


Systemes de mesure angulaire
avec roulement pour accouplement
d'arbre séparé

Sur simple demande, nous vous

adresserons les catalogues concernant les

e systemes de mesure angulaire sans
roulement

e capteurs rotatifs

e systemes de mesure pour
entrainements électriques

e systemes de mesure linéaire a regle nue

e systemes de mesure linéaire pour
machines-outils a commande numérique

e ¢lectroniques consécutives
HEIDENHAIN

e commandes numériques HEIDENHAIN.

Vous pouvez aussi les découvrir sur

Internet a I'adresse www.heidenhain.fr.
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Systemes de mesure angulaire
avec roulement et accouplement
statorique intégré

Toutes les éditions précédentes perdent
leur validité avec la sortie de ce catalogue.
Pour commander les matériels auprés de
HEIDENHAIN, seule est valable la version
du catalogue qui est d’actualité au moment
de la passation de la commande.

Les normes (EN, ISO, etc.) ne sont valables
que si elles sont citées explicitement dans
le catalogue.
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Systemes de mesure angulaire de HEIDENHAIN

De maniere classique, on désigne comme
systemes de mesure angulaire des sys-
temes de mesure disposant d'une précision
supérieure a = 5" et de plus de 10000 traits.
En revanche, les capteurs rotatifs sont des
systéemes de mesure dotés d'une précision
classique dépassant = 10"

Les systemes de mesure angulaire sont
utilisés pour des applications ou il est
nécessaire de pouvoir enregistrer des
angles de quelques secondes d'arc avec
une précision tres élevée.

Exemples:

e Plateaux circulaires de machines-outils

e Tétes pivotantes de machines-outils

e Axes C sur tours

e Machines a mesurer les engrenage

e Groupes d'impression sur machines
d'imprimerie

e Spectrometres

e Télescopes

etc.

En fonction des applications et de leurs
contraintes, divers systemes de mesure
angulaire vous sont proposés dans les
tableaux suivants.

La gamme des systemes de mesure
angulaire repose sur les principes
mécaniques structurels suivants:

Systémes de mesure angulaire avec
roulement, arbre creux et accouplement
statorique intégre

Lors d'une accélération de I'arbre, la con-
ception structurelle de I'accouplement
statorique est telle que celui-cin'a a enre-
gistrer que le couple de rotation résultant
du frottement du roulement. De ce fait, les
systemes de mesure angulaire RCN, RON
et RPN ont un excellent comportement
dynamique. Grace a l'accouplement
statorigue intégré, la précision indiquée
pour le systeme inclut aussi les écarts
d'accouplement de I'arbre.

Autres avantages:

e structure compacte pour un faible
espace d'encastrement

e arbres creux jusqu'a 100 mm permettant
le passage des lignes d'alimentation, etc.

e simplicité de montage

Tableau de sélection

Systémes de mesure angulaire absolus:
cf. pages 6/7

Systéemes de mesure angulaire
incrémentaux: cf. pages 8/9
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Plateau circulaire

RON 886

Montage du systeme de mesure angulaire RON 886 sur le plateau circulaire d'une
machine-outil

Systéme de mesure angulaire incrémental RON 886




Systémes de mesure angulaire avec
roulement pour accouplement d'arbre
séparé

Les systemes de mesure angulaire a arbre
plein ROD conviennent particulierement
bien aux applications qui requiérent de
grandes vitesses de rotation et des tolé-
rances de montage particulierement
élevées. Grace aux accouplements, il est
possible de réaliser un accouplement sur
I'arbre avec des tolérances axiales pouvant
atteindre + 1 mm.

Tableau de sélection: cf. pages 8/9

Systeme de mesure angulaire incrémental ROD 880 avec accouplement plat K 16

Systemes de mesure angulaire sans
roulement
Les systemes de mesure angulaire sans
roulement (systémes de mesure angulaire
encastrables) ERP et ERA sont destinés a
étre intégrés dans des éléments de ma-
chines ou dans des appareillages. lls sont
adaptés aux contraintes suivantes:
e grands diametres de |'arbre creux
= ’ (jusqu'a 10 m avec utilisation d'un ruban)
e vitesses de rotation élevées pouvant
atteindre 20000 tours/min.
e pas de couple de démarrage
Systeme de mesure angulaire incrémental ERA 180 complémentaire avec les garnitures
d'étanchéité de I'arbre
e versions pour segments angulaire

Tableau de sélection: cf. pages 10/11

Vous trouverez des informations
détaillées sur les systemes de mesure
angulaire encastrables sur Internet a
I'adresse www.heidenhain.fr ou dans
notre catalogue Systémes de mesure
angulaire sans roulement.

énéralités

G



Tableau de sélection
Systemes de mesure angulaire absolus avec roulement

Série Principales dimensions Précision du | Résolution Vitesse Signaux Périodes de
enmm systeme de mesure de rotation incrémentaux | signal/tour
conseillée’ adm. méc.
Avec accouplement statorique intégré
RCN 200 +5"” 0,0001° 3000 o 1Vee 16 384
tours/min’
3 T _ _
2 _ _
+ 25" o 1Vee 16 384
RCN 700 +2" 0,0001° 1000 o 1Vee 32768
tours/min.
S
40 B B
U 1Vee 32768
g 4t
40
RCN 800 +1 0,00005° 1000 o 1Vee 32768
tours/min.
S
40 _ _
o 1Vee 32768
g
40

1)|oour I'enregistrement de position




Valeurs absolues | Positions Modele Page
de position absolues/tour

EnDat 2.2/02 67108864 £ 26 bits RCN 226 24
EnDat 2.2/22 67108864 £ 26 bits RCN 226

Fanuc 02 8388608 £ 23 bits RCN 223F

Mit 02-4 8388608 £ 23 bits RCN 223 M
EnDat 2.2/02 268435456 £ 28 bits | RCN 228

EnDat 2.2/22 268435456 £ 28 bits | RCN 228

Fanuc 02 134217728 2 27 bits | RCN 227F

Mit 02-4 134217728 2 27 bits | RCN 227M
EnDat 2.2/02 536870912 £ 29 bits | RCN 729 30
EnDat 2.2/22 536870912 2 29 bits | RCN 729

Fanuc 02 134217728 £ 27 bits | RCN 727 F

Mit 02-4 134217728 2 27 bits | RCN 727M
EnDat 2.2/02 536870912 £ 29 bits | RCN 729 32
EnDat 2.2/22 536870912 £ 29 bits | RCN 729

Fanuc 02 134217728 2 27 bits | RCN 727F

Mit 02-4 134217728 2 27 bits | RCN 727M
EnDat 2.2/02 536870912 £ 29 bits | RCN 829 30
EnDat 2.2/22 536870912 £ 29 bits | RCN 829

Fanuc 02 134217728 2 27 bits | RCN 827F

Mit 02-4 134217728 2 27 bits | RCN 827M
EnDat 2.2/02 536870912 2 29 bits | RCN 829 32
EnDat 2.2/22 536870912 £ 29 bits | RCN 829

Fanuc 02 134217728 2 27 bits | RCN 827F

Mit 02-4 134217728 2 27 bits | RCN 827M

RCN 200

RCN 700
D 60 mm

RCN 800
<100 mm



Tableau de sélection
Systemes de mesure angulaire incrémentaux avec roulement

Série Principales dimensions

en mm

Précision du systeme

Résolution de

mesure conseillée’’

Vitesse de rotation
adm. mécaniquement

Avec accouplement statorique intégré

RON 200 +5" 0,005° 3000 tours/min.
st 0,001°/0,0005°
A
0,0001°
+ 25"
RON 700 . +2" 0,0001° 1000 tours/min.
g HliD % -
59 | ‘ | @50
S
40
RON 800 + 1 0,00005° 1000 tours/min.
RPN 800 -
< 4 0,00001°
Q
40
RON 900 +0,4" 0,00001° 100 tours/min.
s
60 “‘ g 15
Pour accouplement d'arbre séparé
ROD 200 © + 5" 0,005° 10000 tours/min.
0]
a2l 0,0005°
B
. 2 10 0,0001°
ROD 700 +2" 0,0001° 1000 tours/min.
| 4
ROD 800 + 1 0,00005° 1000 tours/min.

]

49

1)pour I'enregistrement de position

2 . e
avec interpolation intégrée




Signaux Périodes de Modele Page
incrémentaux signal/tour

MTTL 180007 RON225 |26
MTTL 180000/90000% RON 275

~ 1Vee 18000 RON 285

~ 1Vee 18000 RON 287

~ 1Vee 18000 RON785 |28
~ 1Vee 18000/36000 RON786 |34
~ 1Vee 36000 RONS86 |34
~ 1Vee 180000 RPN 886

~o 1 pAcc 36000 RON905 |36
MUTTL 180007 ROD220 |38
MLTTL 1800007 ROD 270

o 1Vee 18000 ROD 280

~ 1Vee 18000/36000 ROD780 |40
o 1Vee 36000 ROD 880

RON 285

RON 786

RON 905

ROD 280

ROD 780




Tableau de sélection

Systemes de mesure angulaire sans roulement

Série Principales dimensions Diameétre Nombre de traits/ | Résolution de Vitesse de rotatior
en mm D1/D2 Précision du mesure conseillée™'| mécaniquement
systéme”
Gravure sur support de divisions massif
ERP 880 - 90000/« 1" " 0,00001° < 1000 tours/min.
Disque gradué (180000 périodes
en verre avec § de signal)
réseau de Q
divisions
interférentielles
36.8
ERA 180 e 40 D1:40a 512 mm 6000/+ 75" a 0,0015°a < 20000 tours/min.
Tambour en acier D2: 80 a 562 mm 36000/« 2,5 0,0001° a < 3000 tours/min.
avec réseau de
divisions axiales ] o )
—
Gravure sur ruban en acier
ERA 700 458,62 mm Cercle entier'’ 0,0002° a < 500 tours/min.
pour montage {E 573,20 mm 36000/« 3,6 0,00002°
sur diametre r 1146,10 mm 45000/« 3,4"
intérieur 3 90000/« 3,2
© o,
318,58 mm SegmentZ)
56 o 458,62 mm 5000
— 573,20 mm 10000
20000
ERA 800 458,04 mm Cercle entier”’ 0,0002° a < 100 tours/min.
pour montage r 572,63 mm 36000/« 3,56 0,00005°
sur diametre @ 45000/+ 3,4
extérieur - <
\Z/ N 317,99 mm Segment”
® , gmen
458,04 mm 5000
572,63 mm 10000
56 o 20000

1)

pour I'enregistrement de position
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5 sans montage, les erreurs supplémentaires résultant du montage et du roulement de I'arbre a mesurer ne sont pas prises en compte ici
angles de segments de 50° a 200°; précision: cf. Précision de la mesure



 adm. | Signaux Marques Modele Autres
incrémentaux de référence Infor-
mations
o 1Vee une ERP 880 Catalogue
Systemes de
mesure
angulaire
sans
roulement
o 1Vee une ERA 180
o 1Vee a distances codées| ERA 780C Cata[ogue
(incrément nominal| Cercle entier Systéemes
1000 périodes de de M;Es_"fe
division) angulalre
sans
I t
ERA 781C routemen
Segment
o 1Vee a distances codées| ERA 880C

(incrément nominal
1000 périodes de
division)

Cercle entier

ERA 881C Segment
avec tendeurs

ERA 882C Segment
sans tendeurs

ERP 880

ERA 180

ERA 780

ERA 880

1



Principes de mesure
Support de la mesure

Sur les systemes de mesure de HEIDENHAIN,
la mesure est matérialisée par des struc-
tures régulieres — les divisions.

Pour servir de support a ces divisions, on
utilise des substrats en verre ou en acier:
Le verre est utilisé le plus souvent sur les
systémes de mesure destinés aux vitesses
de rotation jusqu’a 10000 tours/min. Pour
les vitesses de rotation plus élevées (jus-
qu’ a 20000 tours/min, on a recours a des
tambours en acier. Sur les systemes de
mesure de grands diametres, le réseau de
divisions est déposé sur un ruban en acier.

Les divisions fines sont réalisées au moyen
de différents procédés photolithogra-
phiques. Elles sont obtenues a partir de:

e couches de chrome extrémement
résistantes déposées sur verre ou sur
des tambours gradués recouverts d'une
dorure,

e structures en 3D gravées sur un verre
quartzeux,

e traits dépolis déposés sur un ruban de
mesure recouvert d'une dorure.

Ces procédés de fabrication par
photolithographie — DIADUR et AURODUR
— développés par HEIDENHAIN permettent
d'obtenir des périodes de divisions
classiques de:

e 40 um en AURODUR

e 10 um en DIADUR

e 4 um avec gravure sur verre quartzeux

Ces procédés permettent, d'une part,
d'obtenir des périodes de divisions extré-
mement fines et, de l'autre, une trés
grande netteté des bords traits ainsi qu‘une
parfaite homogénéité de la gravure. Tout
comme le balayage photoélectrique, ceci
est d'ailleurs déterminant pour obtenir une
qualité élevée des signaux de sortie.

HEIDENHAIN réalise les matrices de la
gravure sur les machines de trés haute
précision qu'elle fabrique pour ses propres
besoins.
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Procédé de mesure absolue

Les systemes de mesure angulaires
absolus disposent de plusieurs pistes
graduées ou codées. La disposition codée
permet de déterminer l'information
absolue de position qui est disponible des
gue la machine redémarre. La piste avec la
plus faible structure de divisions est
interpolée pour la valeur de position et
utilisée simultanément pour générer un
signal incrémental (cf. Interface EnDat).

Divisions circulaires sur systemes de mesure angulaire absolus

Représentation schématique d'un disque gradué
avec divisions absolues



Procédé de mesure incrémentale

Dans le cas du procédé de mesure incré-
mentale, les divisions sont constituées
d'une structure réticulaire réguliere. L'infor
mation relative a la position est obtenue
par comptage des différents incréments
(pas de mesure) a partir de n'importe quel
point zéro donné. Dans la mesure ou un
rapport absolu est nécessaire pour détermi-
ner les positions, les regles ou rubans de
mesure disposent d'une seconde piste sur
laguelle se trouve une marque de réfeé-
rence. La position absolue de la régle de
mesure définie grace a la marque de réfé-
rence correspond exactement a un pas de
mesure. |l est donc nécessaire de franchir
la margue de référence pour établir un
rapport absolu ou pour retrouver le dernier
point de référence sélectionné.

Dans le cas le plus défavorable, cette
opération nécessite d'effectuer une
rotation compléte de 360°. Afin de faciliter
ce ,franchissement du point de référence’
tous les systemes de mesure HEIDENHAIN
disposent de marques de référence a
distances codées: La piste des marques
de référence comporte plusieurs marques
de référence disposées a écarts définis et
variables. L'électronique consécutive
détermine le rapport absolu dés le passage
sur deux marques de référence voisines —
par conséquent aprés un déplacement
angulaire de quelques degrés seulement
(cf. incrément nominal G dans le tableau).
Les systemes de mesure avec marques de
référence a distances codées comportent
la lettre ,,C" derriére leur désignation
(exemple: RON 786C).

Grace aux margues de référence a
distances codées, le rapport absolu est
calculé par comptage des incréments
séparant deux marques de référence et
d'apres la formule suivante:

o1 = (abs A-sgn A-1) x% + (sgn A-sgn D) x abs Mrr
on a:
A= 2 x abs Mpr-G
PD

avec:

1 = position angulaire absolue en
degrés de la premiére marque
de référence franchie par rapport
a la position zéro

abs = valeur absolue

sgn = fonction sens (fonction signe =
L.+1"0u,—1")

MRg = valeur de mesure en degrés entre
les marques de référence franchies

G = incrément nominal entre 2 marques
de référence fixes (cf. tableau)

- e 360°

PD = période de division ( ———————
per ivision ( Nb de traits

D = sensde rotation (+1 ou—1)

La rotation sens horaire (vue coté
montage du systeme de mesure
angulaire — cf. plan
d'encombrement) donne ,,+1"

Propriétés et montage

Nombre de traits z | Nb de marques Incrément
de référence nominal G

36000 72 10°

18000 36 20°

503
Striche

Représentation schématique de divisions circulaires Divisions circulaires sur systemes de mesure angulaire
avec marques de référence a distances codées incrémentaux
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Balayage du support de la mesure
Balayage photoélectrique

La plupart des systemes de mesure
HEIDENHAIN travaillent selon le principe
de balayage photoélectrique. Ce balayage
s'effectue sans contact et donc sans usure.
Il détecte des traits de divisions extréme-
ment fins d'une largeur de quelgues mi-
crons et génere des signaux de sortie avec
des périodes de signal trés faibles.

