbindungskabel | HEIDENHAIN-Kabel mit Abschirmung
2.B. PUR [4(2 X 0,14 mm?) + (4 x 0,56 mm?)]
Kabellange max. 150 m bei Kapazitatsbelag 90 pF/m

Signallaufzeit

6 ns/m

Diese Werte kdnnen zur Dimensionierung einer Folge-Elektronik verwendet werden.
Wenn Messgerate eingeschrankte Toleranzen aufweisen, sind diese in den technischen
Kennwerten aufgeflihrt. Bei Messgeraten ohne eigene Lagerung werden fiir die Inbetrieb-
nahme reduzierte Toleranzen empfohlen (siehe Montageanleitungen).

" Signalperiode
360° el.
A P y
0
N
o1 =l=| 92
B / Ve 5 A\
0 / A \
N M
/
K L
G E
R Leeenes , I
0 —-rﬂf' ": = '/ '/ .
o alternative
360 F Signalform
(Nennwert) H <
-
A, B, R gemessen mit Oszilloskop in Differenzbetrieb | *
Grenzfrequenz
Typischer Verlauf der
SignalgréRe abhangig 100
von der Abtastfrequenz A 90 —~
(messgeréateabhangig) 9 80
< 70 "\
S 60 N\
2
5 50
=
5 40
7]
30

Abtastfrequenz [kHz] »

=== _3dB-Grenzfrequenz
= —6dB-Grenzfrequenz




Eingangsschaltung der Inkrementalsignale
Folge-Elektronik Referenzmarkensignal Messgerit Folge-Elektronik

Dimensionierung 23 z 15%0;;' typ. 240
a

Operationsverstarker MC 34074 Sla < 1 mA
Zp=120Q Up=25V 05V
R1=10kQ und Cy =100 pF (bezogen auf 0V
Ro = 34,8 k€2 und Co = 10 pF der Spannungs-
Ug=+=15V versorgung)

U1 ca. Ug

A+, B+, R+

-3dB-Grenzfrequenz der Schaltung
ca. 450 kHz
ca. 50kHz mit Cq = 1000 pF

und Co = 82pF
Die Beschaltungsvariante fir 50 kHz redu-
ziert zwar die Bandbreite der Schaltung,
verbessert aber damit deren Stdrsicherheit.
Messgerate mit hoherer Signalfrequenz
(z.B. LIP 281) erfordern eine spezielle Ein-
gangsbeschaltung (siehe Katalog Offene
Ldngenmessgeréte).

Ausgangssignale der Schaltung
Ua = 3,48 Vss typ.
Verstarkung 3,48fach

Uberwachung der Inkrementalsignale
Fur eine Uberwachung der SignalgréRe M
werden folgende Ansprechschwellen
empfohlen:

untere Ansprechschwelle: 0,30 Vss
obere Ansprechschwelle: 1,35Vss

Anschlussbelegung
12-polige Kupplung M23 + 12-poliger Stecker M23

=

+ 15-poliger Sub-D-Stecker
am Messgerat bzw. fur IK 215

Spannungsversorgung Inkrementalsignale sonstige Signale

12 2 10 1" 5 6 8 1 3 4 9 7 /

IEII-EI
[,_j 1 9 2 1 3 4 6 7 10 12 | 5/8/13/15 | 14 /

4 12 2 10 1 9 3 1 14 7 5/6/8/15 13 /
Up |[Sensor| OV |Sensor| A+ A- B+ B- R+ R- frei frei frei
Up oV
*—1—se *— e
braun/ | blau weild/ | weilR | braun | grin grau rosa rot |schwarz / violett | gelb
=< griin griin

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

Inkrementalsignale [ LITTL

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

Die Inkrementalsignale werden als Recht-
eckimpulsfolgen Ua1 und Ug2 mit 90° el.
Phasenversatz ausgegeben. Das Referenz-
markensignal besteht aus einem oder
mehreren Referenzimpulsen Ugg, die mit
den Inkrementalsignalen verknipft sind.
Die integrierte Elektronik erzeugt zuséatzlich
deren inverse Signale U,1, U,z und Uy fUr
eine storsichere Ubertragung. Die darge-
stellte Folge der Ausgangssignale — Uz
nacheilend zu Ug1 — gilt far die in der An-
schlussmalizeichnung angegebene Bewe-
gungsrichtung.

Das Stérungssignal Us zeigt Fehlfunktio-
nen an, wie z.B. Bruch der Versorgungslei-
tungen, Ausfall der Lichtquelle etc. Es kann
beispielsweise in der automatisierten Ferti-
gung zur Maschinenabschaltung benutzt
werden.

Der Messschritt ergibt sich aus dem Ab-
stand zwischen zwei Flanken der Inkre-
mentalsignale Ua1 und Ugo durch 1fach-,
2fach- oder 4fach-Auswertung.

Die Folge-Elektronik muss so ausgelegt sein,
dass sie jede Flanke der Rechteckimpulse
erfasst. Der in den Technischen Kennwerten
angegebene minimale Flankenabstand a
gilt fir die angegebene Eingangsschaltung
bei Kabellange 1 m und bezieht sich auf
eine Messung am Ausgang des Differenz-
leitungsempfangers. Zuséatzlich reduzieren
kabelabhangige Laufzeitunterschiede den
Flankenabstand um 0,2 ns pro Meter Kabel-
lange. Um Zahlfehler zu vermeiden, ist die
Folge-Elektronik so auszulegen, dass sie
auch noch 90 % des resultierenden Flanken-
abstandes verarbeiten kann.

Die max. zuldssige Drehzahl bzw. Verfahr-
geschwindigkeit darf auch kurzzeitig nicht
Uberschritten werden.

