


Systemes de mesure linéaire a regle nue

Les systémes de mesure linéaire

enregistrent la position des axes linéaires

sans recourir a d'autres éléments méca-

nigques de transmission. On peut donc ainsi

éviter toute une série de sources possibles

d'erreurs:

e Erreurs de positionnement dues a la
dilatation de la vis a billes

e Erreurs a l'inversion

e Erreurs cinématiques dues aux défauts
de pas de la vis a billes

Les systemes de mesure linéaire sont par
conséquent indispensables aux machines
exigentes au niveau de la précision du po-
sitionnement et de la vitesse d'usinage.

Sur simple demande, nous vous adresse-

rons les catalogues concernant les

e systemes de mesure angulaire avec
roulement

e systemes de mesure angulaire sans
roulement

e capteurs rotatifs

e systemes de mesure pour entrainements
électriques

e systemes de mesure linéaire pour ma-
chines-outils a commande numérique

e ¢lectronigues d'interface

e commandes numériques HEIDENHAIN

Vous pouvez aussi les découvrir sur

Internet a I'adresse www.heidenhain.fr.

Les systémes de mesure linéaire a régle

nue équipent les machines et installations

qui exigent une grande précision de la valeur

de mesure affichée. Domaines d'applica-

tions classiques:

e appareillages de production et de mesure
dans I'industrie des semi-conducteurs

e automates a implanter les composants

e machines et appareillages de trés haute
précision, tels que tours au diamant pour
|'usinage de piéces optiques, tours a
plateau pour disques magnétiques, ma-
chines a rectifier les pieces en ferrite, etc.

e machines-outils de grande précision

e machines de mesure et comparateurs,
microscopes de mesure ou autres
appareils de précision en métrologie

e entrainements directs

Structure mécanique

Les systemes de mesure linéaire a regle
nue sont constitués d'une regle ou d'un
ruban de mesure et d'une téte captrice qui
fonctionnent sans contact mécanique.

Sur les systemes de mesure linéaire a
regle nue, la regle de mesure est fixée sur
une surface d'appui. Par conséquent, il est
indispensable de disposer d'une grande
planéité de la surface d'appui pour garantir
la précision élevée du systeme de mesure
linéaire.

Toutes les éditions précédentes perdent
leur validité avec la sortie de ce catalogue.
Pour commander les matériels aupres de
HEIDENHAIN, seule est valable la version
du catalogue qui est d'actualité au mo-
ment de la passation de la commande.

Les normes (EN, ISO, etc.) ne sont va-
lables que si elles sont citées explicite-
ment dans le catalogue.
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Comment choisir

Les systemes de mesure linéaire a regle
nue de la gamme LIP se distinguent a la
fois par de trés faibles résolutions de
mesure et une précision et répétabilité
extrémement élevées. La mesure est
matérialisée par un réseau de phases
DIADUR déposé sur un support de mesure
en vitrocéramique ou en verre.

Les systemes de mesure linéaire a regle
nue LIF disposent d'un réseau de divisions
déposé au moyen des procédés DIADUR
ou SUPRADUR sur un support en verre.
Outre leur grande précision et précision
de répétabilité, ils sont particulierement
faciles a monter.

Les systemes de mesure linéaire a regle
nue LIDA sont extrémement bien congus
pour atteindre des vitesses de déplace-
ment élevées jusqu'a 10 m/seconde et
leurs différentes possibilités de montage
leur conferent une grande flexibilité d'im-
plantation. Selon la version de I'appareil,
les réseaux de divisions METALLUR
peuvent étre déposés sur un ruban de
mesure en acier, un support en verre ou
en vitrocéramique.

Pour le systéme de mesure en 2D PP, la
mesure est matérialisée par un réseau de
phases déposé selon le procédé DIADUR
sur un support en verre. Celui-ci permet
I'enregistrement des positions dans le
plan.