Plus la période de division du réseau de
traits est fine et plus les effets de la
diffraction influent sur le balayage
photoélectrique. Pour les systemes de
mesure angulaire, HEIDENHAIN utilise
deux principes de balayage:

e |e principe de mesure par projection
pour périodes de division de 10 um a
environ 70 pm.

e |e principe de mesure interférentielle
pour réseaux de traits extrémement fins
avec périodes de division de 4 pm.
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Principe de mesure par projection
Considéré de maniere simplifiée, le prin-
cipe de mesure par projection génére le
signal par projection de lumiere: Deux ré-
seaux de traits — disque gradué et réticule
de balayage — avec, par exemple, la méme
période de division sont déplacés |'un par
rapport a 'autre. Le support du réticule de
balayage est transparent; le réseau de
traits du support de la mesure peut étre
déposé sur un matériau également trans-
parent ou bien sur un matériau réflecteur.
Lorsque la lumiere paralléle traverse une
structure avec réseau de traits, des
champs clairs/obscurs se forment a une
distance donnée. A cet endroit, on trouve
un réseau de traits en opposition qui a la
méme période de division. Lors d'un dépla-
cement relatif des deux réseaux de traits
I'un par rapport a l'autre, la lumiére pas-
sante est modulée: Si les interstices entre
les traits sont en face les uns des autres, la
lumiere passe; si les traits recouvrent les
interstices, on obtient I'ombre.

Principe de mesure par projection

Les éléments photoélectriques conver
tissent ces modulations d'intensité lumi-
neuse en signaux électriques. Sur le
réticule de balayage, le réseau de traits
doté d'une structure spéciale filtre le
courant lumineux de maniere a obtenir des
signaux de sortie sinusoidaux. Plus la pé-
riode de division du réseau de traits est
fine et moins I'écart entre le réticule de
balayage et le disque gradué fait I'objet
d'une tolérance étroite. Sur un systéme de
mesure avec principe de mesure par pro-
jection, le montage est praticable dans les
tolérances si la période de division est d'au
moins 10 um.

Les systemes de mesure angulaire RCN,
RON et ROD fonctionnent selon ce prin-
cipe de mesure par projection.

Source lumineuse LED

-

7 w7 s 7 )

2 Z

7 7 7 7 7
Support de la mesure

A X X HZ T T F H F X Z 7

Réticule de balayage

Condenseur

7 7 Z Z 7 =z

Eléments
photoélectriques

il

loe l180°
l1 = lo° - 180°

Eléments photo
électrigues loge et lp70e
non représentés




Principe de mesure interférentielle

Le principe de mesure interférentielle
utilise la diffraction et I'interférence de la
lumiéere sur de fins réseaux de divisions
pour générer les signaux destinés a
déterminer le déplacement.

Le support de la mesure est constitué d'un
réseau a échelons; des traits réfléchissant
de 0,2 um de hauteur ont été déposés sur
une surface plane et réfléchissante. Un
réticule de balayage constitué d'un réseau
de phases transparent ayant la méme
période de division que celle de la régle de
mesure est disposé en vis-a-vis. Lorsqu’elle
rencontre le réticule de balayage, I'onde
lumineuse plane est divisée par diffraction
en trois ondes partielles d'ordre 1, 0 et -1
ayant a peu pres la méme intensité
lumineuse. Celles-ci sont diffractées sur la
regle de mesure avec réseau de phases de
maniéere a ce que la majeure partie de
I'intensité lumineuse se situe dans I'ordre
de diffraction réfléchi 1 et —1. Ces ondes
partielles se rejoignent sur le réseau de
phases du réticule de balayage ou elles
sont a nouveau diffractées et en interfé-
rence. Trois trains d'ondes sont ainsi
générés; ceuxci quittent le réticule de
balayage en suivant différents angles. Les
éléments photoélectriques convertissent ces
intensités lumineuses en signaux électriques.

Lors d'un déplacement relatif entre la regle
de mesure et le réticule de balayage, les
fronts des ondes diffractés subissent un
déphasage: Le déplacement correspondant
a une période de division décale le front de
I'onde de I'ordre de diffraction 1 d'une
longueur d'onde vers le plus et le front de
I'onde de I'ordre de diffraction =1 d'une
longueur d'onde vers le moins. Comme
ces deux ondes sont en interférence a la
sortie du réseau de phases, les ondes sont
déphasées entre elles de deux longueurs
d'onde. On obtient ainsi deux périodes de
signal pour un déplacement relatif d'une
période de division.

Les systémes de mesure interférentiels
fonctionnent avec des périodes de divisions
moyennes de 4 um ou plus petites. Leurs
signaux de balayage sont fortement
exempts d'ondes hautes et peuvent subir
une forte interpolation. lls sont donc particu-
lierement bien adaptés a des résolutions et
précisions élevées. Ce qui ne les em-
péchent pas d'accepter des tolérances de
montage conciliables avec la pratique.

Le systeme de mesure angulaire avec
roulement RPN 886 fonctionne selon le
principe de la mesure interférentielle.

Principe de mesure interférentielle (schéma de I'optique)

C Période de division

V' Modification de phase de |'onde lumineuse lors

de la traversée du réticule de balayage

Q Modification de phase de I'onde lumineuse lors

du déplacement x de la régle de mesure

Source
lumineuse

LED

Z Z H F A X F F A F F

2042y 20 20 20-2y

Eléments
photoélectriques

Q=2nX/C
= 7 T T T 7 7 7 7 Z Z Z Z

Condenseur
/i
Réticule de balayage

Support de la mesure

15



Précision de la mesure

La précision de la mesure angulaire est

principalement fonction:

1. de la qualité du réseau de traits

2.de la qualité du balayage

3.de la qualité de I'électronique de
traitement des signaux

4.de I'excentricité de la gravure par rapport
au roulement

5. du défaut de circularité du roulement

6. de I'élasticité de I'arbre du systéeme de
mesure et de son accouplement sur
I'arbre a mesurer

7. de I'élasticité de |'accouplement
statorigue (RCN, RON, RPN) ou de
I'accouplement d‘arbre (ROD)

Lors des opérations de positionnement, la
précision de la mesure angulaire détermine
la précision du positionnement d'un axe ro-
tatif. La précision du systéme indiquée
dans les caractéristiques techniques est
définie de la maniére suivante:
Les valeurs extrémes des erreurs totales
sur une position donnée sont situées — par
rapport a la valeur moyenne — dans la préci-
sion du systeme =+ a.
Les erreurs totales sont calculées a tempé-
rature constante (22 °C) et spécifiées sur le
proces-verbal lors du contréle final.
e Pour les systémes de mesure angulaire
avec roulement et accouplement statorique
intégré, cette indication tient compte des
défauts de I'accouplement moteur.

e Pour les systemes de mesure angulaire
avec roulement et accouplement d'arbre
séparé, il faut tenir compte en plus de
I'erreur angulaire de I'accouplement (cf.
Versions mécaniques et montage — ROD).

e Sur les systemes de mesure angulaire
sans roulement, il faut en plus tenir
compte des erreurs supplémentaires
résultant du montage, des erreurs du rou-
lement de I'arbre a mesurer ainsi que du
réglage de la téte captrice (cf. catalogue
Systémes de mesure angulaire sans rou-
lement). Ces erreurs ne sont pas prises
en compte dans I'indication de la préci-
sion du systeme.

La précision du systeme inclut les erreurs
de position sur un tour et les erreurs de po-
sition a I'intérieur d'une période de signal.

Les erreurs de position sur un tour pro-
duisent leur effet lors de déplacements
angulaires importants.

Les erreurs de position a l'intérieur d'une
période de signal sont répercutées méme
sur les faibles déplacements rotatifs et les
mesures répétées. Elles induisent aussi —
en particulier dans la boucle d'asservisse-
ment de vitesse — des fluctuations de la
vitesse de rotation.

Les erreurs a l'intérieur d'une période de
signal proviennent de la qualité des signaux

de balayage sinusoidaux ainsi que de leur

subdivision. Les facteurs suivants ont une

incidence sur le résultat:

e Finesse de la période de signal

e Homogénéité et netteté des bords des
traits de la gravure

e Qualité des structures optiques de
filtrage sur le réticule de balayage

e Caractéristiques des détecteurs photo-
électriques

e Stabilité et dynamique dans I'exploitation
consécutive des signaux analogigues

En tenant compte de ces facteurs, les sys-
temes de mesure angulaire HEIDENHAIN
autorisent une interpolation des signaux de
sortie sinusoidaux avec des précisions de
subdivision < a +1% de la période du signal
(RPN/: £ 1,5 %). La reproductibilité est en-
core plus favorable: Des facteurs électriques
de subdivision pertinents conjugués aux
faibles périodes de signal permettent
d'obtenir des pas de mesure suffisamment
petits (cf. Caractéristiques techniques).

Exemple:

Systéeme de mesure angulaire avec

36000 périodes de signal sinusoidal par tour
Une période de signal correspond a 0,01°
ou 36" Pour une qualité de signal de £1%,
il en résulte des erreurs de position max. a
I'intérieur d'une période de signal d'environ
+0,0001° ou = 0,36"

Ecart de position a l'intérieur d'une période de signal

OO

90°

180°

‘ Période de sighal
— 360 °él.
.% B il -:,\—~\\
-“:’ A- ] ! s
%
&
‘a Ecart de position sur un tour
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L \:\\\ /1 N /
©
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270° 360°
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HEIDENHAIN joint a la fourniture des sys-
témes de mesure angulaire avec roulement
un proces-verbal d'étalonnage.

Ce document indique la précision du sys-
téme et renvoie a un systeme étalon de
référence. Dans le cas des systémes de
mesure angulaire RCN, RON et RPN avec
accouplement intégré, les erreurs dues a
I'accouplement sont déja pris en compte
dans les indications de précision. Pour les
appareils avec accouplement d'arbre séparé,
il convient en revanche d'ajouter a ces don-
nées de précision les écarts générés par
I'accouplement (cf. Conception mécanique
des appareils et montage — ROD — Défaut
de transmission cinématique).

La précision-systéme des systémes de
mesure angulaire est déterminée par cing
mesures vers |'avant et cing autres vers
I'arriere. Les positions de mesure sur un
tour sont choisies de maniére a enregistrer
avec une grande précision non seulement
I'erreur d'onde longue mais aussi l'erreur
de position a l'intérieur d'une période de
signal.

Proceés-verbal de mesure: ex. RON 285
1 Graphique des écarts de mesure
¢ Enveloppante

Toutes les valeurs de mesure ainsi obte-
nues se trouvent a l'intérieur de I'enve-
loppante ou sur celle-ci. La courbe des
valeurs intermédiaires également repré-
sentée indigue la moyenne arithmétique
des valeurs de mesure. Le jeu a l'inversion
n'est pas pris en compte.

valeur maximale ainsi que la moyenne
arithmétique sont consignées sur le
proces-verbal de mesure.

Valeurs limites du jeu a l'inversion:
RCN/RON 2xx: 0,6" max.
RCN/RON 7xx: 0,4" max.
RCN/RON/RPN 8xx: 0,4" max.

Le certificat de controle du constructeur
certifie la précision-systéme du systeme
de mesure. L'indication de |'étalon de
référence constitue un renvoi aux normes
nationales.

Le jeu a l'inversion dépend de I'accouple-
ment sur l'arbre. Pour les systemes de
mesure angulaire avec accouplement sta-
torique intégré, il est calculé dans le cycle
progressif a dix positions de mesure. La

Calcul du jeu a l'inversion dans le cycle progressif

X 0] @) ® @ ® ® O ® ® ©

e Point de mesure
X Marque de référence

e Courbe valeurs intermédiaires 0° 36° 72° 108° 144° 180° 216° 252° 288° 324° 360°
2 Résultats de I'étalonnage —
Messprotokoll RON 285 18000
2 s Id.Nr.: 358 699-07
Calibration Chart BN 1221 542
Strichzahl / Line count: 18000 1M ical hy I Unsicherheit der M hine / U inty of hine: 0.05"
Positionsabweichung / Position error Mittelwert / Mean value: nz2z" Messgeschwindigkeit / Measuring velocity: 6.66 min~'
Mittetwert / Mean value: £157" Maximum / Maximum: 0.34"|  Bezugstemperatur / Reference temerature: 22°Cc
In einer Signalpericde / Within signal pericd: +047" | 2
10
5 54 Précision du systeme garantie pour la piece de test
[
£
'g‘ E 0 _“_‘_‘\‘_-_-_‘_H'\- —
> 3 \—_/.’_'_/_._'_‘_—_ /
2 é 1
88
E= 5
&
Prifer / Inspected by
BARTLECHNER A. 18.05.2005
-10
0° 90° 180° 270° 360°
Die Messkurve zeigt Mittelwerte und te der Positic g The error curve shows the mean and extreme values of the position error from five

aus 5 Vor- und Rickwarsmessungen ohne Umkehrspanne.

measurements in forward and backward direction without mechanical hysteresis.

a &g des D AP = P P Pasition ermor Ag of the encoder: AP = @5 - Pu
(s = Messposition des Vergleick P4y = Messposition des Priflings) (s = position measured by the reference standard, gy, = position measured by the measured encoder)
Anzahl der positi pro L g: 2560 Mumber of positions per ian: 2560
Die L p wird an 10 1im Schril it The ical hyst is is ined at 10 nt positi in a step cycle.
Hersteller-Priifzertifikat (DIN 55 350-18-4.2.2) M facturer's Ir

Dieses Gerat wurde unter strengan HEIDENHAIN- Kalibriernormal ERP 880 TK This unit has been manL

pection Certificate (DIN 55 350-18-4.2.2)
andi

Qualititsnormen hergestellt und geprift.
Die Positic wung liegt innerhalb der G igkeitskl 5"

Kalibrierzeichen 50-DKD-K-12901
Kalibrierdatum _ 02-03

with the stringent quality standards of HEIDENHAIN.
The position error lies within the accuracy grade + 5"

in Calibration standard ERP 880 TK
50-DKD-K-12901
02-03

Calibration number
Calibration date
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Versions mécaniques des appareils et montage

RCN, RON, RPN

Les systemes de mesure angulaire RCN,
RON et RPN sont pourvus d'un roulement,
d'un arbre creux et d'un accouplement inté-
gré rapporté sur le stator. L'arbre a mesurer
est relié directement a celui du systéme de
mesure angulaire. L'affectation de la marque
de référence a une position angulaire don-
née de |'arbre moteur peut étre réglée de
I'arriere de |'appareil pendant le montage.
Structure: Le disque gradué est relié rigide-
ment a |'arbre creux. La téte captrice est
logée sur l'arbre avec roulements a billes et
reliée au boitier par un accouplement stato-
rique. Lors d'une accélération angulaire de
I'arbre, I'accouplement n‘a a enregistrer
que le couple de rotation résultant du frot-
tement du roulement. Les systémes de
mesure angulaire avec accouplement stato-
rigue ont donc un excellent comportement
dynamique.

Montage

Le boitier des RCN, RON et RPN est monté
sur la partie fixe de la machine au moyen
d'une flasque vissable avec anneau de cen-
trage. Les liquides sont évacués aisément
gréce aux cannelures de la flasque.

Accouplement sur I'arbre avec écrou

a anneau

Les capteurs des séries RCN, RON et RPN
présentent un arbre creux traversant. Lors
du montage, I'arbre creux du systéeme de
mesure angulaire est glissé sur l'arbre de la
machine et fixé par la face frontale au moyen
d'un écrou a anneau. L'outil de montage
facilite le serrage de I'écrou a anneau.

Accouplement sur I'arbre du RON 905
Le RON 905 posséde un arbre creux
ouvert sur une face. Le montage du coté
de I'arbre moteur est réalisé a l'aide d'une
vis centrale axiale.