Die zulassige Kabellinge fir die Ubertra-
gung der TTL-Rechtecksignale zur Folge-
Elektronik ist abhdngig vom Flankenab-
stand a. Sie betragt max. 100 m bzw. 50 m
flr das Storungssignal. Dabei muss die
Spannungsversorgung (siehe Technische
Kennwerte) am Messgerat gewahrleistet
sein. Uber Sensorleitungen lasst sich die
Spannung am Messgerét erfassen und
gegebenenfalls mit einer entsprechenden
Regeleinrichtung (Remote-Sense-Netzteil)
nachregeln.
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Schnittstelle

Rechtecksignale MU TTL

Inkrementalsignale

2TTL-Rechtecksignale Ua1, Ua2 und deren inverse Signale
Ua1: UaZ

Referenzmarken-
signal
Impulsbreite
Verzdgerungszeit

1 oder mehrere TTL-Rechteckimpulse U;¢ und deren inverse
Impulse Ugg

90° el. (andere Breite auf Anfrage)

[tq] <50 ns

Stoérungssignal

Impulsbreite

1TTL-Rechteckimpuls U,g

Storung: LOW (auf Anfrage: Ua1/Uaz hochohmig)
Geréat in Ordnung: HIGH

tg=>20ms

SignalgroRRe

Differenzleitungstreiber nach EIA-Standard RS 422
Un225Vbei-lH=20mA EARN 1x23: 10 mA

Zulassige Belastung

UL <05Vbei IL=20mA ERN 1x23:10 mA
702100 Q2 zwischen zusammengehdrigen Ausgangen
[I] €20 mA max. Last pro Ausgang (ERN 1x23: 10 mA)

ClLast £ 1000 pF gegen 0V
Ausgénge geschltzt gegen Kurzschluss nach 0V

Schaltzeiten
(10% bis 90%)

t4 /1 <30 ns (10 ns typisch)
mit 1 m Kabel und angegebener Eingangsschaltung

Verbindungskabel

Kabellange
Signallaufzeit

HEIDENHAIN-Kabel mit Abschirmung

2.B. PUR [4(2 x 0,14 mm?) + (4 x 0,5 mm?)]

max. 100 m (Uas max. 50 m) bei Kapazitatsbelag 90 pF/m
6 ns/m

T T T i T
Signalperiode 360° el. Stérung
Ua1
0
Ua2
0
a Messschritt nach
4fach-Auswertung
Uao
0 1
d td '(S
Uas
0 - ==
die inversen Signale Uzq, Ugp, Ugg sind nicht dargestellt

Zulassige Kabellange
in Abhangigkeit vom
Flankenabstand

100 — :
A ohne U,s ‘
f— |
£ 75 ‘
4] |
> \
e
E) 50 — |
j2 mit Uss [
© |
x 25 1
|
R e e e Lt e B e |
0.7 0.6 0.5 0.4 0.3 0.2 0.1 0.05
Flankenabstand [ps] »




Eingangsschaltung der Inkrementalsignale Messgerat Folge-Elektronik
Folge-Elektronik Referenzmarkensignal | — | \ K N
|—<— +
Dimensionierung D Ya D
IC1 = empfohlene Differenzleitungs- — oo |1 RS422 1 [jzo —
empfanger P—— y I
DS 26 C 32 AT b poeTI® |
nurfara>0,1ps: | ] e e
AM 26 LS 32 Storungssignal : : : .
MC 3486 y y
SN 75 ALS 193 Nl i b
Ry =4,7kQ S
Ry, =1,8kQ2
Zo =120Q

Cq = 220 pF (dient zur Verbesserung der
Storsicherheit)

Anschlussbelegung
12-polige Kupplung M23

12-poliger Stecker M23

15-poliger Sub-D-Stecker
fir HEIDENHAIN-Steuerungen und 1K 220

15-poliger Sub-D-Stecker
am Messgerat bzw. fir IK 215

Spannungsversorgung Inkrementalsignale sonstige Signale

12 2 10 1 5 6 8 1 3 4 7 / 9

IEII-EI
E_j: 1 9 2 1 3 4 6 7 10 12 14 5/8/13 15

4 12 2 10 1 9 3 1" 14 7 13 5/6/8 15
Up |Sensor| OV |Sensor| U Uan Ua2 U, Uao U0 | Ugs! frei frei”
Up oV
o— e o— e
braun/ | blau weil/ | weild | braun | grin grau rosa rot |schwarz| violett / gelb
=< | gin griin

Kabelschirm mit Gehause verbunden; Up = Spannungsversorgung
Sensor: Die Sensorleitung ist im Messgerat mit der jeweiligen Spannungsversorgung verbunden.
Nicht verwendete Pins oder Litzen durfen nicht belegt werden!
" ERO 14xx: frei
) offene Langenmessgerate: Umschaltung TTL/11 pAss fir PWT, sonst nicht belegt
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Schnittstellen

——

Absolute Positionswerte EnDat

Das EnDat-Interface ist eine digitale, bi-
direktionale Schnittstelle flir Messgerate.
Sie ist in der Lage, sowohl Positionswerte
auszugeben, als auch im Messgeréat ge-
speicherte Informationen auszulesen, zu
aktualisieren oder neue Informationen ab-
zulegen. Aufgrund der seriellen Daten-
libertragung sind 4 Signalleitungen aus-
reichend. Die Daten werden synchron zu
dem von der Folge-Elektronik vorgegebe-
nen Taktsignal Ubertragen. Die Auswahl der
Ubertragungsart (Positionswerte, Parame-
ter, Diagnose ...) erfolgt mit Mode-Befeh-
len, welche die Folge-Elektronik an das
Messgerat sendet. Bestimmte Funktionen
sind nur mit EnDat 2.2-Mode-Befehlen ver
flgbar.