Section Classes de | Période
précision signal
LIP pour une précision extréme 15 o | £0,5um 0,128 um
¢ Regle de mesure en vitrocéramique Y | (classes de préci-
ouenvere e
e Principe de balayage interférentiel
pour faibles périodes de signal 33
B ol | £ 1THM 2 um
LIP4xIR H 1| £05um
(classes de préci|
sion supérieures
24 | . sur demande)
i—g‘ ol | =1 pm 4 um
o~
205 ||
LIF pour une précision élevée 3.05 ©| | £3pum 4 um
e avec film de montage PRECIMET
e Principe de balayage interférentiel
pour faibles penode; de S|gqa| 16.5
e Fins de course et piste Homing ~=
LIDA avec supports de mesure 3.05_ . +5um 20 um
adaptés thermiquement 2| | (classes de preci-
e Sélection du support en fonction du zﬁ”dseﬁsgsges
coefficient de dilatation thermique .
e Commutateurs de fin de course
LIDA pour vitesses de déplacement B . o | £OHM 20 um
élevées et grandes longueurs de =
mesure
e Ruban de mesure en acier tendu dans 12
un profilé en aluminium ou collé sur la —
surface de montage 27 o o || 2 15 um 20 ym
e Commutateurs de fin de course sur =
LIDA 400
12
26_ | +30pm 200 pm
o~
12
02_. . _ |£30pm 200 um
~N
12
LIDA pour espaces de montage trés 045_ _ of|=* 5pum 20 um
réduits
e Téte captrice de petite section
e Simplicité de montage 9
PP pour mesure en 2D 3 o | £21um 4 pym
e Position de balayage commune pour “[
les deux coordonnées
e Principe de balayage interférentiel
pour faibles périodes de signal o

Y Période de signal des signaux sinusoidaux; elle est déterminante pour les écarts
a l'intérieur d'une période de signal (cf. Précision de la mesure)



LIP 382

el ———

LIP 581

I —

LIF 481

LIDA 485

Longueurs | Support de mesure et | Interface Modéle | Page
de mesure | montage
70 mm a Vitrocéramique Zerodur | M LITTL LIP372 |18
270 mm incorporée dans
supports en Invar
vissables U 1Vee LIP 382
70 mm a Regle en vitrocéramique | M LITTL LIP471 |20
420 mm Zerodur ou en verre
fixée avec griffes de
serrage vissables o 1Vee LIP 481
70 mm a Regle de mesure en [TLITTL LIP571 | 22
1440 mm verre fixée avec griffes
de serrage vissables
U 1Vee LIP 581
70 mm a Regle de mesure en LITTL LIF471 |24
1020 mm verre collée avec film de
montage PRECIMET
U 1Vee LIF 481
240 mm a Regle de mesure en LITTL LIDA 473 | 26
3040 mm vitrocéramique ou en
verre a coller sur la o 1Vee LIDA 483
surface de montage
140 mm a Ruban de mesure en [TLITTL LIDA 475 | 28
30040 mm | acier inséré et tendu
dans profilés en
aluminium U 1Vee LIDA 485
240 mm a Ruban de mesure en [LITTL LIDA 477 | 30
6040 mm acier inséré dans profilés
en aluminium, fixé en
son centre o 1Vee LIDA 487
jusqu'a Ruban de mesure en LITTL LIDA 277 | 32
10000 mm | acier inséré dans profilés
en aluminium, fixé en
son centre o 1Vee LIDA 287
jusqu'a Ruban de mesure en [TLITTL LIDA 279 | 32
10000 mm | acier collé sur la surface
de montage
U 1Vee LIDA 289
70 mm a Regle de mesure en MLITTL LIDA 573 | 34
1020 mm verre collée avec film de
montage PRECIMET o 1Vee LIDA 583
Plage de Plague (support de la o 1Vee PP 281 36
mesure gravure) en verre, a
68 x 68 mm | coller
(autres plages
de mesure sur
demande)

LIDA 279

LIDA 583

Vue d'ensemble



Principes de mesure
Matérialisation de la mesure

Sur les systemes de mesure HEIDENHAIN
a balayage optigue, la mesure est matéria-
lisée par des structures régulieres — les
divisions. Pour servir de support a ces divi-
sions, on utilise des substrats en verre ou
en acier. Sur les systémes de mesure avec
grandes longueurs de mesure, 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 traits en chrome extrémement résistants
déposés sur du verre,

e traits dépolis déposés sur des rubans de
mesure avec flash d'or,

e structures tridimensionnelles déposées
sur des substrats en verre ou en acier.