Accouplement sur I'arbre par la face
frontale

Il est souvent utile — notamment sur les pla-
teaux circulaires — d'intégrer le systéme de
mesure angulaire de maniére a ce qu'il soit
librement accessible lorsque le rotor est re-
levé. Ce montage par le dessus permet de
réduire les temps de montage, de faciliter la
maintenance et d’améliorer la précision car
le systeme de mesure est placé plus pres
du roulement du plateau circulaire et du plan
de mesure/d'usinage. L'accouplement de
I'arbre creux est réalisé au moyen de trous
taraudés situés sur la face frontale a I'aide
d'éléments spéciaux adaptés a chaque
construction (non compris dans la fourniture).
Pour respecter les données de circularité et
de battement axial lors de I'accouplement
sur I'arbre par la face frontale, il faut utiliser
comme surface de montage le percage
interne (D et la surface d'épaulement ).
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Accouplement intégré

Arbre creux

Source
lumineuse LED
avec condenseur

Eléments photoélectriques

Disque gradué DIADUR

Coupe schématique du systéme de mesure angulaire RON 886

outil de
montage

écrou a
anneau

Montage d'un systeme de mesure angulaire avec arbre creux
traversant

B réalisation par le client

144 rotor

RCN 729

stator

\&ﬁ

Exemple d'accouplement sur I'arbre par la face frontale du RCN 729



Ecrous a anneau pour RCN, RON et RPN
Pour les systemes de mesure angulaire
RCN, RON et RPN avec roulement, arbre
creux traversant et accouplement intégreé,
HEIDENHAIN propose des écrous a anneau
spéciaux. La tolérance du filetage de I'arbre
moteur doit étre choisie de maniere a ce
que les écrous a anneau puissent étre
facilement vissés avec un faible jeu axial.
Ceci garantit une charge homogene

de la liaison avec I'arbre moteur et permet
d'éviter une déformation de I'arbre creux

du systeme de mesure angulaire. .
Ecrou & anneau

e or e

Ecrou a anneau pour RON/RCN 200
Arbre creux & 20 mm: ID 336669-03

Ecrou a anneau
pour RON 785
Arbre creux & 50 mm: ID 336669-05

Ecrou a anneau

pour RON 786; RON/RPN 886
RCN 72x/RCN 82x

Arbre creux & 60 mm: ID 336669-01

Ecrou a anneau
pour RCN 72x/RCN 82x
Arbre creux & 100 mm: ID 336669-06

Ecrou a anneau
pour série
RxN 700/800

Outil de montage

pour écrous a anneau HEIDENHAIN
L'outil de montage permet de visser
I'écrou a anneau. Ses pointes s'accrochent
dans les trous des écrous a anneau. A
I'aide d'une clé dynamométrique, on peut
respecter le couple de serrage requis.

Outil de montage

pour écrous a anneau avec

arbre creux @ 20 mm  ID 530334-03
arbre creux & 50 mm  |D 530334-05
arbre creux @ 60 mm  ID 530334-01
arbre creux & 100 mm  |ID 530334-06

0.5+0.1 x 45° 60°
X
=
~ X
S -
H N o =)
o 2 ol g
iy o
Q Q g 8 &
el o Q
Q| Hl T
+ o™
3 @
4+1 | 2
<l Q
4x90° S
[4]@ 0.25 .
*) Diameétre de flanc
0.5+0.1 x 45° 0.2+0.05 x 45°
Ses
X
s -
S
H
™
o
Q
45+0.5
8 *) Diamétre de flanc
4 x 90°
&2 0.25
Ecrou a L1 L2 D1 D2 D3 B
anneau pour
arbre creux @62+0.2 | | 55| | (T 49.052 &49.469 | (&50.06) | 1
50 +0.075) +0.059
arbrecreux | ©@70+0.2 | [@65] | (@59.0562 | @59.469 | (T 60.06) | 1
@ 60 +0.075) +0.059
arbre creux | @ 114+0.2 | [@ 107]| (@ 98.538 | (©99.163 | (@ 1,5
@ 100 +0.095) +0.07) 100.067)
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Versions mécaniques des appareils et montage

ROD

Les systéemes de mesure angulaire ROD
nécessitent |'utilisation d'un accouplement
séparé pour étre montés sur |'arbre, coté
rotor. Cet accouplement sert a corriger les
erreurs d'alignement et les jeux axiaux
entre les arbres et permet d'éviter un trop
grand effort sur le roulement du systeme
de mesure angulaire. Pour atteindre de
grandes précisions, il faut aligner entre eux
de maniere optimale I'arbre du systeme de
mesure angulaire et I'arbre de la machine.
LLe programme de fabrication HEIDENHAIN
comporte des accouplements a membrane
ainsi que des accouplements plats congus
pour l'accouplement cété rotor des
systemes de mesure angulaire ROD.

Montage

Les systéemes de mesure angulaire ROD
sont équipés d'une flasque a visser avec
anneau de centrage. L'arbre du capteur est
relié a I'arbre de la machine par un
accouplement plat ou a membrane.

Accouplements d'arbre

Cet accouplement sert a corriger les jeux
axiaux et les erreurs d'alignement entre
I'arbre du systeme de mesure angulaire et
I'arbre a mesurer et permet d'éviter un trop
grand effort sur le roulement du systeme
de mesure angulaire.

Désaxage radial A @E

Erreur angulaire o %

Désaxage axial &

Accouplement d'arbre K 03

Série ROD 200

Exemple de
montage
ROD 880

Plateau circulaire

Dispositif
complémentaire
pour protéger
contre le liquide
suintant

Accouplement

ROD 880 d'arbre

Montage d'un
ROD

ROD

S e
Anneau de centrage <

Accouplement plat

r

K18

Accoupl. a membrane| Accouplement plat

Série ROD 700, série ROD 800

K01 K15
Accoupl. a membrane| Accouplement plat

K16
Accouplement plat

Diameétre du moyeu 10 mm

14 mm

Erreur de transmission +2"

cinématique

|¢3“

avec A< 0,7 mm et o0 < 0,09°

+1" +0,5"
avec A < 0,056 mm et o < 0,03°

Résistance a la torsion 1500 Nm/rad

1200 Nm/rad

4000 Nm/rad 6000 Nm/rad 4000 Nm/rad

Couple de rotation adm. | 0,2 Nm 0,5Nm

Désaxage radial adm. A <0,3mm

Erreur angulaire adm. o <0,5° <0,2° <0,5°
Désaxage axial adm. 6 <0,2 mm <0,1T mm <1mm
Moment d‘inertie (env.) 20-10° I<gm2 75.10° kgm2 200 - 10°® kgm2 400 - 10° I<gm2
Vitesse de rotation adm. | 10000 tours/min. 1000 tours/min. 3000 tours/min. 1000 tours/min.

Couple de serrage 1,2 Nm 2,5Nm 1,2 Nm

des vis (env.)

Poids 100 g 17 g 180 g 2509 410 g
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Accouplement a membrane K 03
ID 200313-04

Accouplement plat K 18
ID 202227-01

Accouplement a membrane K 01
ID 200301-02

Accouplement plat K 15
ID 255797-01

Accouplement plat K 16
ID 258878-01

Dimensions en mm

Tolerancing ISO 8015
ISO 2768 - m H

M3 ISO 4762 @

3 E% 8
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Généralités relatives aux caractéristiques mécaniques

Indice de protection

Sauf indication contraire, tous les systemes
de mesure angulaire RCN, RON, RPN et
ROD ont l'indice de protection IP 67 selon
EN 60529 ou IEC 60529. Ces données
concernent le boitier et la sortie du cable.
L'entrée de I'arbre a I'indice de protection
IP 64.

Les eaux de projection ne doivent pas
avoir d'effet néfaste sur les composants de
I'appareil. Si I'indice standard IP 64 devait
s'avérer insuffisant pour I'entrée de I'arbre,
par exemple lors d'un montage vertical du
systeme de mesure angulaire, il faut alors
la protéger par des joints en labyrinthe
supplémentaires.

Les systéemes de mesure angulaire RCN,
RON, RPN et ROD sont équipés d'un
raccordement de pressurisation. L'injection
d'air comprimé avec une légére
surpression permet d'améliorer I'immunité
aux salissures.

HEIDENHAIN propose a cet effet le sys-
téme de pressurisation DA 300 (combi-
naison de filtres avec régulateur de pres-
sion et accessoires de raccordement). En
matiere d'impuretés, I'air comprimé a in-
jecter doit étre conforme aux normes de

qualité selon DIN-ISO 8573-1:

e Taille des particules et densité max. d'impu-
retés: classe 4 (taille max. des particules
15 um, densité max. des particules
8 mg/ms)

e Teneur totale en huile: classe 4 (quantité
d'huile 5 mg/m3’

e Point de condensation de pression
max.(+29 °C a 10 - 105 Pa); pas de classe

Le raccordement sur les systemes de
mesure angulaire RCN/RON/RPN et ROD
nécessite les pieces suivantes:

Buse de raccordement M5 pour
RCN/RON/RPN/ROD

avec joint et régulateur & 0,3 mm
pour débit d'air 1 & 4 |/min.

ID 207835-04

Raccord a vis M5, orientable
avec joint
ID 207834-02

Plage de température

Les systemes de mesure angulaire sont
contrélés a une température de référence
de 22 °C. La précision-systéme du sys-
téme de mesure indiquée sur le proces-
verbal de mesure est valable a cette
température.

La plage de température de travail
indigue entre quelles limites de tempéra-
ture ambiante les systemes de mesure
angulaire peuvent fonctionner.

La plage de température de stockage de
—30 a 80 °C est valable pour I'appareil dans
son emballage. Avec le RON 905, la plage
de température de stockage de —-30 a

50 °C ne devrait pas étre dépassée.

Si vous désirez d'autres informations,
demandez-nous notre Information sur
Produit DA 300.



Protection contre les contacts
accidentels

Une fois le montage effectué, les parties
en rotation (accouplements d'arbre sur les
ROD, bagues de serrage sur les RCN, RON
et RPN) doivent étre protégées de maniére
satisfaisante afin d'éviter tous contacts
accidentels.

Accélérations

En service et pendant le montage, les

systemes de mesure angulaire sont

soumis a des accélérations de types
divers.

e Sur tous les systemes de mesure
angulaire RCN, RON, RPN et ROD,
|'accélération angulaire admissible est
supérieure a 10° rad/s?.

e | es valeurs limites de la tenue aux
vibrations sont conformes a la norme
EN 60068-2-6.

e | es valeurs limites de I'accélération
admissible (coup semi-sinusoidal) par
rapport a la résistance aux chocs et aux
coups sont valables pour une durée de
6 ms (EN 60068-2-27).

Il faut éviter impérativement de porter
des coups de maillet ou autres outils, par
exemple lors de I'alignement de I'appareil.

Fréquence propre fg d'accouplement

Un systeme ressort élastique/masse est
formé sur les systémes de mesure angu-
laire ROD par le rotor et I'accouplement
d'arbre, et sur les RCN, RON et RPN, par le
stator et I'accouplement statorique.

La fréquence propre fg doit étre la plus
élevée possible. Sur les systemes de
mesure angulaire RCN, RON et RPN, les
plages de fréquence sont indiquées dans
les caractéristiques techniques ou les fré-
qguences propres du systeme de mesure
n'engendrent pas d'erreurs de position
significatives dans le sens de la mesure.

La condition requise pour obtenir une fré-
qguence propre élevée sur les systémes de
mesure angulaire ROD est |'utilisation
d'un accouplement d'arbre ayant une
constante d'élasticité a la torsion C élevée.

_ 1 \/E
fe= 2.7 I
fe: Fréquence propre en Hz
C: Constante d'élasticité a la torsion de

I'accouplement d'arbre en Nm/rad:
I: Couple d'inertie du rotor en kgm2

Si, en plus, des accélérations radiales et/ou
axiales se manifestent, la rigidité du roule-
ment, du stator du systeme de mesure
ainsi que de I'accouplement se répercutent.
Si vous rencontrez ce types de contraintes
dans vos applications, nous vous conseillons
de prendre contact avec HEIDENHAIN.

Piéces soumises a l'usure

Les systemes de mesure de HEIDENHAIN

contiennent des composants soumis a une

usure résultant de |'utilisation et de la

manipulation. Il s'agit notamment des

pieces suivantes:

e Source lumineuse LED

e Cables soumis a une courbure fréquente

et également sur les systémes de mesure

avec roulement:

e Roulement

e Anneaux d'étanchéité de I'arbre sur les
capteurs rotatifs et systémes de mesure
angulaire

e | evres d'étanchéité sur les systemes de
mesure linéaire étanches

Tests-systéme

En regle générale, les systemes de me-
sure HEIDENHAIN sont des composants
intégrés a l'intérieur de systemes com-
plets. Dans ce cas et indépendamment
des caractéristiques du systeme de me-
sure, il convient de tester le systeme
complet de maniére approfondie.

Les valeurs techniques indiquées dans
ce catalogue portent plus particuliere-
ment sur le systeme de mesure et non
pas sur le systeme complet. Lutilisateur
engage sa propre responsabilité dans le
cas d'une mise en oeuvre du systeme
de mesure en dehors de la plage de va-
leurs spécifiées ou dans le cadre d'une
utilisation non conforme a la destination
de I'appareil. Sur les systemes orientés
vers |le concept de sécurité, vérifier la
valeur de position du systéme de me-
sure apres la mise sous tension du sys-
téme hiérarchiquement supérieur.

Montage

Seule la brochure des instructions de mon-
tage livrée avec |'appareil est valable pour
les étapes et cotes a respecter lors du
montage. Toutes les données relatives au
montage évoquées dans ce catalogue
sont provisoires et ne constituent pas un
engagement; elles ne sont pas contrac-
tuelles.

DIADUR et AURODUR sont
des marques déposées de la société
DR. JOHANNES HEIDENHAIN GmbH, Traunreut.
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Série RCN 200

e Accouplement statorique intégré
e Arbre creux traversant 9 20 mm
e Précision du systéme £ 5” et £2,5"

Dimensions en mm

Tolerancing ISO 8015
ISO 2768 - m H
<6 mm: £0.2 mm
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Cable radial, utilisable aussi axialement
= Roulement
® = Cotes d'encombrement client
® = Marque de la position 0° (+ 5°)
£~ Sens de déplacement de I'arbre pour signaux
de sortie conformes a la description de l'interface
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Précision systéme +25" +5”
D1 & 20H6 ® & 20H7 ®
D2 & 30H6 ® & 30H7 ®
D3 & 2096 ® & 20g7 ®
T 0.01 0.02




Absolus

RCN 228 RCN 227F RCN 227 M

RCN 226 RCN 223F RCN 223 M
Valeurs absolues EnDat 2.2 EnDat 2.2 Serial Interface Fanuc Mitsubishi High Speed
de position Serial Interface
Désignation (commande)* | EnDat 22 EnDat 02 Fanuc 02 Mit 02-4

Positions/tour

RCN 228: 268435456 (28 bits)
RCN 226: 67 108864 (26 bits)

RCN 227:134217728 (27 bits)
RCN 223: 8388608 (23 bits)

Vitesse rotation max. électr.

< 1500 tours/min.

Fréquence d'horloge <8 MHz <2 MHz -

Durée de calcul tcg 5 us -

Signaux incrémentaux - U 1Vee -

Nombre de traits - 16384 -

Fréquence limite -3 dB - > 180 kHz -

Résolution_ consei_ll_ée 0,0001°

pour enregistr. position

Précision du systeme* RCN 228 + 2,5" RCN 227F: + 2,5" RCN 227 M: + 2,5"
RCN 226: + 5" RCN 223F: + 5" RCN 223M: £ 5"

Tension d'alimentation
sans charge

3,6V ab,25V surle systeme de mesure/350 mA max.