Weitere Informationen finden Sie in der
Technischen Information EnDat oder unter
www.endat.de.

Positionswerte kdnnen mit oder ohne Zu-
satzinformationen (z. B. Positionswert 2,
Temperatursensoren, Diagnose, Grenzla-
gensignale) Ubertragen werden.

Bei der EnDat-2.2-Schnittstelle kdnnen im
geschlossenen Regelkreis neben der Posi-
tion auch Zusatzinformationen abgefragt
und Funktionen ausgefihrt werden.

Parameter sind in verschiedenen Speicher

bereichen abgelegt, z.B.:

* messgeratspezifische Informationen

¢ |nformationen des OEM (z.B. , elektroni-
sches Typenschild” des Motors)

e Betriebsparameter (Nullpunktverschie-
bung, Anweisung etc.)

¢ Betriebszustand (Alarm- oder Warnmel-
dungen)

Uberwachungs- und Diagnosefunktio-

nen des EnDat-Interface ermdglichen eine

detailierte Uberprifung des Messgerats.

e Fehlermeldungen

e \Warnungen

¢ Online-Diagnose basierend auf Bewer
tungszahlen (EnDat 2.2)

Inkrementalsignale

EnDat-Geréte gibt es mit oder ohne Inkre-
mentalsignale. EnDat-21- und EnDat-22-Ge-
rate besitzen eine hohe interne Auflésung.
Eine Auswertung der Inkrementalsignale ist
daher nicht notwendig.

Taktfrequenz — Kabellange

Die Taktfrequenz ist — abhéngig von der Ka-
belldange (max. 150 m) — variabel zwischen
100 kHz und 2 MHz. Mit Laufzeitkompen-
sation in der Folge-Elektronik sind Takt-
frequenzen bis 16 MHz bzw. Kabellangen
bis maximal 100 m mdoglich (abweichende
Angaben siehe Technische Kennwerte).
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Schnittstelle

EnDat seriell bidirektional

Dateniibertragung

Absolute Positionswerte, Parameter und Zusatzinformationen

Dateneingang

Differenzleitungsempfanger nach EIA-Standard RS 485 fir
Signale CLOCK und CLOCK sowie DATA und DATA

Datenausgang

Differenzleitungstreiber nach EIA-Standard RS 485 flr Signale

DATA und DATA

Positionswerte

Steigend bei Verfahren in Pfeilrichtung (siehe Anschlussmafie der

Messgerate)

Inkrementalsignale

U 1Vss (siehe Inkrementalsignale 1 Vss) gerateabhangig

Bestellbezeichnung | Befehlssatz Inkremental- Spannungs-
signale versorgung
EnDat 01 EnDat 2.1 mit siehe Technische
oder EnDat 2.2 Kennwerte des

EnDat 21 ohne Geréts

EnDat 02 EnDat 2.2 mit erweiterter Bereich
DC 3,6V bis 5,25V

EnDat 22 EnDat 2.2 ohne bzw. 14V

Versionen der EnDat-Schnittstelle (fett: Standardversionen)

Absolutes Messgerit

| Folge-Elektronik

Inkremental- = U 1 Vec A*
signale *) > ss A%)
L) > "\ 1Vss B*)
[0}
% N 2 fa— Up
| _g -— OV
LN %)
Absoluter | | ® r=— CLOCK
Positionswert % le— CLOCK
= DATA
Vo * — = DATA
Parameter des - " -
Betriebs- Betriebs- | Parameter | Messgerateherstellers fir | ) gerateabhéngig
parameter zustand des OEM I ‘
EnDat 2.1 , EnDat2.2 |!
[
A 150
é 100 “‘
) \ ™~
E 50 S
2 \ ~—
Gl \ ~
4 2 \ ~—_
\
10
300 2000 4000 8000 12000 16000

EnDat 2.1; EnDat 2.2 ohne Laufzeitkompensation

EnDat 2.2 mit Laufzeitkompensation

Taktfrequenz [kHz] »




Eingangsschaltung der Folge- Dateniibertragung Messgerit Folge-Elektronik
Elektronik
U
DATA \-/ =
Dimensionierung ) =
— 7 [ - [ 7 —
ICq1 = RS 485-Differenzleitungsempfanger D ’ [I] i ;RS 485 lj i D iy
und -treiber Us DATA 2 o Lov
= ¥ ¥
Z0=120Q ] ' 3 —c<] ic,
oI SR
Up 0§ 0
CLOCK iy L
—4 < fz | @ iRs4ss !
. ovl CLOCK | ' E
Inkrementalsignale | — -~ L _ A I
abhéngig vom 5 : :
Messgerat S . i
A+, B+ T g
Ra/2 L L
Cak |11 TVss i
Ra/2 il b
G AB- R
Zo=120Q
Anschlussbelegung
8-polige Kupplung M12
=l
Spannungsversorgung absolute Positionswerte
= 8 2 5 1 3 4 7 6
Up Sensor Up ov Sensor 0V DATA DATA CLOCK CLOCK
*—e *———0o
——=¢& | braun/grin blau weild/grin weild grau rosa violett gelb

15-poliger Sub-D-Stecker

B>

Spannungsversorgung Inkrementalsignale” absolute Positionswerte

17-polige Kupplung M23

7 1 10 4 1" 15 16 12 13 14 17 8 9

=
[)_j 1 9 2 1 13 3 4 6 7 5 8 14 15

Up Sensor ov Sensor | Innen- A+ A- B+ B- DATA DATA | CLOCK | CLOCK
Up oV schirm
o—T—e o—1—e
braun/ | blau weild/ | weifd / grin/ gelb/ blau/ rot/ grau rosa violett gelb
=€ | grin grin schwarz | schwarz | schwarz | schwarz

Kabelschirm mit Gehause verbunden; Up = Spannungsversorgung

Sensor: Die Sensorleitung ist im Messgerat mit der jeweiligen Spannungsversorgung verbunden
Nichtverwendete Pins oder Litzen dirfen nicht belegt werden!