Les procédés de fabrication photolithogra-
phigues développés par HEIDENHAIN
fournissent couramment des périodes de
divisions de 40 pma < 1 pm.

Ces procédés permettent, d'une part,
d'obtenir des périodes de divisions
extrémement fines et, de l'autre, une tres
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.




Procédé de mesure incrémentale

Avec le procédé de mesure incrémen-
tale, les divisions sont constituées d'une
structure réticulaire réguliere. L'information
de 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 déterminer les positions,
les regles ou rubans de mesure disposent
d'une seconde piste sur laquelle se trouve
une marque de référence. La position
absolue de la regle de mesure définie grace
a la marque de référence correspond
exactement a un pas de mesure.

[l est donc nécessaire de franchir la marque
de référence pour établir un rapport absolu
ou pour retrouver le dernier point de réfé-
rence sélectionné.

Dans le cas le plus défavorable, il est né-
cessaire d'effectuer des déplacements de
machine sur de grandes portions de la plage
de mesure. Pour faciliter ce , franchisse-
ment du point de référence’ tous les sys-
temes de mesure HEIDENHAIN disposent
de marques de référence a distances
codées: La piste 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 réfé-
rence voisines — par conséquent aprés un
déplacement de quelques millimétres seu-
lement (cf. tableau).

Les systemes de mesure avec marques de
référence a distances codées comportent
la lettre ,,C" derriére leur désignation (ex.
LIP 581C).

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

P, = (abs B—sgn B-1) x % + (sgn B-sgnV) xm

on a:

B =2 x Mgr-G

dont:

Py = position en périodes de signal de la G = incrément nominal entre deux
premiere marque de référence marques de référence fixes, en
franchie périodes de signal (cf. tableau)

abs = valeur absolue V = sens de déplacement (+1 ou 1)

sgn = fonction sens (fonction signe =
,+1"0ou ,-1")

Mpgr = nombre de périodes de signal entre
les marques de référence franchies

Un déplacement de la téte captrice
vers la droite (montage conforme
au plan) donne ,,+1"

10.004 10.008

Représentation sché-

matisée de divisions
incrémentales avec
marques de référence

Vg a distances codées
(exemple d'un
LIP 5x1C)

Période de | Incrément nomi-

Déplacement

signal nal G en périodes | max.
de signal
20 mm

LIP 5x1C ‘ 4 um ‘ 5000

Caractéristiques techniques



Balayage photoélectrique

La plupart des systemes de mesure
HEIDENHAIN fonctionnent 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 tres faibles.

Plus la période de division du réseau de
traits est fine et plus les effets de la dif-
fraction influent sur le balayage photo-
électrique. Pour les systémes de mesure
linéaire, HEIDENHAIN utilise deux prin-
cipes de balayage:

¢ |e principe de mesure par imagerie
pour périodes de division de 10 um a
200 pm.

e |e principe de mesure interférentielle
pour de tres faibles périodes de division,
de 4 um, par exemple, et méme plus
faibles encore.

Principe de mesure par imagerie
Considéré de maniére simplifiée, le prin-
cipe de mesure par imagerie génere le
signal par projection de lumiere: Deux
réseaux de traits — regle et réticule de
balayage — avec périodes de division lo°
identiques ou similaires sont déplacés I'un
par rapport & l'autre. Le support du réticule

Période de signa
360° él.

est transparent; le réseau de traits du
support peut étre déposé sur un matériau
également transparent ou bien réflecteur.