Raccordement électrique

Céble 1T m,
avec prise d'acc. M12

Cable 1 m,
avec prise d'acc. M23

Cable 1 m, avec prise d'accouplement M23

1)

Longueur de cable max. ' | 150 m 30m 25 m
Arbre Arbre creux traversant D = 20 mm
Vitesse rot. max. méc. < 3000 tours/min.
Couple au démarrage <0,08Nma20°C
Moment d'inertie du rotor | 73 - 10° kgm2
Fréquence propre > 1200 Hz
Déplacement axial adm. | + 0,1 mm
de I'arbre moteur
Vibrations 55 a 2000 Hz < 100 m/s (EN 60068-2-6)
Chocs 6 ms <1000 mys? (EN 60068-2-27)
Température de travail avec précision + 2,5 0a5b0°C
avec précision + 5”: Céable mobile -10a70°C

Pose fixe du cable —20a 70 °C

Indice de protection IP 64
EN 60529
Poids env. 0,8 kg

* aindiquer SVP a la commande

"V avec cable HEIDENHAIN
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Série RON 200

e Accouplement statorique intégré
e Arbre creux traversant 9 20 mm
e Précision du systéme +5” et £2,5"

Dimensions en mm

Tolerancing ISO 8015
ISO 2768 - m H
<6 mm: £0.2 mm
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Céble radial, utilisable aussi axialement Précision systéme | +2.5" +5"
= Roulement D1 @ 20H6 ® @ 20H7 ®
® = Cotes d'encombrement client D2 2 30H6 ® & 30H7 ®

@ = Position du signal de référence (+ 5°)
() Sens de déplacement de I'arbre pour signaux
de sortie conformes a la description de l'interface

D3 & 2096 ® & 2097 ®
T 0.01 0.02
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Incrémentaux

RON 225 RON 275 RON 275 RON 285 RON 287
Signaux incrémentaux [LITTLx 2 MLATTL x5 MLITTL x 10 o 1Vee
Nombre de traits 9000 18000 18000 18000
Interpolation intégrée* par 2 par 5 par 10
Signaux de sortie/tour 18000 90000 180000
Marque de référence* une RON 2xx: une

RON 2xxC: a distances codées

Fréquence limite =3 dB - - - > 180 kHz
Fréquence de sortie <1 MHz <250 kHz <1 MHz -
Ecart entre les fronts a >0,125 us > 0,96 us > 0,22 ys -
Vitesse rotation max. électr. | — < 166 tours/min. < 333 tours/min. -
Résolution conseillée 0,005° 0,001° 0,0005° 0,0001°
pour enregistr. position
Précision du systéeme +5" + 2,5
Tension d'alimentation 5V £ 10 %/150 mA max.
sans charge
Raccordement électrique* | Cable 1 m, avec ou sans prise d'accouplement M23
Longueur de cable max." | 50 m 150 m
Arbre Arbre creux traversant D = 20 mm
Vitesse rot. max. méc. < 3000 tours/min.
Couple au démarrage <0,08Nma20°C
Moment d'inertie du rotor | 73 - 10° kgm2
Fréquence propre > 1200 Hz
Déplacement axialadm. | + 0,1 mm
de I'arbre moteur
Vibrations 55 a 2000 Hz < 100 m/s> (EN 60068-2-6)
Chocs 6 ms <1000 mys” (EN 60068-2-27)
Température de travail Céble mobile: -10a70°C 0ab0°C

Céble en pose fixe: —20a70°C
Indice de protection IP 64
EN 60529
Poids env. 0,8 kg

* aindiquer SVP a la commande

" avec cable HEIDENHAIN
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RON 785

e Accouplement statorique intégré
e Arbre creux traversant @ 50 mm
e Précision du systéme * 2“

Dimensions en mm

Tolerancing ISO 8015
ISO 2768 - m H
<6 mm: £0.2 mm
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Cable radial, utilisable aussi axialement 3.5+0.1
= Roulement

® = Cotes d'encombrement client

@ = représenté avec pivotement de 45°
() Sens de déplacement de I'arbre pour signaux de sortie conformes & la description de l'interface
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Incrémental

RON 785
Signaux incrémentaux U 1Vee
Nombre de traits 18000
Marque de référence* RON 785: une

RON 785 C: a distances codées

Fréquence limite -3 dB > 180 kHz
Résolution conseillée 0,0001°
pour enregistr. position

Précision du systéeme 12

Tension d'alimentation
sans charge

5V £ 10 %/150 mA max.

Raccordement électrique*

Cable 1 m, avec ou sans prise d'accouplement M23

Longueur de cable max."

150 m

Arbre

Arbre creux traversant D = 50 mm

Vitesse rot. max. méc.

< 1000 tours/min.

Couple au démarrage

<05Nma20°C

Moment d'inertie du rotor

1,05 - 10° kgm?

Fréquence propre

> 1000 Hz

Déplacement axial adm.
de I'arbre moteur

+0,7Tmm

Vibrations 55 & 2000 Hz
Chocs 6 ms

< 100 m/s (EN 60068-2-6)
<1000 m/s” (EN 60068-2-27)

Température de travail 0ab0°C
Indice de protection IP 64

EN 60529

Poids env. 2,5 kg

* aindiquer SVP a la commande

" avec cable HEIDENHAIN
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Série RCN 700/RCN 800

e Accouplement statorique intégré
e Arbre creux traversant @ 60 mm
e Précision du systéeme £2” ou = 1”

Dimensions en mm

Tolerancing ISO 8015
ISO 2768 - m H
<6 mm: £0.2 mm
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Cable radial, utilisable aussi axialement 3 3 @ 180H7 ®
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. . ; > ‘
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@ Sens de déplacement de I'arbre @ 188

pour signaux de sortie conformes
a la description de l'interface
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Absolus

RCN 729 RCN 729 RCN 727F RCN 727M
RCN 829 RCN 829 RCN 827F RCN 827M
Valeurs absolues EnDat 2.2 EnDat 2.2 Serial Interface Fanuc 02 | Mitsubishi High Speed
de position Serial Interface
Désignation (commande)* | EnDat 22 EnDat 02 Fanuc 02 Mit 02-4
Positions/tour 536870912 (29 bits) 134217728 (27 bits)
Vitesse rotation max. électr. | < 300 tours/min. pour valeur de position constante
Fréquence d'horloge <8 MHz <2 MHz -
Durée de calcul teg 5 us -
Signaux incrémentaux - o 1Vee -
Nombre de traits* - 32768 —
Fréquence limite -3 dB - > 180 kHz -
Résolution conseillée RCN 72x:0,0001°
pour enregistr. position RCN 82x:0,00005°
Précision du systeme RCN 72x: + 2"
RCN 82x: + 1"
Tension d'alimentation 3,6 a 5,25 V/350 mA max.
sans charge
Raccordement électrique* | Cable 1 m, Cable 1 m, avec ou sans prise d'accouplement M23
avec prise d'acc. M12
Longueur de cable max.” | 150 m 30m 25m

Arbre

Arbre creux traversant D = 60 mm

Vitesse rot. max. méc.

< 1000 tours/min.

Couple au démarrage

<05Nma20°C

Moment d'inertie du rotor | 1,3 - 10° kgm2
Fréquence propre > 1000 Hz
Déplacement axial adm. | <+ 0,1 mm

de I'arbre moteur

Vibrations 55 & 2000 Hz
Chocs 6 ms

< 100 m/s (EN 60068-2-6)
<1000 m/s” (EN 60068-2-27)

Température de travail 0ab0°C
Indice de protection IP 64

EN 60529

Poids env. 2,8 kg

* aindiquer SVP a la commande

" avec cable HEIDENHAIN
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Série RCN 700/RCN 800

e Accouplement statorique intégré
e Arbre creux traversant 9 100 mm
e Précision du systéme = 2" ou = 1”

Dimensions en mm

Tolerancing ISO 8015
ISO 2768 - m H
<6 mm: £0.2 mm
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Cable radial, utilisable aussi axialement

= Roulement
® = Cotes d'encombrement client

32

M100 x 1.5

@ = représenté avec pivotement de 45°

{7 Sens de déplacement de I'arbre pour signaux de sortie

conformes a la description de l'interface




Absolus

RCN 729 RCN 729 RCN 727F RCN 727M
RCN 829 RCN 829 RCN 827F RCN 827M
Valeurs absolues EnDat 2.2 EnDat 2.2 Serial Interface Fanuc 02 | Mitsubishi High Speed
de position Serial Interface
Désignation (commande)* | EnDat 22 EnDat 02 Fanuc 02 Mit 02-4
Positions/tour 536870912 (29 bits) 134217728 (27 bits)
Vitesse rotation max. électr. | < 300 tours/min. pour valeur de position constante
Fréquence d'horloge <8 MHz <2 MHz -
Durée de calcul teg 5 us -
Signaux incrémentaux - o 1Vee -
Nombre de traits* - 32768 —
Fréquence limite -3 dB - > 180 kHz -
Résolution conseillée RCN 72x:0,0001°
pour enregistr. position RCN 82x:0,00005°
Précision du systeme RCN 72x: + 2"
RCN 82x: + 1"
Tension d'alimentation 3,6 a 5,25 V/350 mA max.
sans charge
Raccordement électrique* | Cable 1 m, Cable 1 m, avec ou sans prise d'accouplement M23
avec prise d'acc. M12
Longueur de cable max.” | 150 m 30m 25m

Arbre

Arbre creux traversant D = 100 mm

Vitesse rot. max. méc.

< 1000 tours/min.

Couple au démarrage

<15Nma20°C

Moment d'inertie du rotor | 3,3 - 10° kgm2
Fréquence propre > 900 Hz
Déplacement axial adm. | <+ 0,1 mm

de I'arbre moteur

Vibrations 55 & 2000 Hz
Chocs 6 ms

< 100 m/s (EN 60068-2-6)
<1000 m/s” (EN 60068-2-27)

Température de travail 0ab0°C
Indice de protection IP 64

EN 60529

Poids env. 2,6 kg

* aindiquer SVP a la commande

" avec cable HEIDENHAIN
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RON 786/RON 886/RPN 886

e Accouplement statorique intégré
e Arbre creux traversant @ 60 mm
e Précision du systeme £2” ou £ 1”

Dimensions en mm

Tolerancing ISO 8015

SO 2768 -m H

<6 mm: 0.2 mm
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Céble radial, utilisable aussi axialement

= Roulement

® = Cotes d'encombrement client

@ = représenté avec pivotement de 45°

() Sens de déplacement de I'arbre
pour signaux de sortie conformes
a la description de l'interface
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Incrémentaux

RON 786 RON 886 RPN 886
Signaux incrémentaux U 1Vee
Nombre de traits* 18000 36000 90000
36000 (£ 180000 périodes de signal)
Marque de référence* RON x86: une une
RON x86 C: a distances codées
Fréquence limite -3 dB > 180 kHz > 800 kHz
-6 dB > 1300 kHz
Résolution conseillée 0,0001° 0,00005° 0,00001°
pour enregistr. position
Précision du systéeme +2" + 1"

Tension d'alimentation
sans charge

5V £ 10 %/150 mA max.

5V £ 10 %/250 mA max.

Raccordement électrique*

Cable 1 m, avec ou sans prise d'accouplement M23

Longueur de cable max."

150 m

Arbre

Arbre creux traversant D = 60 mm

Vitesse rot. max. méc.

< 1000 tours/min.

Couple au démarrage

<0,56Nma20°C

Moment d'inertie du rotor | 1,2 - 10° kgm2
Fréquence propre > 1000 Hz > 500 Hz
Déplacement axialadm. | <+ 0,7 mm

de I'arbre moteur

Vibrations 55 a 2000 Hz
Chocs 6 ms

< 100 m/s® (EN 60068-2-6)
<1000 my/s? (EN 60068-2-27)

< 50 m/s® (EN 60068-2-6)
<1000 m/s? (EN 60068-2-27)

Température de travail 0abo°C
Indice de protection IP 64

EN 60529

Poids env. 2,5 kg

* aindiquer SVP a la commande

" avec cable HEIDENHAIN
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RON 905

e Accouplement statorique intégré
¢ Arbre creux ouvert sur un coté
e Précision du systéeme % 0,4"

Dimensions en mm

Tolerancing ISO 8015
ISO 2768 - m H
<6 mm: 0.2 mm
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Cable radial, utilisable aussi axialement

= Roulement

® = Cotes d'encombrement client

() Sens de rotation de |'arbre pour signaux de sortie |, en retard sur Iy
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Incrémental

RON 905
Signaux incrémentaux N 11 pAcc
Nombre de traits 36000
Marque de référence une
Fréquence limite -3 dB > 40 kHz
Résolution consei_l!ée 0,00001°
pour enregistr. position
Précision du systéeme +0,4"

Tension d'alimentation
sans charge

5V + 5 %/250 mA max.

Raccordement électrique

Cable 1 m, avec prise M23

Longueur de cable max."

15 m

Arbre

Arbre creux ouvert sur un coté

Vitesse rot. max. méc.

<100 traits/tour

Couple au démarrage

<0,06 Nm a20°C

Moment d'inertie du rotor

0,345 - 10° kgm?

Fréquence propre > 350 Hz

Déplacement axial adm. | <+ 0,2 mm

de I'arbre moteur

Vibrations 55 a4 2000 Hz < 50 m/s2 (EN 60068-2-6)
Chocs 6 ms <1000 m/s? (EN 60068-2-27)
Température de travail 10a30°C

Indice de protection IP 64

EN 60529

Poids env. 4 kg

" avec cable HEIDENHAIN
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Série ROD 200

e Pour accouplement d'arbre séparé
e Précision du systéeme *5”

Dimensions en mm

Tolerancing ISO 8015
ISO 2768 - m H
<6 mm: £0.2 mm
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Cable radial, utilisable aussi axialement
= Roulement
@ = Position de la marque de référence,
ROD 220/270/280: +10°
ROD 280C: +5°
() Sens de déplacement de I'arbre pour signaux de sortie conformes a la description de I'interface
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Incrémentaux

ROD 220 ROD 270 ROD 280
Signaux incrémentaux [LITTLx 2 [TLITTL x 10 o 1Vee
Nombre de traits 9000 18000 18000
Interpolation intégrée par 2 par 10 -
Signaux de sortie/tour 18000 180000 18000
Marque de référence* une ROD 280: une

ROD 280C: a distances codées

Fréequence limite -3 dB - - > 180 kHz
Fréquence de sortie <1 MHz <1 MHz -
Ecart entre les fronts a >0,125 us > 0,22 us -
Vitesse rotation max. électr. | 3333 tours/min. < 333 tours/min. -
Résolution conseillée 0,005° 0,0005° 0,0001°
pour enregistr. position
Précision du systeme +5"
Tension d'alimentation 5V £ 10 %/150 mA max.
sans charge
Raccordement électrique* | Cable 1 m, avec ou sans prise d'accouplement M23
Longueur de cable max.” | 100 m 150 m

Arbre

Arbre plein D = 10 mm

Vitesse rot. max. méc.

< 10000 tours/min.

Couple au démarrage

<0,00 Nma20°C

Moment d'inertie du rotor

20 - 10 kgm?

Charge adm. sur I'arbre

axiale: 10 N
radiale: 10 N en bout d'arbre

Vibrations 55 a 2000 Hz
Chocs 6 ms

100 m/s> (EN 60068-2-6)

<
< 1000 m/s’ (EN 60068-2-27)

Température de travail

Céble mobile: -10a70°C
Céble en pose fixe: —20a70°C

Indice de protection IP 64
EN 60529
Poids env. 0,7 kg

* aindiquer SVP a la commande

" avec cable HEIDENHAIN
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ROD 780/ROD 880

e Pour accouplement d'arbre séparé
e Précision du systeme ROD 780: + 2"
ROD 880: + 1”

Dimensions en mm

Tolerancing ISO 8015
ISO 2768 - m H
<6 mm: 0.2 mm
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Cable radial, utilisable aussi axialement
= Roulement
(Y Sens de déplacement de I'arbre pour signaux de sortie conformes 4 la description de I'interface
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Incrémentaux

ROD 780 ROD 880
Signaux incrémentaux U 1Vee
Nombre de traits* 18000 36000
36000
Marque de référence* ROD x80: une

ROD x80C: a distances codées

Fréquence limite -3 dB > 180 kHz

Résolution conseillée 0,0001° 0,00005°
pour enregistr. position

Précision du systéeme +2" +1"

Tension d'alimentation
sans charge

5V + 10 %/150 mA max.

Raccordement électrique*

Cable 1 m, avec ou sans prise d'accouplement M23

Longueur de cable max."

150 m

Arbre

Arbre plein D = 14 mm

Vitesse rot. max. méc.

< 1000 tours/min.

Couple au démarrage

<0,012Nma20°C

Moment d'inertie du rotor

0,36 - 10° kgm?

Charge adm. sur I'arbre

axiale: 30 N
radiale:30 N en bout d'arbre

Vibrations 55 a 2000 Hz
Chocs 6 ms

<100 m/s” (EN 60068-2-6)
<300 mys? (EN 60068-2-27)

Température de travail 0ab0°C
Indice de protection IP 64

EN 60529

Poids env. 2,0 kg

* aindiquer SVP a la commande

" avec cable HEIDENHAIN
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Interfaces

Signaux incrementaux "\ 1 Vcc

Les systemes de mesure HEIDENHAIN
équipés de l'interface "\ 1 Vcc délivrent
des signaux de tension capables de subir
une forte interpolation

Les signaux incrémentaux sinusoidaux A
et B sont déphasés de 90° él. et leur ampli-
tude classique est de 1 Vcc. Le train des si-
gnaux de sortie représenté ici — B en retard
sur A —illustre le sens de déplacement indi-
qué sur le plan d'encombrement.