Y Nur bei Bestellbezeichnung EnDat 01 und EnDat 02
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Steckverbinder und Kabel

Allgemeine Hinweise

Stecker kunststoffummantelt: Steckver-
binder mit Uberwurfmutter; lieferbar mit
Stift- oder Buchsenkontakten.

B =B

Symbole

M12

M23 51
© (- Q
S S

Kupplung kunststoffummantelt:
Steckverbinder mit Aufsengewinde;
lieferbar mit Stift- oder Buchsenkontakten.

Symbole  [==]

Einbaukupplung
mit Zentralbefestigung

24.140.1

Montageausschnitt

Einbaukupplung mit 038

Flansch

M12 475
SR B
52
M23
)
M23 56.7

M23x1
—
028

9 max.
-

M23 52

% ©

& Hlier s
23 ] .5

Flanschdose: wird an einem Gehé&use
fest montiert, mit Aufengewinde

(wie Kupplung); erhaltlich mit Stift- oder
Buchsenkontakten.

= =

[119.8

Symbole
M23 24.6

M23x1
C
f

@19.8.91

Sub-D-Stecker: fir HEIDENHAIN-Steue-
rungen, Zahler und Absolutwertkarten IK.

= =

Symbole

W mit integrierter Schnittstellen-Elektronik
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Die Richtung der Pin-Nummerierung ist
bei Steckern und Kupplungen bzw. Flansch-
dosen unterschiedlich, aber unabhangig
davon, ob der Steckverbinder

Stiftkontakte oder -— .
Buchsenkontakte >— O
aufweist.

Die Schutzart der Steckverbindungen
entspricht im gesteckten Zustand IP 67
(Sub-D-Stecker: IP 50; EN 60529). Im nicht
gesteckten Zustand besteht kein Schutz.

Zubehor fiir Flanschdosen
und Einbaukupplungen M23

Glockendichtung
ID 266526-01

Schraub-Staubschutzkappe aus Metall
ID 219926-01




Verbindungskabel

8-polig
M12

12-polig
M23

zum Umsetzen von 1-Vss- auf 11-pAss-
Signale; M23-Stecker (Buchse) 12-polig und
M23-Stecker (Stift) 9-polig

————= = o

fiir fiir
EnDat ohne "\~ 1Vss
Inkrementalsignale MTTL
Verbindungskabel PUR 8-polig: [(4 x 0,14 mm?) + (4 x 0,34 mmA)]; Ay = 0,34 mm? 2 6 mm
12-polig: [4(2 x 0,14 mmz) + (4 x0b5 mmz)]: Ay=0,5 mm? 8 mm
komplett verdrahtet mit 368330-xx 298401-xx
Stecker (Buchse) und Kupplung (Stift) |)—: :—II
komplett verdrahtet mit - 298399-xx
Stecker (Buchse) und Stecker (Stift) |)—: :—-l
komplett verdrahtet mit Stecker (Buchse) _— 533627-xx 310199-xx
und Sub-D-Stecker (Buchse) fiir IK 220 |)—: —C
#~—l
komplett verdrahtet mit Stecker (Buchse) - 524599-xx 310196-xx
und Sub-D-Stecker (Stift) fir IK 115/IK 215 |)—: —a
#~—l
einseitig verdrahtet mit 634265-xx 309777-xx
Stecker (Buchse) |)—: <
Kabel unverdrahtet, & 8 mm - 244957-01
> =
Zum Geratestecker passendes Stecker (Buchse) fir Kabel g8mm |- 29169705
Gegenstiick am Verbindungskabel
——=
Stecker am Verbindungskabel zum Stecker (Stift) fur Kabel g8mm |- 291697-08
Anschluss an die Folge-Elektronik 6 mm 29169707
——=]
Kupplung an Verbindungskabel Kupplung (Stift) fur Kabel 45 mm| - 291698-14
6 mm 291698-03
g8 mm 291698-04
——=| D—F—A=
Flanschdose zum Einbau Flanschdose (Buchse) - 315892-08
in die Folge-Elektronik |)—
Einbaukupplungen mit Flansch (Buchse) gemm |- 291698-17
g8 mm 291698-07
]
mit Flansch (Stift) gemm |- 291698-08
::IE 8 mm 291698-31
mit Zentralbefestigung < 6 bis - 741045-01
(Stift) " 10 mm
Adapterstecker ™\~ 1Vss/11 pAss - 364914-01

Av: Querschnitt der Versorgungsadern
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Allgemeine elektrische Hinweise

Spannungsversorgung

SchlieRen Sie HEIDENHAIN-Messgerate
nur an Folge-Elektroniken an, deren Versor
gungsspannung aus PELV-Systemen

(EN 50178) erzeugt wird. In sicherheitsge-
richteten Anwendungen ist zusétzlich ein
Uberstromschutz und ein Uberspannungs-
schutz vorzusehen.

Sollen HEIDENHAIN-Messgeréate entspre-
chend IEC 61010-1 betrieben werden,
muss die Spannungsversorgung aus einem
Sekundarkreis mit Strom- oder Leistungs-
begrenzung nach IEC 61010-1:2001, Ab-
schnitt 9.3 oder IEC 60950-1:2005, Ab-
schnitt 2.5 oder einem Sekundarkreis der
Klasse 2 nach UL1310 erfolgen.