(

Lorsque la lumiére parallele traverse un ré- 0
seau de traits, des champs clairs/obscurs
sont projetés a une distance donnée. A cet Igge
endroit, se trouve un réticule opposé et
avec la méme période de division. Lorsque ~

les deux réseaux de traits se déplacent I'un 0
par rapport a l'autre, la lumiere passante
est modulée: Si les interstices entre les 127
traits sont en face les uns des autres, la

lumiere passe; si les traits recouvrent les

0"

N

/ \

interstices, on obtient I'ombre. Les photo-
éléments convertissent ces modulations
d'intensité lumineuse en signaux élec-
trigues. Sur le réticule de balayage, le ré-
seau de traits doté d'une structure spéciale

I1=lp° - lgo°

filtre le courant lumineux de maniére a 0
obtenir des signaux de sortie sinusoidaux.
Plus la période de division du réseau de

traits est fine et moins I'écart entre le réti-
cule de balayage et la regle de mesure fait
I'objet d'une tolérance étroite. Sur un sys-
téme de mesure avec principe de mesure

12 = l90° - I270°

par imagerie, le montage est réalisable
dans les tolérances si la période de division
est d'au moins 10 um. NS
= 90° él. = Déphasage
Les systemes de mesure linéaire LIDA
fonctionnent selon ce principe de mesure
par imagerie.

Détecteur
structuré

il

Fenétre

Réticule de

balayage Condenseur

Réseau de balayage

Source lumineuse

Balayage photoélectrique selon le principe par imagerie avec regle de mesure en acier et
balayage a un seul champ (LIDA 400)



Le capteur génére quatre signaux de
courant sinusoidaux (lge, loge, l180° et
l270°) déphasés entre eux de 90° élect..
A priori, ces signaux de balayage ne
sont pas symétriques par rapport a la
ligne neutre. Les éléments photoélec-
trigues sont donc disposés en push-pull
pour former deux signaux de sortie I et
l2 déphasés de 90° él. et symétriques
par rapport a la ligne neutre.

Sur la représentation XY de I'oscillos-
cope, les signaux donnent une figure de
Lissajous. Avec des signaux de forme
idéale, on obtient un cercle concentrique.
Les déviations de la forme circulaire et
de la position sont dues a des écarts de
position a l'intérieur d'une période de
signal (cf. Précision de la mesure) et se
répercutent ainsi directement sur le
résultat de la mesure. La taille du cercle
qui correspond a |'amplitude des signaux
de sortie peut varier a l'intérieur de
limites sans pour autant détériorer la
précision de la mesure.

e T ™

A

Ty

. 1 J

Représentation XY des signaux de sortie

Principe de mesure interférentielle

Le principe de mesure interférentielle
utilise la diffraction et I'interférence de la
lumiere sur de fins réseaux de divisions
pour générer les signaux destinés a dé-
terminer 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 ré-
ticule 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 bala-
yage, I'onde lumineuse plane est divisée
par diffraction en trois ondes partielles
d'ordre 1, 0 et —1 ayant a peu prés la méme
intensité lumineuse. Celles-ci sont diffrac-
tées sur la regle de mesure avec réseau de
phases de maniére a ce que la majeure
partie de l'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
interférence. Trois trains d'ondes sont ainsi
générés; ceux-ci quittent le réticule de ba-
layage en suivant différents angles. Les
photoéléments convertissent ces intensi-
tés 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, ces ondes
sont déphasées entre elles de deux lon-
gueurs d'onde. On obtient ainsi deux
périodes de signal pour un déplacement
relatif d'une période de division.

Les systemes de mesure interférentiels
fonctionnent avec des périodes de division
par exemple de 8 um, 4 um ou encore plus
fines. Leurs signaux de balayage sont
fortement exempts d'ondes hautes et
peuvent subir une forte interpolation. lls
sont donc particulierement bien adaptés a
des résolutions et précisions élevées. Ce
qui ne les empéche pas d'accepter des
tolérances de montage parfaitement
conciliables avec la pratique.