Le signal de référence R a une partie utile
G d'environ 0,5 V. A proximité de la marque
de référence, le signal de sortie peut des-
cendre a une valeur de repos H jusqu’a

1,7 V. Ceci ne doit pas entrainer une surmo-
dulation de I'electronique consécutive. Les
crétes de signal peuvent également appa-
raitre avec une amplitude G au niveau de
repos bas.

'amplitude du signal indiquée est valable
pour la tension d'alimentation appliquée
sur le systeme de mesure et précisée dans
les caractéristiques techniques. Elle se
référe & une mesure différentielle a impé-
dance de 120 ohms entre les sorties con-
nexes. L'amplitude du signal varie en fonc-
tion de I'augmentation de la fréquence. La
fréquence limite donne la fréquence a
laguelle une certaine fraction de I'amplitude
d'origine du signal est conservée:
e Fréquence limite a =3 dB:

70 % de I'amplitude du signal
e Fréquence limite a -6 dB:

50 % de I'amplitude du signal

Interpolation/résolution/pas de mesure
Les signaux de sortie de l'interface 1 Vcc
sont généralement interpolés dans I'élec-
tronigue consécutive de maniére a obtenir
des résolutions suffisamment élevées.
Pour I'asservissement de vitesse, on utilise
frégquemment des facteurs d'interpolation
supérieurs a 1000 pour conserver des infor
mations de vitesse exploitables, y compris
a des vitesses réduites.

Les caractéristiques technigues comportent
des résolutions conseillées pour |'enregis-
trement de position. Pour les applications
spéciales, d'autres résolutions sont égale-

ment possibles.

Résistance aux courts-circuits

Un bref court-circuit sur une sortie de
signal a 0V ou Up n'engendre pas une
panne de |'appareil mais il ne s'agit pas non
plus d'un état de fonctionnement admis.

Court-circuit a 20°C 125 °C
une sortie < 3min. | <1 min.
toutes les sorties | <20 s <bs
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Interface Signaux de tension sinusoidaux “\~ 1V¢c

Signaux 2 signaux sinusoidaux A et B

incrémentaux Amplitude du signal M: 0,6a1,2Vcc; 1Vee typ.
Ecart de symétrie |P — N|/2M: < 0,065
Rapport de signal Ma/Mg: 0,8a1,25
Angle de phase [p1 + ¢2|/2: 90° + 10° él.

Signal de référence | 1 ou plusieurs crétes de signal R
Partie utile G: 0,2a0,85V
Valeur de repos H: 0,04Va1,7V
Ecart de commutation E, F: >40mV
Passages a zéro K, L: 180° + 90° él.

Cable de liaison

Longueur du cable
Durée du signal

Cable HEIDENHAIN blindé

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

150 m max. avec capacité linéique de 90 pF/m
6 ns/m

Les éventuelles restrictions de tolérances susceptibles de s'appliquer aux systemes de
mesure sont précisées dans les caractéristiques techniques.

Période de signal
360° él.

. 5 N\

S/ S

K L
G E
R ——
0 L T — | o
| [ -
360° .
(valeur nominale) H
T T
I/ I/’/
A, B, R mesurés avec oscilloscope en mode différentiel|
Fréquence limite
Courbe caractéris-
tique de I'amplitude
du signal en fonction ‘ 100
. 90
de la fréquence de — 80 ~
balayage X 70 N
® 60 N\,
c
S 50
(7]
g 4
=
E
S 30
£
<
- Freguence I!m!te a -3dB Fréquence
— Fréquence limite a -6dB
de balayage [kHz]




Circuit a I'entrée de
I'électronique consécutive

Dimensionnement

Amplificateur opérationnel MC 34074
Zo=120Q

Ry =10 kQ und C1 = 100 pF

Ry =34,8 kQ und Cy = 10 pF

Signaux
incrémentaux

Systéeme de mesure
Signal de référence i

Ra <100 Q, 24 Q typ.
Ca < 50 pF
Zla< TmA

A+, B+, R+

Electronique consécutive

Up=25V+05V
(par rapport au 0V de la

Ug==+15V
Uq env. Ug

tension d'alimentation)

Fréquence limite a -3dB du circuit

env. 450 kHz
env. 50 kHz avec Cqy = 1000 pF
et Co = 82 pF

Cette variante de circuit réduit la largeur de
bande du circuit mais, en revanche, amé-
liore 'antiparasitage.

Signaux de sortie du circuit
Ua = 3,48 Ve typ.
Amplification 3,48 fois

Surveillance du signal

Pour la surveillance des signaux incrémen-
taux 1 Vcc, Il convient de prévoir un seuil
de réponse de 250 mVcc.

Raccordements

Prise d'accouplement 12 plots M23

Prise 12 plots M23

Prise Sub-D15 plots femelle
pour commandes HEIDENHAIN et IK 220

.
|
.

.

.

.

.

' _

.

| |>—; 82888851
1 _ 1514 131211 10 9
1 o
.

.

.

.

=]
Tension d'alimentation Signaux incrémentaux Autres signaux
E'I'EI 12 2 10 1" 5 6 8 1 3 4 7/9 / /
[)_:' 1 9 2 1 3 4 6 7 10 12 |5/8/13/14/15 / /
-
Up |Palpeur| OV |Palpeur| A+ A- B+ B- R+ R- libre libre libre
Up oV
o—1—o o—-=}—o
brun/ bleu blanc/ | blanc brun vert gris rose rouge noir / violet | jaune
< vert vert

Blindage sur le boitier; Up = tension d'alimentation

Palpeur: La ligne de palpeur est reliée de maniére interne avec la ligne d'alimentation correspondante.

Les plots ou fils non utilisés ne doivent pas étre raccordés!
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Interfaces

Signaux incrementaux [ LITTL

Les systemes de mesure HEIDENHAIN
équipés de l'interface M LITTL comportent
des électroniques qui digitalisent les signaux
de balayage sinusoidaux en les interpolant
ou sans les interpoler.

Les signaux incrémentaux sont délivrés
sous la forme de 2 trains d'impulsions rec-
tangulaires Ug1 et Ugo déphasés de 90° él..
Le signal de référence est constitué d'une
ou plusieurs impulsions de référence Ugg
reliées aux signaux incrémentaux.
L'électronique intégrée génére en outre les
signaux inverses Uy, Uy, et Uyg permet-
tant ainsi d'assurer une transmission anti-
parasite. Le train des signaux de sortie
représenté ici — Ugp en retard sur Ua1 —
illustre le sens de déplacement indiqué sur
le plan d'encombrement.

Le signal de perturbation U,s indique les
fonctions défectueuses, par exemple, une
rupture des fils d'alimentation, une panne
de source lumineuse, etc. Il peut étre utilisé
pour mettre la machine hors tension, notam-
ment dans la production automatisée.

Le pas de mesure résulte de I'écart entre
deux fronts des signaux incrémentaux Ug1
et Ua2 avec exploitation par 1, 2 ou 4.

L'électronique consécutive doit étre con-
cue de maniére a enregistrer chague front
des impulsions rectangulaires. L'écart
min. a entre les fronts indiqué dans les
caractéristiques techniques s'applique au
circuit d'entrée illustré, avec une longueur
de cable de 1 m et se réfere a une mesure
en sortie du récepteur de ligne différentiel.
En outre, des différences de durée de pro-
pagation du signal provenant du cable
réduisent I'écart entre les fronts de 0,2 ns
max. par metre de cable. Pour éviter les
erreurs de comptage, il faut donc concevoir
I'électronique consécutive pour pouvoir
encore traiter 90 % de I'écart entre les
fronts restant.

Il convient de ne pas dépasser, méme
brievement, la vitesse de rotation ou la
vitesse de déplacement max. admissible.

La longueur de cable admissible pour la
transmission des signaux rectangulaires
TTL a I'électronique consécutive dépend
de I'écart a entre les fronts. Elle est de

100 m ou 50 m max. pour le signal de
perturbation. Il faut pour cela que I'alimen-
tation en tension soit assurée sur le
systeme de mesure (cf. Caractéristiques
techniques). Par les lignes de retour, il est
possible d'enregistrer la tension sur le sys-
téme de mesure et, si nécessaire, de la ré-
gler avec un dispositif d'asservissement
adéquat (boftier pour alimentation contrélée).

Interface Signaux rectangulaires MJ TTL
Signaux 2 signaux rectangulaires TTL Ua1, Uaz et leurs signaux inverses
incrémentaux Ua1, Ua2

Signal de référence

Largeur d'impulsion
Retard

1 ou plusieurs impulsions rectangulaires TTL U,g et leurs
impulsions inverses Ugg

90° él. (autre largeur sur demande); LS 323: non relié

ta] <50 ns

Signal de
perturbation

Largeur d'impulsion

1 impulsion rectangulaire TTL U,

Perturbation: LOW (sur demande: Uz1/Ua2 & haute impédance)
Appareil en fonctionnement normal: HIGH

tg > 20 ms

Amplitude du signal

Conducteur de ligne différentiel selon standard RS 422
Un > 2,5V pour =l = 20 mA
UL <0,56Vpour IL=20mA

Charge admissible

entre les sorties connexes

IL] €20 mA charge max. sur chaque sortie
Cload < 1000 pF aoVv

Sorties protégées contre court-circuita 0V

Zp 2100 Q2

Temps commutation
(10% a 90%)

t4/1-<30ns (10 ns typ.)
avec 1 m de cable et circuit d'entrée indiqué

Cable de liaison

Longueur du céble
Durée du signal

Cable HEIDENHAIN blindé

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

100 m max. (Uas 50 m max.) avec capacité linéique de 90 pF/m
6 ns/m

T T
Perturbation

Période de signal 360° él.
Va1
0
Ua2
0
a Pas de mesure aprés
exploitation par 4
Uao
0
td td tg
Uas
0 P ———
Les signaux inverses U1, Uz, Ugg Ne sont pas représentés

Longueur de cable
admissible

en fonction de I'écart
entre les fronts

‘ 100 |
= sans U,s :
K 75 |
] |
«©

o |
o 50 ‘
° avec U,s [
=] |
o 25 ‘
g’ |
S 6f--—|---t--d---F--4---—~

Ecart entre les fronts [us] =




Circuit a I'entrée de Signaux Systéme de mesure Electronique consécutive

I'électronique consécutive incrémentaux
Signal de référence y \ K [ +5V
a

Dimensionnement

ICq = récepteur de ligne différentiel
conseillé
DS 26 C32 AT
seulement pour a > 0,1 ps: .
AM 26 LS 32 Signal de
MC 3486 perturbation

SN 75 ALS 193

Ry =4,7kQ o

I A — ! IC
Ry = 1,8kQ ﬂm%g l 1
Zo =120Q
C1 =220 pF (pour améliorer
I'antiparasitage)
Raccordements
Embase 12 plots : Prise 12 plots
ou prise ; M23
d'accouplement ' |E:|
M23 == E
Tension d'alimentation Signaux incrémentaux Autres signaux
= E 12 2 10 1 5 6 8 1 3 4 7 9
Up | Palpeur| OV |Palpeur | Ua U Uaz Uaz Uso | Uao | Ugs” | libre?
Up oV
o—-~—0 o——0
brun/vert bleu |blanc/vert| blanc brun vert gris rose rouge noir violet jauneZ)

Blindage sur le boitier; Up = tension d'alimentation

Palpeur: La ligne de palpeur est reliée de maniere interne avec la ligne d'alimentation correspondante.

VLS 323/ERO 14xx: libre 2 Systémes de mesure linéaire a régle nue: Commutation TTL/11 pAcc pour PWT, sinon non raccordé
Les plots ou fils non utilisés ne doivent pas étre raccordés!
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L'interface EnDat est une interface digitale
bidirectionnelle pour systémes de mesure.
Elle est capable aussi bien de restituer les
valeurs de position de systémes de me-
sure absolus — et aussi incrémentaux dans
le cas de I'EnDat 2.2 — que d'interroger ou
d'actualiser les informations mémorisées
dans le systéme de mesure ou en enregis-
trer de nouvelles. Grace a la transmission
de données série, 4 lignes de signaux
sont suffisantes. Les données sont trans-
mises de maniére synchrone par rapport
au signal d'horloge CLOCK donné par I'élec-
tronigue consécutive. La sélection du type
de transmission (valeurs de position, para-
métres, diagnostics ...) est réalisée a l'aide
d'instructions de mode qui sont transmises
par |'électronique consécutive au systeme
de mesure.

Fréquence d'horloge - Longueur de cable
Sans compensation de la durée de propaga-
tion, la fréquence d'horloge varie — selon
la longueur du cable — entre 100 kHz et

2 MHz

De grandes longueurs de cable et des fré-
quences d'horloge élevées augmentent la
durée de propagation au point de perturber
I'affectation claire des données. La durée
de propagation peut donc étre calculée,
puis compensée. Avec cette compensation
de la durée de propagation dans I'électro-
nigue consécutive, des fréquences d'hor
loge jusqu'a 8 MHz sont possibles pour
des longueurs de céble jusqu'a 100 m. La
fréquence d'horloge max. est déterminée
principalement par les cables et connec-
teurs utilisés. Si la fréquence dépasse

2 MHz, utiliser le cable HEIDENHAIN pour
garantir le bon fonctionnement.

Circuit a I'entrée de
I'électronique consécutive
Dimensionnement

ICq1 = Récepteur et conducteur de ligne
différentiels RS 485

Cs = 330 pF
Z0=120Q
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Valeurs absolues de position EnDat

~

Interface

EnDat série bi-directionnelle

Transmission des
données

Valeurs absolues de position, parametres et informations
complémentaires

Entrée de données

Récepteur de ligne différentiel selon standard EIA RS 485 pour
signaux CLOCK et CLOCK ainsi que DATA et DATA

Sortie de données

Conducteur de ligne différentiel selon standard EIA RS 485 pour
signaux DATA et DATA

Code

Code binaire

Valeurs de position

Croissantes dans le sens horaire (cf. plan d'encombrement)

Signaux incrément.

U 1 Ve (cf. Signaux incrémentaux 1 Vee) selon |'appareil

Cable de liaison
avec signaux
sans incrementaux

Cable HEIDENHAIN blindé
PUR [(4 x 0,74 mm?) + 4(2 x 0,14 mm?) + (4 x 0,5 mm?)]
PUR [(4 x 0,14 mm?) + (4 x 0,34 mm?)]

Longueur du cable

150 m max.

Durée du signal

10 ns max.; 6 ns/m typ.

EnDat 2.1; EnDat 2.2 sans

‘ 150

— 100 T

£ N\

';‘ \

:_% 50

i \

Q

8 \
= 20

=

3 N\
=

E’ 10

3 0 300 1000 2000 4000 6000 8000

Fréquence d'horloge [kHz] =

compensation de la durée de propagation

EnDat 2.2 avec compensation de la durée de propagation

Transmission des Systéeme de mesure Electronique consécutive
données
Up
DATA \L/ —
— > o | !ims4ss |i |z [t |[>—
— i N T ICs
0 DATA . o GT Loy
— i i
<] o o — <] ICy
ovl b b
Up 0 00
— cLocK | ! P
< lz | | iRs4ss i
ovl CLOCK | ! o
Signaux @ [~ - """ -~~~ A
incrémentaux en
fonction du systéme A+, B+ AT LT
de mesure = T i
Cox |10 =
Ra/2 EE:: Ia+EE::
U ALB R
Zo=120Q




Versions

L'interface étendue EnDat 2.2 est compa-
tible avec la version 2.1 au niveau de la
communication, des séquences d'instruc-
tion et des conditions de durée. Elle offre
en outre d'importants autres avantages.
Elle permet, par exemple de transférer en
méme temps que la valeur de position des
informations complémentaires sans avoir a
lancer une interrogation séparée. Le proto-
cole de l'interface a été élargi et les condi-
tions de durée (fréquence d'horloge, durée
de calcul, Recovery Time) ont été optimi-
sées. Les appareils ayant la désignation
EnDat 02 ou EnDat 22 disposent en outre
d'une plage d'alimentation élargie.

EnDat 2.1 et EnDat 2.2 existent avec ou
sans signaux incrémentaux. Les appareils
EnDat 2.2 ont une résolution interne éleveée.
Selon la technologie de la commande utili-
sée, il n'est donc pas nécessaire d'interro-
ger les signaux incrémentaux. Pour relever
la résolution sur les appareils EnDat 2.1, on
exploite les signaux incrémentaux dans
I'électronique consécutive.