Zur Spannungsversorgung der Messgeréate
ist eine stabilisierte Gleichspannung Up
erforderlich. Spannungsangabe und Strom-
aufnahme sind aus den jeweiligen Techni-
schen Kennwerten ersichtlich. Fir die Wel-
ligkeit der Gleichspannung gilt:
e Hochfrequentes Stérsignal

Uss < 250 mV mit dU/dt > 5V/us
¢ Niederfrequente Grundwelligkeit

Uss < 100 mV

Die Spannungswerte miissen am Messge-
rat —d. h. ohne Kabeleinflisse — eingehalten
werden. Die am Gerat anliegende Spannung
lasst sich Uber die Sensorleitungen Uber
prifen und ggf. nachregeln. Steht kein re-
gelbares Netzteil zur Verfligung, sollen die
Sensorleitungen zu den jeweiligen Versor
gungsleitungen parallel geschalten werden,
um den Spannungsabfall zu halbieren.

Berechnung des Spannungsabfalls:

_ 3 1,05 Lg- |
AU=2-10 TB56 Ay
mit AU:  Spannungsabfall in V

1,05: Langenfaktor wegen verdrillter
Adern

Lg: Kabellange in m

I: Stromaufnahme in mA

Ay:  Litzen-Querschnitt der
Versorgungsadern in mm

Zur Berechnung des Strombedarfs des
Messgerats ist die tatsachlich am Mess-
gerat anliegende Spannung zu beriick-
sichtigen. Diese setzt sich zusammen aus
der Versorgungsspannung Up, welche die
Folge-Elektronik zur Verfligung stellt, ab-
zlglich des Spannungsabfalls auf den Ver
sorgungsleitungen. Bei Geraten mit er
weitertem Versorgungsbereich muss die
Berechnung des Spannungsabfalls auf den
Versorgungsleitungen unter Berlcksichti-
gung der nichtlinearen Stromaufnahme
erfolgen (siehe nachste Seite).
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Wenn der Wert fur den Spannungsabfall
vorliegt, lassen sich alle Parameter flr
Messgerat und Folge-Elektronik berech-
nen, z.B. Spannung am Messgeréat, Strom-
bedarf und Leistungsaufnahme des Mess-
gerats, sowie die von der Folge-Elektronik
zur Verfligung zu stellende Leistung.

Ein-/Ausschaltverhalten der Messgerate
Die Ausgangssignale sind friihestens nach
der Einschaltzeit tsor = 1,3 s (2 s bei
PROFIBUS-DP) giiltig (siehe Diagramm).
Wahrend tsot kdnnen sie beliebige Pegel
bis 5,5V (bei HTL-Geraten bis Upmax) an-
nehmen. Wird das Messgerat Uber eine
zwischengeschaltete (Interpolations)-
Elektronik betrieben, sind zusétzlich deren
Ein- und Ausschaltbedingungen zu berlick-
sichtigen. Beim Abschalten der Spannungs-
versorgung bzw. Unterschreiten von Umin
sind die Ausgangssignale ebenfalls ungultig.

Bei Wiedereinschalten muss vor dem erneu-
ten Spannungshochlauf ein Spannungspe-
gel von 1V fir die Zeit tsor unterschritten
werden. Die Angaben gelten flr die im Ka-
talog aufgeflhrten Messgerate; kunden-
spezifische Schnittstellen sind nicht berdick-
sichtigt.

Weiterentwicklungen mit héherem Leis-
tungsumfang konnen langere Einschaltzei-
ten tgot erfordern. Als Entwickler von Fol-
ge-Elektronik setzen Sie sich bitte frihzeitig
mit HEIDENHAIN in Verbindung.

Isolation

Die Gehause der Messgerate sind gegen
interne Stromkreise isoliert.
Bemessungs-StolRspannung: 500V
(Vorzugswert gemaft VDE 0110 Teil 1;
Uberspannungskategorie |,
Verschmutzungsart 2)

Einschwingvorgang der Versorgungsspannung und Ein-/Ausschaltverhalten

‘ tsoT
o)
Upmax | =4 - e = oo - jﬂ -------
Wil |p=y/=crccerEocrccomoonodeoceadlpooses -
dU/dt > 10V/s Uss |
0 |
\ t=
Ausgangssignale ungiiltig giiltig J J ungultig
7/
Kabel Querschnitt der Versorgungsadern Ay
1Vss/TTL/HTL | 11 pAss EnDat/SSI EnDat”
17-polig 8-polig
@3,7mm 0,05 mm? - - 0,09 mm?
@ 4,3 mm 0,24 mm? - _ _
@45mmEPG | 0,05mm? - 0,05 mm? 0,09 mm?
@ 4,5 mm 0,14/0,09” mm? | 0,06 mm? | 0,05/0,14% mm? | 0,14 mm?
25,1 mm 0,052)' 3 mm?
@55mmPVC | 0,1 mm? - - -
@ 6 mm 0,19/0,14%" ¥ mm? | - 0,08/0,19% mm? | 0,34 mm?
@10 mm"
g8 mm 0,5 mm? 1 mm? 0,5 mm? 1 mm?
@14 mm"

" Metallschutzschlauch

2 Drehgeber
4 LIDA 400

auch Fanuc, Mitsubishi

3 Messtaster
8 Adapterkabel RCN, LC



Messgerate mit erweitertem Versor-

gungsspannungsbereich

Bei Messgeraten mit erweitertem Versor

gungsspannungsbereich steht die Strom-

aufnahme in einem nichtlinearen Zusam-

menhang zur Versorgungsspannung. Die

Leistungsaufnahme des Messgerétes zeigt

dagegen einen linearen Verlauf (siehe Dia-

gramm Strom- bzw. Leistungsaufnahme).