Les systemes de mesure linéaire des
familles de produits LIP, LIF et PP fonc-
tionnent selon le principe de la mesure
interférentielle.

Ordres de diffraction

Reégle de mesure

Période de division

Réticule de balayage:

Réseau de phases transparent

Regle avec réseau
de phases DIADUR

Source
lumineuse

éléments

Balayage photoélectrique selon le principe de mesure interférentielle avec balayage

a un seul champ



Précision de la mesure

La précision de la mesure linéaire est

principalement fonction:

e de la qualité du réseau de traits

e de la qualité du balayage

e de la qualité de I'électronique de
traitement des signaux

e des écarts de guidage de la regle de
mesure par rapport a la téte captrice.

Il convient de distinguer les écarts de posi-
tion sur des courses équivalentes — par
exemple, sur toute la longueur de mesure —
ainsi que |'écart de position a l'intérieur
d'une période de signal.

Ecarts de position sur la course de mesure
La précision des systémes de mesure
linéaire a regle nue est indiquée avec les
classes de précision définies de la maniére
suivante:

Les valeurs extrémes de I'erreur totale F
sur une position sont situées, par rapport a
la valeur moyenne et pour une portion
quelconque d'une longueur de mesure de
1 m max., dans la classe de précision + a.
Pour les systemes de mesure linéaire a regle
nue, la définition de la classe de précision
se rapporte a la regle de mesure — on parle
alors de la précision de la regle de mesure.

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

Les écarts de position a l'intérieur d'une
période de signal dépendent de la qualité
du balayage et de la période de signal du
systeme de mesure. Pour les systemes de
mesure linéaire a régle nue HEIDENHAIN
et a n'importe quel endroit de la longueur
de mesure, ils sont d'environ = 1% de la
période de signal. Plus la période de signal
est petite et plus les écarts de position
dans une période de signal sont faibles.
Leur importance est déterminante non
seulement dans la précision d'un processus
de positionnement mais aussi, par exemple,
pour I'asservissement de vitesse du
déplacement lent et régulier d'un axe.

Ecart de position F sur la course de mesure

Ecart de position »

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

ML
Position B

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

/N M

AREAVAR

Ecart de position B

Période de signal

360 °el.

V3 A
’ ~
- -~

Amplitude signal »

Période signaux | Ecarts de position u usuels
de balayage sur une période de signal

LIP3x2 | 0,128 um 0,001 ym

LIP4x1 | 2pum 0,02 ym

LIP5x1 |4 um 0,04 um

LIF

PP

LIDA 4xx | 20 um 0,2 uym

LIDA 5xx

LIDA 2xx | 200 pm 2 um

10




Tous les systémes de mesure linéaire de
HEIDENHAIN sont controlés au niveau de
leur bon fonctionnement avant leur livrai-
son et leur précision est mesurée.

La précision des systémes de mesure
linéaire est mesurée en procédant a un
déplacement dans les deux sens. Le
nombre de positions de mesure est choisi
de maniéere a enregistrer avec une grande
précision non seulement I'erreur d'onde
longue mais aussi les écarts de position a
I'intérieur d'une période de signal.

Le certificat de contréle du constructeur
atteste de la précision-systeme de chaque
systéme de mesure. Les étalons de ré-
férence également indiqués renvoient —
comme il est spécifié dans EN ISO 9001 —
aux étalons nationaux ou internationaux
reconnus.

Pour les séries LIP et PR un procés-verbal
d'étalonnage précise les écarts de posi-
tion sur toute la longueur de mesure. Le
pas de mesure ainsi gue l'incertitude de
I'étalonnage sont également indiqués.

Plage de température

Les systemes de mesure linéaire sont
étalonnés a une température de réfé-
rence de 20 °C. La précision-systéme
indiquée sur le procés-verbal de mesure
est valable a cette température.