Jeu de commandes

Le jeu de commandes correspond a I'en-
semble des instructions de mode dispo-
nibles. Le jeu EnDat 2.2 contient les instruc-
tions de mode EnDat 2.1. La transmission
d'une instruction de mode a partir du jeu
de commandes EnDat 2.2 vers une électro-
nique consécutive EnDat 01 peut entrainer
I'apparition de messages d'erreur de |'appa-
reil ou de |'électronique consécutive.

EnDat avec jeu de commandes 2.2
(contenant le jeu de commandes 2.1)
e Valeurs de position pour systéemes de
mesure incrémentaux et absolus
e |nformations complémentaires sur la
valeur de position
- Diagnostic et valeurs de test
- Valeurs absolues de position aprés fran
chissement des marques de référence
des systemes de mesure incrémentaux
- Envoi et réception de parametres
- Commutation
- Accélération
- Signal de fin de course
-Température de la platine du systeme
de mesure
- Evaluation de la température d'une
sonde thermique externe (ex. dans le
bobinage du moteur)

EnDat avec jeu de commandes 2.1

e Valeurs absolues de position

e Envoi et réception de parameétres

® Reset

e |nstruction de test et valeurs de test

Interface Jeu de Désignation | Version Fréquence
commandes | (commande) d'horloge
EnDat EnDat 2.1 EnDat 01 avec signaux incrémentaux | < 2 MHz
ELrJ]Dat 2.2 EnDat 21 sans signaux incrémentaux
EnDat 2.2 EnDat 02 avec signaux incrémentaux | <2 MHz
EnDat 2.2 EnDat 22 sans signaux incrémentaux | < 8 MHz

Avantages de l'interface EnDat

e Mise en route automatique: Toutes les
informations dont a besoin I'électronique
consécutive sont mémorisées dans le
systeme de mesure

e Grande sécurité-systéme grace aux
alarmes et avertissements pour la
surveillance et le diagnostic

e Sécurité de transmission élevée grace
au Cyclic Redundance Check

e Mise en route plus rapide: Décalage du
point zéro par conversion d'une valeur
dans le systeme de mesure.

Autres avantages de I'EnDat 2.2

¢ Une seule interface pour tous les
systemes de mesure absolus et
incrémentaux

¢ Informations complémentaires (fin de
course, température, accélération)

e Amélioration de la qualité: Le calcul
de la valeur de position dans le systeme
de mesure permet des intervalles
d'échantillonnage plus réduits (25 ps)

Avantages de la transmission série pure

spécifiques pour les appareils EnDat 2.2

¢ Electronique consécutive simple avec
circuit récepteur EnDat

e Connectique simple: Connecteurs
standard (M12 - 8 plots), cable standard
avec simple blindage et faibles colts de
cablage

e Durées de transmission réduites par
|'adaptation de la longueur du mot de
données a la résolution du systéme de
mesure

¢ Fréquences d'horloge élevées jusqu'a
8 MHz. L'électronigue consécutive
dispose des valeurs de position au bout
d'environ 10 us

e Assimilation des concepts mordernes
de machines, par exemple, la techno-
logie des entrainements directs

Fonctionnalités

L'interface EnDat transmet des valeurs

de position ou autres données physiques
(EnDat 2.2. seulement) dans un ordre chro-
nologique bien défini et sert a lire ou écrire
le contenu de la mémoire interne des sys-
témes de mesure. Certaines fonctions ne
sont disponibles qu'a l'aide d'instructions
de mode EnDat 2.2.

Les valeurs de position peuvent étre
transmises avec ou sans informations
complémentaires. Celles-ci sont sélection-
nées avec le code MRS (Memory Range
Select). En méme temps que la valeur de
position, d'autres fonctions telles que la
lecture et I'écriture des parametres peuvent
étre appelées une fois que la zone de
mémorisation et I'adresse ont été sélection-
nées. Le transfert réalisé en simultané avec
la valeur de position permet également d'in-
terroger des informations complémentaires
sur les axes situés dans la boucle d'asser
vissement et d'exécuter des fonctions.

La lecture et |'écriture des parametres est
possible aussi bien en tant que fonctions
séparées que conjointement a la valeur de
position. Les parametres peuvent étre lus
ou écrits apres avoir sélectionné la zone de
mémorisation et I'adresse.

Les fonctions de réinitialisation servent a
réinitialiser le systeme de mesure en
présence de fonctions défectueuses. La
réinitialisation est possible a la place ou
pendant la transmission de la valeur de
position.

Un diagnostic de mise en route permet
de contrdler la valeur de position alors que
les axes sont a I'arrét. Une instruction de
test commande au systéeme de mesure
d'envoyer les valeurs de test correspondantes.

Vous trouverez d'autres informations sur
I'EnDat 2.2 a I'adresse Internet www.
endat.de ou dans notre brochure
Information technique EnDat 2.2.
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Sélection du mode de transmission
Les données transmises sont soit des va-
leurs de position, soit des valeurs de posi-
tion avec informations complémentaires,
soit des paramétres. Le type d'information
est sélectionné au moyen d'instructions de
mode. Les instructions de mode défi-
nissent le contenu de I'information trans-
mise. Chaque instruction de mode comporte
3 bits. Pour sécuriser la transmission, chaque
bit est envoyé de maniére redondante (in-
versé ou double). Si le systeme de mesure
détecte une transmission de mode défec-
tueuse, il délivre un message d'erreur. L'in-
terface EnDat 2.2 peut également transfé-
rer des valeurs de parametres dans les
informations complémentaires en méme
temps que la valeur de position. Ainsi, les
valeurs actuelles de position sont constam-
ment disponibles pour la boucle d'asser
vissement, y compris pendant une interro-
gation de parametre.

Cycles de commande pour la
transmission des valeurs de position

Le cycle de transmission débute au premier
front d'horloge descendant. Les valeurs
de mesure sont mémorisées et la valeur
de position calculée. Pour la sélection du
mode de transmission et aprés 2 impul-
sions d'horloge (2T), I'électronique consécu-
tive envoie l'instruction de mode ,, Systeme
de mesure envoie valeur de position”
(avec/sans informations complémentaires).

Lorsque le calcul de la valeur absolue de
position (tcg — cf. tableau) est achevé, la
transmission des données du systéme de
mesure a |'électronique consécutive débute
avec le bit de start. Les messages
d'erreur suivants Erreur 1 et Erreur 2
(seulement avec les instructions EnDat 2.2)
sont des messages groupés pour toutes
les fonctions surveillées et servent a la
surveillance de pannes.

La valeur absolue de position est ensuite
transmise comme mot de données com-
plet en débutant par le LSB. Sa longueur
dépend du systéeme de mesure. Le nombre
d'impulsions d'horloge nécessaires a la trans-
mission d'une valeur de position est mémo-
risé dans les paramétres du constructeur
du systeme de mesure. La transmission de
la valeur de position se termine par le
Cyclic Redundance Check (CRC). Avec
I'EnDat 2.2, ceci est suivi des informations
complémentaires 1 et 2, chacune se termi-
nant aussi par un CRC. A la fin d'un mot de
données, I'horloge doit étre sur HIGH. Au
bout de 10 a 30 pys ou 1,25 a 3,75 ps (avec
EnDat 2.2, durée Recovery Time ty, parameé-
trable), la ligne de données retombe au
niveau LOW. On peut alors redémarrer une
nouvelle transmission des données en
langant I'horloge.
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Instructions de mode

Systeme de mesure envoie valeur de position
Sélection de la zone de mémorisation
Systéme de mesure recoit parameétres
Systeme de mesure envoie parameétres
Systeme de mesure recoit Reset’

Systéme de mesure envoie valeurs de test
Systéme de mesure recoit instruction de test

EnDat 2.1

de mémorisation”

Systeme de mesure envoie valeur de position avec informations complémentaires
Systéme de mesure envoie valeur de position et recoit sélection de la zone

e Systéme de mesure envoie valeur de position et recoit parametres
e Systeme de mesure envoie valeur de position et envoie parametres

e Systéme de mesure envoie valeur de position et recoit Reset erreur

e Systéme de mesure envoie valeur de position et recoit instruction de test’
e Systéme de mesure recoit instruction de communication

EnDat 2.2

2)

)

;) Méme réaction qu'a la mise hors tension/sous tension
' Les informations complémentaires sélectionnées sont également transmises
Réservé aux systemes de mesure ne gérant pas le concept de sécurité

En présence d'instructions de mode EnDat
2.1 et EnDat 2.2, les durées de calcul teg
des systemes de mesure linéaire absolus
different (cf. catalogue Systemes de
mesure linéaire pour machines-outils a
commande numérique — Caractéristiques
techniques). SilI'on utilise les signaux
incrémentaux pour l'asservissement des
axes, il convient alors d'utiliser les instruc-
tions de mode EnDat-2.1. C'est la seule
fagon de transmettre un message d'erreur
actif de maniere synchrone par rapport a la
valeur actuelle de position interrogée. |l
faut éviter d'utiliser les instructions de
mode EnDat 2.1 pour la transmission série
pure de la valeur de position destinée a

I'asservissement des axes.

Sans compensation de la
durée de propagation

Avec compensation de la
durée de propagation

Fréquence d'horloge f.

100 kHz ... 2 MHz

100 kHz ... 8 MHz

Durée de calcul pour

valeur de position t. | cf. Caractéristiques techniques
paramétre tac | 12 ms max.
Recovery Time tm | EnDat 2.1: 10 a 30 ps
EnDat 2.2: 10a 30 ys ou 1,252 3,75 ps (fo = 1 MHz)
(paramétrable)
tr | 500 ns max.
tsT | — 2a10us
Data delay Time tp | (0,2 + 0,01 x longueur de cable en m) ps
Largeur d'impulsion ty | 0,23 10 pus Fluctuation largeur impulsion
HIGH a LOW 10 % max.
tLo | 0,2 a50ms/30 ps (avec LC)




EnDat 2.2 -Transmission des
valeurs de position

EnDat 2.2 peut transmettre les valeurs de
position au choix, avec ou sans
informations complémentaires.

Systeme de mesure
mémorise valeur de position

Electronique consécutive

Leal

envoie instructi

ion de mode

CLOCK

ts7,|

DATA [T T T T T 11

s[Ffr2L =] ]

Instruction de mode

Valeur de position

S = Start, F1 = erreur 1, F2 = erreur 2, L = LSB, M = MSB
Le diagramme ne tient pas compte de la compensation de la durée de propagation

Valeur de position sans informations complémentaires

tr

Systéme de mesure mémorise
valeur de position

Electronique consécutive
envoie instruction de mode

CLOCK

tsT,_|

L

DATA T T T T T T T 17

[sTFiF2[ L]

[ Tl T T T T[T

Instruction de mode

Valeur de position

CRC |

Info. complém. 2 |

L1 1
[

CRC

Info. complém. 1 | CRC |

S = Start, F1 = erreur 1, F2 = erreur 2, L = LSB, M = MSB
Le diagramme ne tient pas compte de la compensation de la durée de propagation

Paquet de données Valeur de position avec deux informations complémentaires

iR

Informations complémentaires

Avec I'EnDat 2.2, une ou deux informations
complémentaires peuvent étre annexées a
la valeur de position. Les informations com-
plémentaires ont une longueur de 30 bits
avec niveau LOW comme premier bit et un
CRC pour terminer. Les types d'informa-
tions complémentaires gérées par chaqgue
systeme de mesure sont enregistrés dans
les parametres du systeme de mesure.

Le contenu des informations complémen-
taires est défini par le code MRS et délivré
lors du cycle d'interrogation suivant pour
informations complémentaires. Ces infor
mations sont alors transmises a chaque
interrogation jusqu'a ce le contenu ne soit
modifié par la sélection d'une nouvelle
zone de mémorisation.

30 bits

Information complémentaire

,_b bits

CLOCK

M i L L

CRC

DATA i [ | [waN] M [Busy

Aguittement
de l'info.
complémentaire

8 bits
Adresse ou
données

8 bits
Données

Informations complémen-
taires débutent toujours par:

Les informations complémentaires peuvent
contenir les données suivantes:

Données d'état
Avertissement - WRN
Marque de réf. - RM
Interrog. paramétre - Busy
Acquittement de
I'information
complémentaire

Info. complémentaire 1
Diagnostic

Valeur de position 2
Parametre de mémoire
Acquittement code MRS
Valeurs de test
Température

Accélération

Info. complémentaire 2
Commutation

Signaux de fin de course
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EnDat 2.1 -Transmission des

valeurs de position

Avec EnDat 2.1, les valeurs de position
peuvent étre transmises, au choix, avec
impulsion d'horloge discontinue (comme
avec EnDat 2.2) ou continue.

Horloge discontinue

L'horloge discontinue est destinée tout
particulierement aux systemes
échantillonnés temporairement — aux
boucles d'asservissement par exemple. A
la fin d'un mot de données, I'horloge est
au niveau HIGH. Au bout de 10 a 30 ps (tm),
la ligne de données retombe a LOW. On
peut alors redémarrer une nouvelle
transmission des données en langant
I'horloge.

Horloge continue

Pour les applications qui exigent une
acquisition rapide de la valeur de mesure,
I'interface EnDat permet le passage en
continu de I'horloge CLOCK.
Immédiatement aprés I'émission du
dernier bit CRC, la ligne de données DATA
est mise sur HIGH pendant une période
d'horloge, puis sur LOW. Au front d'horloge
descendant suivant, les nouvelles valeurs
de position sont mémorisées; apres
émission du bit de start et d'alarme, elles
sont restituées de maniére synchrone par
rapport a I'horloge présente. Dans ce
mode, comme |'instruction de mode
Systéeme de mesure envoie valeur de
position n'est nécessaire qu'une seule fois
avant la premiere transmission des
données, la longueur du train d'impulsions
de I'horloge est réduite de 10 périodes
d'horloge a chacune des transmissions
suivantes.

Synchronisation de la valeur codée trans-
mise en série avec le signal incrémental
Sur les systemes de mesure de position
absolus avec interface EnDat, les valeurs
de position codées transmises en série
peuvent étre synchronisées de maniére
précise avec les valeurs incrémentales.
Lors du premier front descendant d'hor
loge (, signal Latch"), du signal d'horloge
(CLOCK) donné par I'électronique consécu-
tive, les signaux de balayage des diffé-
rentes pistes du systeme de mesure et
des compteurs ainsi que les convertisseurs
analogique/numeérique servant a subdiviser
les signaux incrémentaux sinusoidaux sont
.gelés” dans |'électronique consécutive.

La valeur codée transmise via l'interface

série désigne sans ambiguité une période
de signal incrémentale. La valeur de posi-
tion est absolue a l'intérieur d'une période
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Systeme de mesure mémorise
valeur de position

Electronique consécutive
envoie instruction de mode

teal

ML L L L

ZT‘

DATA /Y OXDEXDDD
MO

M2

CLOCK

Instruction de mode

20 21 Honlon 24 23 22 o1 20

Cyclic Redundance
Check

Valeur de position

Horloge discontinue

Meémorisation nouvelle
valeur de position

——

cLock (LML
DATA DG\

Mémorisation nouvelle
valeur de position

‘tca|+n'T

CRC

| Valeur de position

CRC |

n =0a 7; en fonction du systeme

Horloge continue

Systéme de mesure

Electronique consécutive

: —| MSB |-
| : ]
EnDat ‘ Signal Latch @ _»E T
[ T CLOCK |—ef ||
| o e
=t l 5
N\ T 9
‘ e
AB:~ 1Vcc ‘ 3y R— g-
EnDat | - T Feomed : 10| &
B r | e O
=2 | o
: sample —
: — Subdivision N
AB:~ 1Vcc | hoid ® [ L]
: —|[SBs[* |
[ Interface
‘ parallele

sinusoidale du signal incrémental. Le signal
incrémental subdivisé peut étre ainsi
raccordé dans |'électronique consécutive a
la valeur codée transmise en série.

Aprés mise sous tension de |'alimentation
et lorsque la premiere valeur de position
est transmise a |'électronique consécutive,
celle-ci dispose alors de deux valeurs de
position redondantes. Comme les sys-
temes de mesure avec interface EnDat —
quelle que soit la longueur du céble —
assurent une synchronisation précise de la
valeur codée transmise en série par rapport

aux signaux incrémentaux, les deux
valeurs peuvent étre comparées dans
I'électronique consécutive. Grace aux
courtes durées de transmission de I'in-
terface EnDat (inférieures a 50 ps), ce
contrble est également possible a des
vitesses de rotation élevées. Ceci est
d'ailleurs indispensable pour les concepts
avancés de machines et de sécurité.