In den Technischen Kennwerten ist daher

die maximale Leistungsaufnahme bei mini-

maler bzw. maximaler Versorgungsspan-

nung angegeben. In dieser maximalen

(worst case) Leistungsaufnahme sind be-

rlcksichtigt:

e empfohlene Empféngerschaltung

e Kabelldinge 1 m

e Alterung und Temperatureinfliisse

e bestimmungsgemalie Verwendung des
Messgerats hinsichtlich Taktfrequenz und
Zykluszeit

Fir Vergleichszwecke ist die typische
Stromaufnahme ohne Last (nur Span-
nungsversorgung angeschlossen) fir 5-V-
Versorgung mit angegeben.

Die Ermittlung der tatséchlichen Leistungs-
aufnahme des Messgeréts und der erfor
derlichen Leistungsabgabe der Folge-Elek-
tronik erfolgt mit Berlcksichtigung des
Spannungsabfalls auf den Versorgungslei-
tungen in vier Schritten:

Einfluss der Kabellange auf die Leistungsabgabe der Folge-Elektronik

(beispielhafte Darstellung)

Schritt 1: Leitungswiderstinde der
Versorgungsleitungen
Die Leitungswiderstande der Versorgungs-

Schritt 4: Parameter fiir Folge-Elektronik
und Messgerat
Spannung am Messgerét:

leitungen (Adapter und Verbindungskabel) Um=Up-AU

koénnen Uber die Formel ermittelt werden: Strombedarf Messgerat:
_, 105 Lk Im=AU/RL

RL=2"F5 A

Leistungsaufnahme Messgerat:

Pv=Uwm-Im

Schritt 2: Koeffizienten zur Ermittlung
des Spannungsabfalls

Pwm — PMmi
b=-R - max min _
- Ul\/Imax - UMmin P

PMmax — PMmin R

Unirma —U Up = Unmin)

¢ = PMmin - RL + :
Mmin

Schritt 3: Spannungsabfall basierend auf
den Koeffizienten b bzw. ¢

AU=-05-(b+\b?=4.¢)

Es bedeuten:

Ul\/lmax,
UMmin: minimale bzw. maximale Versor

gungsspannung des Messgerates AU:
inV 1,05:
|:)Mmin,
PMmax: maximale Leistungsaufnahme bei Lk:
minimaler bzw. maximaler Versor Av:

gungsspannung in W
Versorgungspannung der Folge-
Elektronik in V

Up:

(beispielhafte Darstellung)

Leistungsabgabe der Folge-Elektronik:
Pe=Up-Im

Kabelwiderstand (flr beide Richtun-
gen) in Ohm

Spannungsabfall Gber das Kabel inV
Langenfaktor wegen verdrillter
Ademn

Kabellange in m

Litzen-Querschnitt der Versorgungs-
adern in mm

Strom- bzw. Leistungsaufnahme abhangig von der Versorgungsspannung

. ‘ 1.4
‘ 1.6 5 \ ) ‘
1.3 \ /'/
1.2 —
g = /// 23 'dé L —
g E 14 L g E 1 —
2L ; =~ £E 10 ]
Gx > - —
g3 13 T = £%5 o9
€0 " 2 N
S5 5 3 ——1 o 2 N
T2 €E N
Sw 1— 28 07 <~
5 8D 06 ~—
|.|°. - \\
1.0 0.5 T ——
3 4 5 6 7 8 9 10 M 12 13 14 04
Versorgungsspannung [V] me=— 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14
- - Versorgungsspannung [V] me=—
Messgerate-/Adapterkabel | Verbindungskabel Gesamt
1 3m / 3m
2 20m / 20m Leistungsaufnahme Messgerat
3 3m 17 m 20m (normiert auf Wert bei 5 V)
4 3m 47 m 50 m ——— Strombedarf Messgerat
5 3m 97 m 100 m (normiert auf Wert bei 5 V)
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Elektrisch zulassige Drehzahl/
Verfahrgeschwindigkeit

Die maximal zuldssige Drehzahl bzw. Ver
fahrgeschwindigkeit eines Messgeréates er
gibt sich aus
¢ der mechanisch zulassigen Drehzahl/
Verfahrgeschwindigkeit (wenn in Techni-
sche Kennwerte angegeben)
und
e der elektrisch zuldssigen Drehzahl/Ver
fahrgeschwindigkeit.
Bei Messgerédten mit sinusformigen
Ausgangssignalen ist die elektrisch zu-
léssige Drehzahl/Verfahrgeschwindigkeit
begrenzt durch die —3dB/~6dB-Grenzfre-
quenz bzw. die zuldssige Eingangsfre-
quenz der Folge-Elektronik.
Bei Messgeraten mit Rechtecksignalen
ist die elektrisch zulassige Drehzahl/ Ver
fahrgeschwindigkeit begrenzt durch
— die maximal zuldssige Abtast-/Aus-
gangsfrequenz fmax des Messgeréts
und
— den flr die Folge-Elektronik minimal
zulassigen Flankenabstand a.

fiir Winkelmessgerate/Drehgeber

Nmax = fn;ax -60 - 103
fiir LiAngenmessgerite
Vmax = fmax - SP - 60 - 1073

Es bedeuten:

Nmax. elektr. zul. Drehzahl in min"'

Vmax. elektr. zul. Verfahrgeschwindigkeit
in m/min

fmax: Max. Abtast-/Ausgangsfrequenz
des Messgeréats bzw. Eingangsfre-
quenz der Folge-Elektronik in kHz

z Strichzahl des Winkelmessgeréates/
Drehgebers pro 360 °©

SP:  Signalperiode des Langenmess-
gerates in um
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Kabel

Beim Einsatz in sicherheitsgerichteten
Anwendungen sind komplett verdrahtete
HEIDENHAIN-Kabel zu verwenden.