La plage de température de travail in-
dique entre quelles limites de température
ambiante les systémes de mesure linéaire
peuvent fonctionner.

La plage de température de stockage de
—20°C a 70 °C est valable pour I'appareil
dans son emballage.

Si le systeme de mesure linéaire n'est pas
monté dans les conditions requises, des
erreurs de guidage risquent d'avoir d'im-
portantes répercussions au niveau des
valeurs de position. Afin de réduire au
maximum les risques d'erreurs d'Abbe,
il est recommandé de monter la régle ou
son carter au niveau de la table, sur le
chariot de la machine. Lors de la fixation
du systéeme de mesure sur la surface de
montage, il faut par principe veiller au
parallélisme par rapport au guidage de la
machine.

=

LIP 401 R * S.Nr. 19702302 * Id.Nr. 277376-U4

Hersteller-Priifzertifikat

DIN B5 3501842 2

v o
von 20 °C innerhalb der Gena ugkalm.an‘f
+ 1,0 ym.

Kalibriermormale: Kalibrierzeichen:

Jod-stabilisierter He-Ne Laser 3659 PTB 02

Wasser-Tripelpunktzelle 66 PTB 05
Gallium-Schmelzpunktzelle &7 PTB 05

Barometer 4945 DKD-K-02301 05-09
Luftfeuchtemessgerat 01758 DKD-K-00305 05-05

Relative Luftfeuchtigkeit: max. 50 9

HEIDENHAIN

Manufacturer s Inspection Certificate
DIN 56 360-184.2

ture of ’{? C les within r.'h:,' & acy grade
+ 1.0um.
Calibration standards: Calibration reference:

lodine-stabilized He-Ne Laser 3659 PTB 02

Water tripie point cell 66 PTB 05
Galiium melting point cell 67 PTB 05
Prassure gauge 4945 DKD-K-02301 05-09
Hygrometer 01758 DKD-K-00305 05-05
Felatve hurmidiny: max. 50 %

Prifer/inspected by

Flatscher / 02,02.2007

Messprotokoll

Die Messkurve zeigt Minehwerte der Positions-
abweichungen aus Vor- und Rickwartsmessung.
Positionsabweichung F des Mafstabs:

F = Posy - Posy

{Posy = Messposition des Vergleichsnormals,
Posyy = Messposition des MaRstahs)

Messschritt: 1000 pm

Beaginn der Messlange bei Messposition: g mm
Erster Referenzirmpuls bel Messposition: 240 mm
Unsicherherl der Messung:

0,010 pm +0,130* 10°%* L
L '"I_ange ded Messhiervalls)

Calibration chart

The error curve shows mean values of the position emars
fram measurements in forward and backward direction.
Fosition error F of the scale;

A= POE-‘N - Pbsy.,._l

(Posy = measured position of the comparator standard,
Posyy = measured position of the scale)

Measuring step: 1000 pm
Beginning of measuring length at measured position: O mm
First reference pulse al measured position: 210 mm
Uncertainty of measurement:

=0.010pm +0.130 * 107 L
L ”B’leasunngﬂ:;erwf length)

Positionsabweichung F in pm
Pasition error F in ym

wri gg'p ¥ : XEW,
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Fiabilité

Les systemes de mesure linéaire a regle
nue de HEIDENHAIN ont été optimisés
pour équiper les machines précises et
rapides. Malgré leur structure non carté-
risée, ils sont peu sensibles aux salissures,
garantissent une grande stabilité a long
terme et sont faciles et rapides a monter.