Parameétres/zones de mémorisation
Le systéeme de mesure comporte plusieurs
zones de mémorisation des parameétres qui
peuvent étre lues par |'électronique con-
sécutive et écrites en partie par les cons-
tructeurs du systeme de mesure, de la ma-
chine et I'utilisateur. Certaines zones
peuvent étre protégées a I'écriture.

La configuration des parametres —
@ toujours réalisée par le constructeur

de la machine — définit le mode de
fonctionnement du systéme de mesure et
de l'interface EnDat. Lors de I'échange de
systemes de mesure EnDat, il convient
donc de veiller impérativement a effectuer
le bon paramétrage. Une mise en route de
la machine avec paramétrage incorrect des
systemes de mesure peut induire des
fonctions défectueuses. En cas de doute,
contacter le constructeur de la machine.

Parameétres du constructeur du capteur
Cette zone de mémorisation protégée a
I"écriture comporte toutes les informations
sur le systéme de mesure, par exemple
son type (systeme de mesure linéaire/an-
gulaire, capteur simple tour/multitours,
etc.), la période du signal, le nombre de
valeurs de position/tour, le format de trans-
mission des valeurs absolues de position,
le sens de rotation, la vitesse de rotation
max. adm., la précision en fonction de la
vitesse de rotation, des avertissements et
alarmes, le numéro d'identification/de
série. Ces données servent de base a une
mise en route automatique. Une zone de
meémorisation séparée contient les para-
metres classiques de I'EnDat 2.2: Etat des
informations complémentaires, tempéra-
ture, accélération, gestion des messages
d'erreur et de diagnostic, etc.

Paramétres du constructeur de la machine
Dans cette zone de mémorisation qu'il défi-
nit librement, le constructeur de la machine
peut inscrire toutes sortes d'informations,
par exemple les données de I', étiquette
signalétique électronique” du moteur conte-
nant le systéme de mesure (type du mo-
teur, courant max., etc.

Paramétres de fonctionnement

Cette zone est disponible pour un décalage
du point zéro, pour la configuration des
diagnostics et pour les consignes. Elle peut
étre protégée a I'écriture.

Etat de fonctionnement

Cette zone de mémorisation comporte les
messages détaillés des alarmes et avertis-
sements destinés au diagnostic. On peut
aussi v initialiser certaines fonctions du
systeme de mesure, activer la protection a
I'écriture pour les zones ,,Parametres du
constructeur de la machine” et ,, Paramétres
de fonctionnement” et connaitre leur état.
Si la protection a I'écriture a déja été
activée, elle ne peut plus étre désactivée.

Concept de sécurité

Le concept de sécurité est en préparation.
L'utilisation des systemes de mesure avec
I'interface EnDat 2.2 est prévue sur des
commandes numériques orientées vers un
concept de sécurité. On retiendra a ce
sujet les normes DIN EN ISO 13849-1
(anciennement EN 954-1) et IEC 61508.

Systéme de mesure absolu

Electronique
consécutive

Signaux incré-
mentaux ¥)

U 1 Ve A¥)

"o

U 1V B¥)

Up
oV

tH

Valeur absolue
de position

Interface EnDat

CLOCK

CLOCK

DATA

RN

DATA

\

Parametres | Etat de Parametres

de fonction- | fonction- du cons-

nement nement tructeur de
la machine

Parametres constructeur
systeme de mesure pour

EnDat 2.1

*) en fonction
de |'appareil

I

: EnDat 2.2

Fonctions de surveillance et

de diagnostic

L'interface EnDat permet une large sur
veillance du systéme de mesure sans ligne
supplémentaire. Les alarmes et avertisse-
ments gérés par le systéeme de mesure
sont inscrits dans la zone de mémorisation
.Paramétres du constructeur du systeme
de mesure”

Message d'erreur

Le message d'erreur apparait pour signaler
gu'une fonction défectueuse du systéme
de mesure peut donner des valeurs de
position erronées. La cause précise du
probleme est enregistrée dans la mémoire
.Etat de fonctionnement” du systéeme de
mesure et peut étre interrogée en détail.
Erreurs possibles, par exemple:

e Panne de source lumineuse

e Amplitude du signal trop faible

e \aleur de position erronée

¢ Tension d'alimentation trop élevée/basse
e Consommation de courant trop élevée

L'interface EnDat délivre alors les bits
d'erreur Erreur 1 et Erreur 2 (seulement
avec les instructions EnDat 2.2). Il s'agit a
de messages groupés pour toutes les
fonctions surveillées et servant a la sur
veillance des pannes. Les deux messages
d'erreur sont générés indépendamment
I'un de l'autre.

Avertissement

Ce bit collectif est transféré dans les don-
nées d'état de I'information complémen-
taire. Il signale que certaines limites de
tolérance du systéme de mesure ont été
atteintes ou dépassées (par ex., vitesse de
rotation, réserve de source lumineuse.
Ceci ne signifie pas pour autant que la
valeur de position soit erronée. Cette fonc-
tion permet de faciliter la maintenance
préventive et de réduire les temps morts

Cyclic Redundance Check

Pour garantir la fiabilité de transmission
des données, un Cyclic Redundance
Check (CRC) est formé par la liaison lo-
gigue des différentes valeurs de bits d’'un
mot de données. Ce CRC de 5 bits termine
chaque transmission. Le CRC est décodé
dans I'électronique de réception et compa-
ré au mot de données. Les erreurs dues
aux influences parasites sont ainsi large-
ment éliminées pendant la transmission
des données.
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Raccordements EnDat

Prise d'accouplement

17 plots M23
=l
Tension d'alimentation Signaux incrémentaux. Valeurs absolues de position
= 7 1 10 4 1 15 16 12 13 14 17 8 9
Up |Palpeur| OV |Palpeur |Blindage| A+ A- B+ B- DATA | DATA | CLOCK | CLOCK
Up 0V |interne
o—~F—o0 o—1Ff—o
brun/ bleu blanc/ | blanc / vert/ jaune/ | bleu/ | rouge/ gris rose violet | jaune
< vert vert noir noir noir noir

Blindage sur le boitier; Up = tension d'alimentation
Palpeur: La ligne de palpeur est reliée de maniere interne avec la ligne d'alimentation correspondante.
Les plots ou fils non utilisés ne doivent pas étre raccordés!
" Seulement avec désignation a la commande EnDat 01 et EnDat 02

Prise d'accouplement

8 plots M12

=
Tension d'alimentation Valeurs absolues de position
= 2 8 1 5 3 4 7 6
up' Up ov" oV DATA DATA cLOCK CLOCK
— bleu brun/vert blanc blanc/vert gris rose violet jaune

Blindage sur le boitier; Up = tension d'alimentation

Les plots ou fi Is nont utilisés ne doivent pas étre raccordeés!

pour lignes d'alimentation configurées en parallele

Prise Sub-D
15 plots male
pour IK 115/IK 215

: Prise Sub-D 15 plots femelle

| pour commandes

! HEIDENHAIN et IK 220

Tension d'alimentation Signaux incrémentaux " Valeurs absolues de position
E__:' 4 12 2 10 6 1 9 3 1 5 13 8 15
_J
[)_:' 1 9 2 1 13 3 4 6 7 5 8 14 15
-
Up |Palpeur| OV |Palpeur |Blindage| A+ A- B+ B- DATA | DATA | CLOCK | CLOCK
Up oV inteme
o—4—o o—14—o
brun/ bleu blanc/ | blanc / vert/ | jaune/ | bleu/ | rouge/ gris rose violet | jaune
< vert vert noir noir noir noir

Blindage sur le boitier; Up = tension d'alimentation
Palpeur: La ligne de palpeur est reliée de maniere interne avec la ligne d'alimentation correspondante.

Les plots ou fils nont utilisés ne doivent pas étre raccordés!

" Seulement avec désignation a la commande EnDat 01 et EnDat 02
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Interfaces
Raccordements Fanuc et Mitsubishi

Raccordements Fanuc
Les systemes de mesure HEIDENHAIN
dont le modeéle a une désignation suivie de
la lettre F sont congus pour étre raccordés
sur les commandes Fanuc avec
e Serial Interface Fanuc 01

et Communication Rate 1 MHz
e Serial Interface Fanuc 02

et Communication Rate

1 MHz ou 2 MHz

Prise Fanuc + Prise d'accouplement
15 plots : HEIDENHAIN
B 17 plots =l
Tension d'alimentation Valeurs absolues de position
B 9 18/20 12 14 16 1 2 5 6
=] 7 1 10 4 - 14 17 8 9
Up Palpeur Up ov Palpeur 0V | Blindage |Serial Data | Serial Data| Request | Request
o—4+—o o—o
— brun/vert bleu blanc/vert blanc - gris rose violet jaune

Blindage sur le boitier; Up = tension d'alimentation
Palpeur: La ligne de palpeur est reliée de maniere interne avec la ligne d'alimentation correspondante.
Les plots ou fils non utilisés ne doivent pas étre raccordés!

Raccordements Mitsubishi

Les systemes de mesure HEIDENHAIN
dont le modele a une désignation suivie de
la lettre M sont congus pour étre raccordés
sur les commandes équipées de I'interface
Mitsubishi High Speed Serial.

Prise Mitsubishi » Prise d'accouplement
10 ou 20 plots . HEIDENHAIN
' 17 plot
= 7plets =
Tension d'alimentation Valeurs absolues de position
10 plots 1 - 2 - 7 8 3 4
20 plots 20 19 1 1 6 16 7 17
=l 7 1 10 4 14 17 8 9
Up Palpeur Up ov Palpeur 0V | Serial Data | Serial Data Request Request
Frame Frame
o—o0 o—0
J— brun/vert bleu blanc/vert blanc gris rose violet jaune

Blindage sur le boitier; Up = tension d'alimentation
Palpeur: La ligne de palpeur est reliée de maniere interne avec la ligne d'alimentation correspondante.
Les plots ou fils non utilisés ne doivent pas étre raccordés!
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Connecteurs et cables

Généralités

Prise avec gaine isolante: Connecteur
présentant un écrou d'accouplement;
livrable avec contacts méles ou femelles

Symboles E

M12

mM23 51

Connecteur présentant un filetage

Symboles =]

Prise d'accouplement
encastrable avec
fixation centrale

24.1+0.1

Prise d'accouplement avec gaine isolante:

externe; avec contacts males ou femelles.

Coupe de montage

Prise d'accouplement

encastrable avec embase

029.4

[ee)
M12 3
Q
52
M23
2 Ié ©
oM i ~N
g } Q
L
M23 52
ol —
=t < ©
S | L VL ~
§ g R%} )
0.2x45° 5 max.
26.3
038 M23 52
[ ©
5|1 iHH-gop- 2
Q
= L
23 B 5

Embase: fixée sur le systéme de mesure
ou un boftier et présentant un filetage
externe (commme la prise d'accouplement);
livrable avec contacts males ou femelles.

Symboles EI
M23 246 @27
! g
g
s 2

Prise Sub-D: pour commandes et cartes
d'acquisition IK de HEIDENHAIN.

Symboles E E

(& ]
=

47 16.6
76.51)

43

1 . . ' Yy .
lavec ¢lectronique d'interface intégrée

54

Le sens de la numérotation des plots
varie sur les prises, prises d'accouplement
ou embases mais indépendamment du fait
que le connecteur ait des

l— e

des contacts femelles. )— O

Lorsqu'ils sont vissés, les connecteurs ont
I'indice de protection IP 67 (prise Sub-D:
IP 50; EN 60529). Lorsqu'ils ne sont pas
vissés, aucune protection.

contacts males ou

Accessoires pour embases et prises
d'accouplement encastrables M23

Joint d'étanchéité
ID 266526-01

Capuchon métallique
taraudé anti-poussiéres
ID 219926-01




Cables de liaison "\ 1 Vcc
MLTTL

12 plots
M23

" 1Vce
MITTL

Cable de liaison PUR

12 plots [4(2 x 0,14 mm?) + (4 x 0,5 mm?)] & 8 mm

complet avec prise (femelle) 298401-xx
et prise d'accouplement (male) I)—: :—-l
complet avec prise (femelle) I: j 298399-xx
et prise (male) D )
complet avec prise (femelle) 310 199-xx
et prise Sub-D (femelle) pour IK 220 — I
complet avec prise (femelle) 310 196-xx
et prise Sub-D (male) pour IK 115/IK 215 _-
cablé a une extrémité 309777-xx
avec prise (femelle) D <
Cable nu, ¥ 8 mm 244.957-01
= =
Contre-prise sur cable de liaison Sub-D (femelle) pourcéble @8 mm 291697-05
se raccordant a la prise de I'appareil
——=]
Prise sur cable de liaison pour Prise (male) pour céble &8 mm 291697-08
raccordement sur |'électronique 6 mm 291697-07
consécutive
——=] ——m
Prise d'accouplement sur cable de liaison| Prise d'acc. (male)pour cable & 4,5 mm | 291698-14
g6mm | 291698-03
g8mm | 291698-04
——=] D—F—==]
Embase & monter dans Embase (femelle) 315892-08
I'électronique consécutive
Prises d'accouplement encastrables avec embase (femelle) 6 mm 291698-17
g8mm | 291698-07
[
avec embase (male) g6 mm 291698-08
::IEI @8mm | 29169831
avec fixation centrale 6 mm 291698-33
e — =
Adaptateur "\ 1Vcc/11 pAcc 364914-01

pour convertir les signaux de sortie 1 Vcc
en signaux d'entrée 11 yAcc; prise M23
(femelle) 12 plots et prise M23 (male) 9 plots

———= = o
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Cébles de liaison EnDat

8 plots

M12

17 plots
M23

EnDat sans signaux

EnDat avec signaux

(male)

|

incrémentaux incrémentaux
Cables de liaison PUR 8 plots: [(4 x 0,14 mm?) + (4 x 0,34 mm?)] 26 mm
17 plots: [(4 x 0,14 mm?) + 4(2 x 0,14 mm?) + (4 x 0,5 mm?)] & 8 mm
complet avec prise (femelle) 368 330-xx 323897-xx
et prise d'accouplement (male) |)—: {—=]
complet avec prise (femelle) -.7 t 530627-xx 332 115-xx
et prise Sub-D (femelle) pour IK 220 EE 1 —
complet avec prise (femelle) i 524 599-xx 324 544-xx
et prise Sub-D (male) pour IK 115/IK 215 IE 1 —
cablé a une extrémité 559 346-xx 309778-xx
avec prise (femelle) =t <
Cable nu, ¥ 8 mm - 266 306-01
> <
Contre-prise sur cable de liaison Sub-D (femelle) pourcéble @8 mm - 291697-26
se raccordant a la prise de I'appareil
——=]
Prise sur cable de liaison pour Prise (male) pour cable &8 mm - 291697-27
raccordement sur |'électronique consécutive 6 mm
—=] D —
Prise d'accouplement sur cable Prise d'acc. (male)pour céble T 45mm | — 291698-25
de liaison 6 mm 291698-26
g8 mm 291698-27
== D—F—=|
Embase a monter dans I'électronique Embase (femelle) - 315892-10
consécutive IE
Prises d'accouplement encastrables avec embase (femelle) 6 mm - 291698-35
8 mm
]
avec embase (male) g6 mm - 291698-41
::IE g8 mm 291698-29
avec fixation centrale &6 mm - 291698-37
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Cébles de liaison Fanuc
Mitsubishi

Cable Fanuc Mitsubishi

Cables de liaison PUR
complet g8 mm 534 855-xx -
avec prise M23 (femelle) 17 plots |)—: :—C I
et prise Fanuc
[(2x 2% 0,14 mm?) + (4 x T mm?)] Fanuc
complet 6 mm - 367 958-xx
avec prise M23 (femelle) 17 plots |)—: :—- I
et prise Mitsubishi 20 plots ) _—
[(2 2 x 0,14 mm?) + (4 x 0,5 mm?)] Mitsubishi

20 plots
complet 8 mm - 573661-xx
avec prise M23 (femelle) 17 plots |)—: :—- I
et prise Mitsubishi 10 plots ) o
[(2x2x 0,14 mm?) + (4 x T mm?)] Mitsubishi

10 plots
Cable nu g8 mm 354608-01
[(2><2x0,14mm2)+(4x1 mm?)] S <
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Généralités relatives aux caractéristiques électriques

Tension d'alimentation

Pour alimenter les systemes de mesure, il

faut disposer d'une tension continue sta-

bilisée Up. Les valeurs de tension et de

consommation en courant sont indiquées

dans les caractéristiques technigues de

chaque appareil. Pour I'ondulation de la

tension continue, on a:

e Signal de perturbation a haute fréquence
Ucc < 250 mV avec dU/dt > 5 V/us

e Ondulation fondamentale a basse
fréquence Ucc < 100 mV

5256V
5V
475V

500 ms typ.

t =

Comportement transitoire de la ten-
sion d'alimentation parex. 5V £ 5 %

Les valeurs de tension doivent étre respec-
tées sur le systeme de mesure, donc sans
subir les influences du céble. La tension sur
I'appareil peut étre controlée et, si néces-

saire, réegulée par la suite avec les lignes

de retour. Sil'on ne dispose pas de boitier
d'alimentation réglable, les lignes de retour
peuvent étre raccordées en paralléle sur les
lignes d'alimentation réglable, les lignes de
retour peuvent étre raccordées en paralléle
sur les lignes d'alimentation correspondantes
pour réduire de moitié les chutes de tension.