Ausfiihrungen

Die Anschlusskabel nahezu aller HEIDEN-
HAIN-Messgeréte sowie alle Adapter und
Verbindungskabel besitzen einen Mantel aus
Polyurethan (PUR-Kabel). Viele motorin-
terne Adapterkabel und wenige Kabel an
Messgeraten haben einen Mantel aus
Spezial-Elastomer (EPG). Manche motor
internen Adapterkabel bestehen aus TPE-
Litzen (Spezial-Thermoplast) in einem
Netzschlauch. Einzelne Messgerate besit-
zen Kabel mit einem Mantel aus Polyvinyl-
chlorid (PVC). Diese Kabel sind im Katalog
mit ,,EPG" ,TPE" oder ,,PVC" gekenn-
zeichnet.

Bestandigkeit

PUR-Kabel sind nach VDE 0472 (Teil 803/
Priifart B) 6lbestandig sowie hydrolyse- und
mikrobenbesténdig nach VDE 0282 (Teil 10).
Sie sind frei von PVC und Silikon und ent-
sprechen den UL-Sicherheitsvorschriften.
Die UL-Zertifizierung wird dokumentiert
mit dem Aufdruck AWM STYLE 20963

80 °C 30V EB3216.

EPG-Kabel sind ¢lbesténdig nach

VDE 0472 (Teil 803/Prifart B), hydrolyse-
bestandig nach VDE 0282 (Teil 10) sowie
frei von PVC, Silikon und Halogenen. Sie
sind gegentber PUR-Kabeln nur bedingt
bestandig gegen Medien, Dauerbiegung
und -torsion.

PVC-Kabel sind 6lbestdndig. Die Ul-Zertifi-
zierung wird dokumentiert mit dem Auf-
druck AWM E64638 STYLE20789 105C
VW-1SC NIKKO.

TPE-Litzen mit Netzschlauch sind 6lbe-
standig und hochflexibel.

Kabel fest verlegt

Wechselbiegung

-,

Wechselbiegung

_____________

Temperaturbereich

Kabel fest Wechselbiegung
verlegt
PUR | 40 bis 80°C |-10 bis 80 °C
EPG | -40bis 120°C |-
TPE
PVC | -20bis 90°C | -10 bis 90 °C

Bei eingeschrankter Hydrolyse- und Me-
dienbestandigkeit sind fir PUR-Kabel bis
100 °C zulassig. Bei Bedarf lassen Sie sich
durch HEIDENHAIN Traunreut beraten.

Langen

Die in den Technischen Kennwerten an-
gegebenen Kabellangen gelten nur mit
HEIDENHAIN-Kabeln und den empfohlenen
Eingangsschaltungen der Folge-Elektronik.

Kabel Biegeradius R

Kabel fest verlegt Wechselbiegung
93,7 mm > 8mm > 40 mm
4,3 mm > 10 mm > 50 mm
24,5 mm EPG > 18 mm -
D45 mm > 10 mm > 50 mm
95,1 mm
@55 mmPVC
96 mm > 20 mm > 75 mm
@10 mm" > 35mm > 75mm
g8 mm > 40 mm > 100 mm
@14 mm" > 100 mm > 100 mm

" Metallschutzschlauch




Storfreie Signaliibertragung

Elektromagnetische Vertraglichkeit/
CE-Konformitat

Die HEIDENHAIN-Messgeréte erflllen bei
vorschriftsmafigem Ein- oder Anbau und
bei Verwendung von HEIDENHAIN-Verbin-
dungskabeln und -Kabelbaugruppen die
Richtlinien Uber die elektromagnetische
Vertréglichkeit 2004/108/EG hinsichtlich der
Fachgrundnormen fUr:

e Storfestigkeit EN 61000-6-2:

Im einzelnen:
- ESD EN 61000-4-2
— Elektromagnetische

Felder EN 61000-4-3
— Burst EN 61000-4-4
— Surge EN 61000-4-5
— Leitungsgeflhrte

Storgrofden EN 61000-4-6
— Magnetfelder mit energietechnischen

Frequenzen EN 61000-4-8
— Impulsférmige

Magnetfelder EN 61000-4-9

e Storaussendung EN 61000-6-4:
Im einzelnen:
— fUr ISM-Geréate EN 55011
— fUr informationstechnische
Einrichtungen EN 55022

Elektrische Storsicherheit bei der Uber-

tragung von Messsignalen

Stoérspannungen werden hauptséchlich

durch kapazitive oder induktive Einkopplun-

gen erzeugt und Ubertragen. Einstreuun-

gen kénnen Uber Leitungen und Gerate-

Eingange und -Ausgénge erfolgen.

Als Stérquellen kommen in Betracht:

e starke Magnetfelder von Trafos, Bremsen
und Elektromotoren,

e Relais, Schitze und Magnetventile,

¢ Hochfrequenzgerate, Impulsgeréte und
magnetische Streufelder von Schaltnetz-
teilen,

e Netzleitungen und Zuleitungen zu oben-
genannten Geraten.

Schutz vor Storeinfliissen

Um den stérungsfreien Betrieb zu gewahr

leisten, missen folgende Punkte beachtet

werden:

e Nur original HEIDENHAIN-Kabel verwen-
den. Spannungsabfall auf den Speiselei-
tungen beachten.

¢ Verbindungselemente (z. B. Stecker,
Klemmkasten) mit Metallgehause ver
wenden. Durch diese Elemente dlrfen nur
die Signale und die Versorgung des ange-
schlossenen Messgeréts geflhrt werden.
Hiervon abweichende Applikationen mit
zusétzlichen Signalen im Verbindungsele-
ment erfordern spezifische MaRnahmen
bezlglich elektrischer Sicherheit und EMV.

A

> 100 mm

b

> 100 mm

Mindestabstand von Storquellen

e Gehause von Messgerat, Verbindungs-
elementen und Folge-Elektronik Gber den
Schirm des Kabels miteinander verbinden.
Schirm grof3flachig und rundum (360°)
anschliefsen. Bei Messgeraten mit mehr
als einem elektrischen Anschluss ist die
produktspezifische Dokumentation zu
berlcksichtigen.

e Bei mehrfach geschirmten Kabeln Innen-
schirme getrennt vom AufRenschirm fiih-
ren. Innenschirme auf 0V der Folge-Elek-
tronik legen. Innenschirme am Messgerat
und im Kabel nicht mit Auf3enschirm ver
binden.

e Schirm entsprechend der Montageanlei-
tung mit Schutzerde verbinden.

e Zufalliges Berlhren der Schirmung (z. B.
Steckergehause) mit anderen Metallteilen
verhindern. Bei Kabelflihrung beachten.

e Signalkabel nicht in unmittelbarer Umge-
bung von Storquellen (induktiven Ver
brauchern wie Schitzen, Motoren, Fre-
quenzumrichtern, Magnetventilen und
dergleichen) verlegen.

— Eine ausreichende Entkoppelung gegen-
Uber stdrsignalfiihrenden Kabeln wird
im Allgemeinen durch einen Luftab-
stand von 100 mm oder bei Verlegung
in metallischen Kabelschachten durch
eine geerdete Zwischenwand erreicht.

— GegenUlber Speicherdrosseln in Schalt-
netzteilen ist ein Mindestabstand von
200 mm erforderlich.

e Sind innerhalb der Gesamtanlage Aus-
gleichsstrome zu erwarten, ist ein sepa-
rater Potentialausgleichsleiter vorzusehen.
Die Schirmung hat nicht die Funktion ei-
nes Potentialausgleichsleiters.

e Positionsmessgeréate nur aus PELV-Sys-
temen (EN 50178) speisen. Hochfrequent
niederohmige Erdung (EN 60204-1
Kap. EMV) vorsehen.

e Fir Messgerate mit 11-uAss-Schnittstelle:
Als Verlangerungskabel ausschliellich
HEIDENHAIN-Kabel ID 244955-01 ver
wenden. Gesamtlange max. 30 m.
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HEIDENHAIN-Messmittel

Mit dem PWT steht eine einfache Einstell-
hilfe fr die inkrementalen Messgerate von

PWT 10 PWT 17 PWT 18

HEIDENHAIN zur Verfigung. In einem klei-

J. M Messgerat-Eingang
nen LCD-Fenster werden die Signale als

o 11 yAss MLTTL o 1Vsg

Balkendiagramme mit Bezug auf ihre Tole- Funktionen
ranzgrenzen angezeigt.

Erfassen der Signalamplitude
Toleranz der Signalform
Amplitude und Lage des Referenzmarken-Signals

Spannungsversorgung

Uber Netzteil (im Lieferumfang enthalten)

Abmessungen

PWM 20
Das Phasenwinkel-Messgerat PWM 20 dient

114 mm x 64 mm x 29 mm

PWM 20

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

e SSI

® 1Vso/TTL/11 pAss

|

Schnittstelle

USB 2.0

1 g

il

Spannungsversorgung

AC 100V bis 240V oder DC 24V

Abmessungen

258 mm x 154 mm x 55 mm

ATS

Sprachen

Deutsch und Englisch wahlbar

Funktionen

e Positionsanzeige

e \erbindungsdialog

¢ Diagnose

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

e Zusatzfunktionen (sofern vom Messgerat unterstitzt)

e Speicherinhalte

Systemvoraussetzungen
bzw. -empfehlungen

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

Arbeitsspeicher > 2 GByte

Betriebssystem Windows XP Vista, 7 (32 Bit/64 Bit), 8
200 MByte frei auf Festplatte

DRIVE-CLIQ ist eine geschiitzte Marke der Siemens Aktiengesellschaft
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Zubehor

Baureihe EIB 1500 EIB 1512 EIB 1592F EIB 1592M
Externe Interface Box

Die EIB 1500 ist eine Interpolations- und
Digitalisierungs-Elektronik zur digitalen Ver
rechnung der Positionen zweier Abtastkop- Anschluss M23-Stecker (Buchse), 12-polig
fe eines inkrementalen rotativen HEIDEN-
HAIN-Messgerats. Bei entsprechendem

Messgerate-Eingange 2x "\ 1Vsg

- N Signal-Unterteilung < 16 384fach (abhangig von Messgerét)
Anbau der beiden Abtastkopfe (180° + 5°)
lassen sich Abweichungen durch die Exzen-  geppittstelle (Ausgang) EnDat 2.2 Fanuc Serial Mistubishi high
trizitdt der Kundenwelle und Zentrierfehler Interface speed interface
minimieren.
Anschluss M12-Flanschdose (Stift), 8-polig

Spannungsversorgung DC 3,6V bis 14V

Windows ist ein eingetragenes Warenzeichen der Microsoft Corporation.
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