Calcul de la chute de tension:

3 Lkl
AU=2-10"" 56 Ay
avec AU: chute de tension enV
Lk: longueur de cable en m
|: consommation du systéme de
mesure en mA (cf. Caractéris-
tiques technigues)
Ay: section fils d'alimentation en mm?

Vitesse de rotation adm. électrique-

ment/vitesse de déplacement

La vitesse de rotation max. admissible ou

la vitesse de déplacement d'un systeme

de mesure est déterminée par

e |a vitesse de rotation/de déplacement
admissible mécaniquement (lorsqu'elle
est indiquée dans les Caractéristiques
techniques) et

® |a vitesse de rotation/de déplacement
admissible électriquement.

Sur les systemes de mesure avec signaux

de sortie sinusoidaux, la vitesse de

rotation/de déplacement admissible

électriguement est limitée par la fréquence

limite a —-3dB/-6dB ou la fréquence

d'entrée admissible de I'électronique

consécutive.

Sur les systemes de mesure avec signaux

rectangulaires, la vitesse de rotation/de

déplacement admissible électriquement

est limitée par

- la fréquence de balayage/de sortie max.

admissible fmax du systeme de mesure et

— I'écart min. a entre les fronts admissible

pour |'électronique consécutive

pour les systémes de mesure angulaire/
capteurs rotatifs

fmex . g0 . 102

Nmax = 2

pour les systémes de mesure linéaire
Vmax = fmax . PS . 60 . 10_3

avec
Nmax. Vitesse de rotation max. admissible
électriguement en tours/min.,
Vmax. Vitesse de déplacement admissible
¢électriquement, en m/min.
Fréquence de balayage/de sortie
max. du systéme de mesure ou
fréquence d'entrée de I'électro-
nigue consécutive, en kHz
z. nombre de traits du systeme de
mesure angulaire/capteur rotatif
sur 360°
PS: Période de signal du systéme de
mesure linéaire, en pm

frnax:

Cable Section des fils d'alimentation Ay
HEIDENHAIN
1Vee/TTL/HTL | 11 pAcgc | EnDat/SSI| EnDat
17 plots 8 plots
93,7 mm 0,05 mm? - - -
5 5 5 5 kK gaine de
@4,5/5,1 mm | 0,14/0,05 mm* | 0,056 mm~| 0,05 mm - protection
7 3 5 5 5 métallique
@6/10" mm | 0,19/0,14” mm~| - 0,08 mm~ | 0,34 mm* 2 goylement
sur palpeur
28/14" mm | 0,5 mm? Tmm? | 05mm? |1 mm? 3 seulement
sur LIDA 400
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Cable

Longueurs

Les longueurs de cables indiquées dans
les Caractéristiques techniques ne sont
valables que pour les cables HEIDENHAIN
et les circuits conseillés a I'entrée de
I'électronique consécutive.

Résistance

Tous les systémes de mesure sont équi-
pés d'un cable polyuréthane (PUR). Les
cables PUR résistent aux lubrifiants selon
VDE 0472 ainsi qu'a I'hydrolyse et aux
attagues microbiennes. lls ne contiennent
ni PVC ni silicone et sont conformes aux
directives de sécurité UL. La certification
UL apparait sur les cables avec I'inscription
AWM STYLE 20963 80 °C 30V E63216.

La plage de température

Les cables HEIDENHAIN peuvent étre
utilisés aux températures suivantes:
Pose fixe du cable —40a85°C
Courbure fréquente -10a85°C
En cas de limitation de la tenue a I'hydro-
lyse et aux attagues microbiennes, une
température de 100°C est autorisée.

Rayon de courbure
Le rayon de courbure R adm. dépend du
diameétre du cable et de son type de pose:

Pose fixe du cable

~
Courbure fréquerk&i"

A

Courbure fréquente

>

Cable Pose fixe | Courbure

HEIDENHAIN fréquente

23,7 mm R> 8mm|R =40 mm
4,5 mm R=10mm | R =50 mm
25,1 mm

26 mm R>220mm|R>=75mm
2 8 mm R>40mm | R>100 mm
@10mm"” |[R=35mm|R>75mm
@14mm" | R>=50mm|R=>100mm




Sécurité de transmission du signal

Compatibilité électromagnétique/
conformité CE
Sous réserve d'un montage selon les
prescriptions, les systemes de mesure
HEIDENHAIN respectent les directives
89/336/EWG de compatibilité électroma-
gnétique au niveau des normes génériques
suivantes:
¢ Immunité pour les environnements
industriels EN 61000-6-2:
et plus précisément:
— Décharges électrostatiques EN 61000-4-2
— Champs

électromagnétiques EN 61000-4-3
— Transitoires électriques

rapides en salve EN 61000-4-4
— Ondes de choc EN 61000-4-5

— Perturbations conduites par
champs radioélectriques EN 61000-4-6
— Champs magnétiques aux

fréquences du réseau EN 61000-4-8
— Champs magnétiques
impulsionnels EN 61000-4-9

e Emissions parasites EN 61000-6-4:
et plus précisément:
— pour appareils ISM EN 55011
— pour appareils de traitement

de l'information EN 55022

Antiparasitage électrique pour la
transmission des signaux de mesure
Les tensions parasites sont générées et
transmises surtout par des charges capa-
citives et inductives. Des interférences
peuvent intervenir sur les lignes et entrées/
sorties des appareils.

Origines possibles des sources parasites:

e champs magnétigues puissants émis par
des transformateurs et moteurs
électriques,

e relais, contacteurs et électrovannes,

e appareils a haute fréquence, a
impulsions et champs magnétiques de
dispersion des alimentations a
découpage,

e lignes d'alimentation et conducteurs des
appareils ci-dessus.

Isolation

Les boitiers des systémes de mesure sont
isolés de tous les circuits de courant.
Surtension transitoire nominale: 500V
(valeur préconisée conforme VDE 0110,
chap. 1)

Protection contre les influences parasites
Pour assurer un fonctionnement a I'abri de
perturbations, il convient de respecter les
points suivants:

e N'utiliser que le cable HEIDENHAIN.
Attention aux chutes de tension sur les
lignes d'alimentation.

e Utiliser des connecteurs ou boftiers de
connexions avec carter métallique. Ne
pas faire passer de signaux étrangers.

e Relier entre eux les carters du systeme
de mesure, des connecteurs, boftiers de
connexions et électronigue consécutive
par I'intermédiaire du blindage du céble.
Raccorder les blindages (courts et proté-
gés) de maniere a ce que l'induction soit
peu élevée dans la zone des entrées de
cables.

e Relier en un seul point le systeme de
blindage a la terre.

e Empécher tout contact fortuit de carters
de prises avec d'autres pieces métal-
liques.

e | e blindage du céable a la fonction d'un
conducteur d'équipotentialité. Si l'on
redoute des courants compensateurs a
I'intérieur de I'ensemble de I'installation,
il convient de prévoir un conducteur
d'équipotentialité séparé. Cf. également
EN 50178/4.98 chap. 5.2.9.5 ,,Conduc-
teurs de protection de faible section”

e Ne raccorder les systemes de mesure
HEIDENHAIN qu'a des électroniques
consécutives dont la tension d'alimen-
tation est générée par une double isola-
tion ou une isolation renforcée par rap-
port aux circuits de tension secteur. Cf.
également IEC 364-4-41: 1992, modifié,
chap. 411 ,,Protection contre contacts
directs ou indirects” (PELV ou SELV).

e Ne pas poser les cables conducteurs de
signaux a proximité immeédiate de sources
parasites (consommateurs inductifs tels
gue contacteurs, moteurs, variateurs de
fréquence, électrovannes, ou autres.

On obtient généralement un découplage
suffisant par rapport aux cables conduc-
teurs des signaux de perturbation en
respectant une distance min. de 100 mm
ou en les placant dans des goulottes
métalliques et en utilisant une cloison
mise a la terre.

Respecter une distance min. de 200 mm
par rapport aux selfs de démarrage dans
le bloc d'alimentation. Cf. également

EN 50178/4.98 chap. 5.3.1.1 ,,Cables et
lignes’ EN 50174-2/09.01 chap. 6.7
.Mise a la terre et liaison équipotentielle”
Lors de I'utilisation de capteurs rotatifs
multitours a l'intérieur de champs
électromagnétiques supérieurs a

30 mT, nous vous recommandons de
bien vouloir consulter HEIDENHAIN,
Traunreut.

Parallélement au blindage des cébles, les
carters métalliques du systeme de mesure
et de I'électronique consécutive ont égale-
ment un effet sur le blindage. Les boftiers
doivent étre de méme potentiel et étre
reliés au point de terre central de la
machine par |'intermédiaire du bati de la
machine ou d'un conducteur d'équipoten-
tialité séparé. La section des conducteurs
d'équig)otentialité doit étre au minimum de
6 mm* (Cu).

Distance min. par rapport aux sources parasites
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Electroniques d'exploitation et d'affichage

ND 281B

Visualisation de cotes

La visualisation de cotes ND 281B dispose
de zones d'affichage spéciales destinées a
la mesure angulaire. Elle permet de raccor
der directement des systémes de mesure
angulaire incrémentaux avec signaux de
sortie "\ 1Vcc, divers nombres de traits
et jusqu'a 999 999 périodes de signal par
tour. Via l'interface V.24/RS-232-C, la valeur
affichée peut étre restituée pour étre
ensuite exploitée ou sortie sur une
imprimante.

Autres informations: cf. catalogue
Visualisations numériques de cotes pour
mesure linéaire et angulaire.

Série IBV

Electroniques d'interpolation

et de digitalisation

Les électroniques d'interpolation et de
digitalisation permettent d'interpoler les
signaux de sortie sinusoidaux ("\ 1 Vcc)
des systemes de mesure angulaire
HEIDENHAIN jusqu'a 100 fois, de les
digitaliser pour les restituer ensuite sous
forme de trains d'impulsions rectangulaires
TTL.

IBV 101

Autres informations: cf. catalogue
Electroniques d'interpolation et de
digitalisation pour 1BV 660 ou bien
Présentation Produit /BV 100/EXE 100.
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ND 281B

Signaux en entrée

U 1Vee

o 1 pAce

Entrées systemes de mesure

Embase 12 plots femelle

Embase 9 plots femelle

Fréquence d'entrée

500 kHz max.

100 kHz max.

Longueur de cable max.

60 m

30m

Subdivision du signal

jusqu'a 1024 fois (réglable)

Résolution d'affichage
(réglable)

Degré décimal: 0,1° a 0,000002°
Degrés, minutes, secondes: jusqu'a 1"

Plage d'affichage 0a 360°
(réglable) -180°....0 ..... +180°

0 a + plage d'affichage max.
Fonctions Classification avec deux valeurs limites

Arrét de I'affichage

Deux limites de commutation

Exploitation des marques de référence REF

Commande externe

Remise a zéro, initialisation, mémorisation

Interface

\.24/RS-232-C; 38400 bauds max.

IBV 101 IBV 102 IBV 660
Signaux en entrée U 1Vee
Entrées systemes de mesure| Embase 12 plots femelle
Interpolation (réglable) par 5 par 25 par 25
par 10 par 50 par 50
par 100 par 100
par 200
par 400
Ecart min. entre les fronts | réglable de 2 4 0,125 ps réglable de 0,8 a
en fonction de la fréquence d'entrée | 0,1 ps en fonction
de la fréquence
d'entrée

Signaux de sortie

e Deux trains d'impulsions rectangulaires Uz1 et Ugo et
leurs signaux inverses Ua1 et Ugn
e |mpulsion de référence Uag et Ugg

e Signal de perturbation Uag

Tension d'alimentation

5V+5 %



Carte de comptage universelle pour PC

L'IK 220 est une carte enfichable pour PC
compatibles AT destinée a I'acquisition des
valeurs de mesure générées par deux
systémes de mesure linéaire ou
angulaire incrémentaux ou absolus.
L"électronique de subdivision et de
comptage subdivise les signaux d'entrée
sinusoidaux jusqu'a 4096 fois. Un
programme de gestion fait partie de la
fourniture.

Signaux en entrée o 1Vee U 11 pAcc | EnDat 2.1 SSI
(commutables)

Entrées systemes de mesure | 2 raccordements Sub-D (15 plots) méles

Fréquence d'entrée max. 500 kHz 33 kHz -

Longueur de cable max. 60 m 10 m

Subdivision du signal
(Période de signal : pas de
mesure) jusqu'a 4096 fois

Registre de données pour | 48 bits (44 bits utilisés)
valeurs de mesure
(pour chaque canal)

Mémoire interne pour 8192 valeurs de positions
Interface Bus PCI (Plug and Play)
Logiciel de gestion et pour WINDOWS 98/NT/2000/XP
programme de en VISUAL C++, VISUAL BASIC et
démonstration BORLAND DELPHI

Autres informations, Dimensions environ 190 mm x 100 mm

cf. Information Produit IK 220.
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Dispositifs de mesure HEIDENHAIN

pour systemes de mesure angulaire incrémentaux

Le PWM 9 est un systeme de mesure
universel destiné a contréler et a régler les
systemes de mesure incrémentaux de
HEIDENHAIN. On dispose de tiroirs
enfichables adaptés aux différents types de
signaux des systemes de g% mesure. Les
valeurs sont affichées sur un petit
écran LCD et |'appareil s'utilise
de maniére confortable grace a
ses sofkeys.

HEIDENHAIN

Le PWT constitue un outil de réglage simple
pour les systéemes de mesure
incrémentaux de HEIDENHAIN. Les
signaux sont affichés sous la forme de
diagrammes en barres dans une petite
fenétre LCD avec référence a leurs limites
de tolérance.

PWM 9

Entrées

Tiroirs (platines d'interface) pour signaux 11 pAcc; 1 Vec;
TTL; HTL; EnDat*/SSI*/signaux de commutation
*aucun affichage des valeurs de position et parametres

Fonctions

e Mesure d'amplitude des signaux, consommation,
tension d'alimentation, fréquence de balayage

¢ Affichage graphique des signaux incrémentaux
(amplitudes, angle de phase et rapport de cycle) et du
signal de référence (largeur et position)

e Affichage de symboles pour marque de référence,
signal de perturbation, sens de comptage

e Compteur universel, interpol. sélectionnable x1 a x1 024

¢ Aide au réglage pour systemes de mesure a regle nue

Sorties

e Entrées connectées pour |'électronique consécutive
e Prises BNC pour raccordement a un oscilloscope

Tension d'alimentation

10a30V, 15 mA max.

Dimensions

150 mm x 205 mm x 96 mm

PWT 10 PWT 17 PWT 18

Entrée systeme de mesure

o 11 pAcc [LITTL U 1Vee

Fonctions

Enregistrement de I'amplitude du signal
Tolérance de la forme du signal
Amplitude et position du signal de référence

Tension d'alimentation

par bloc d'alimentation (compris dans la fourniture)

Dimensions

114 mm x 64 mm x 29 mm

pour systemes de mesure angulaire absolus

L'IK 215 est une carte enfichable pour PC
destinée a contrbler et a tester un systeme
de mesure absolu HEIDENHAIN équipé
d'une interface EnDat ou SSI. Via I'interface
EnDat, il est possible de lire et d'écrire les
parameétres.

62

IK 215
Entrées systéemes EnDat 2.1 (valeur absolue et signaux incrémentaux) ou SSI
de mesure
Interface Bus PCl Rev. 2.1

Logiciel d’application

Systéme d'exploitation:
Windows 2000/XP
Fontions: Affichage de la valeur de position

Compteur pour signaux incrémentaux
Fonctionnalités EnDat
Logiciel de montage pour Ex| 1100/1300

Subdivision du signal
pour signaux incrémentaux

jusqu'a 1024 fois

Dimensions

100 mm x 190 mm
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