Faible sensibilité aux salissures

Le procédé de balayage et la qualité élevée
du réseau de divisions sont directement
responsables de la précision et de la fiabi-
lité des systemes de mesure linéaire. Les
systemes de mesure linéaire a regle nue
de HEIDENHAIN fonctionnent grace au
balayage a un seul champ. Un seul champ
de balayage est utilisé pour générer les si-
gnaux. Contrairement au balayage a quatre
champ, les salissures locales présentes sur
le support de mesure (par exemple, les
empreintes de doigt laissées lors du
montage ou |'accumulation d'huile des
glissieres) influent sur I'intensité lumineuse
des composantes du signal et donc sur les
signaux. Mais méme si les signaux sont
altérés au niveau de I'amplitude, I'offset et
la position de phase ne varient pas.
Comme auparavant, ils peuvent toujours
étre soumis a une forte interpolation et les
écarts de position a l'intérieur d'une
période de signal restent faibles.

Le large champ de balayage contribue a
réduire la sensibilité aux salissures. Dans
bien des cas, ceci évite une panne du sys-
téme de mesure. Ceci est particulierement
sensible sur les LIDA 400 et LIF 400 qui,
par rapport a la période de divisions, ont une
grande surface de balayage de 14,5 mm?.
Meéme avec des salissures de 3 mm de
diameétre (encre d'imprimante, poussiere
de platine, eau ou huile), ces appareils
délivrent des signaux de grande qualité.
Les écarts de position restent largement
en dega des valeurs définissant la classe
de précision de la régle de mesure.
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Ecart de position [um] m==—

20 40 60 80 100 120 140 160 180
Position [mm] ==—

Répercussion d'impuretés sur le balayage a 4 champs (en rouge) et a un champ (en vert)

huile eau toner

poussiére

trace de doigt

Ecart de position [pum] =—
o

40 60 80 100 120 140 160 180
Position [mm] =

Comportement du LIF 400 en présence de salissures



Des supports de mesure résistants

Par leur composition, les supports des sys-
témes de mesure a régle nue sont tres
exposeés a I'environnement. HEIDENHAIN
utilise donc exclusivement des réseaux de
divisions robustes réalisés par procédés
spéciaux.

Avec le procédé DIADUR, les structures en
chrome dur sont déposées sur un support
en verre ou acier. Pour le procédé SUPRA-
DUR, une couche transparente est tout
d'abord appliquée sur la couche primaire
refléchissante. Une couche en chrome dur
de quelgues nanometres seulement est
ensuite déposée pour réaliser un réseau de
phases optique tridimensionnel. La struc-
ture est la méme pour les divisions réalisées
en METALLUR pour le principe de mesure
par imagerie. Sur une couche réfléchissante
en or, on a déposé une couche intermé-
diaire en verre. Celle-ci est recouverte d'un
réseau de traits en chrome a pouvoir absor
bant, semi-transparents d'une épaisseur
de quelgues nanometres seulement. Les
regles avec divisions SUPRADUR ou
METALLUR s'averent particulierement
robustes et insensibles aux salissures car
la faible hauteur des structures ne laisse
guasiment aucune surface libre susceptible
de laisser s'accumuler les poussieres,
salissures ou particules d'humidité.

Tolérances de montage conciliables
avec les besoins de la pratique
Généralement, de faibles périodes de signal
vont de pair avec des tolérances de mon-
tage trés étroites pour I'écart entre la téte
captrice et le ruban de mesure. Ceci est di
aux propriétés de diffraction des structures
réticulaires. Celles-ci peuvent induire une
chute de 50 % du signal lorsque I'écart entre
la téte captrice et le ruban varie seulement
de + 0,1 mm. Le principe de balayage
interférentiel ainsi que les réseaux de bala-
yage nouvellement développés pour les
systemes de mesure fonctionnant selon le
principe de mesure par imagerie permettent
des tolérances de montage conciliables avec
les besoins de la pratique et ce, malgré les
faibles périodes de divisions.

Les tolérances de montage des systémes
de mesure linéaire a reégle nue de HEIDEN-
HAIN n'influent que trés faiblement sur les
signaux de sortie. Et en particulier, la tolé-
rance spécifiée pour I'écart entre la régle et
la téte captrice (distance fonctionnelle) ne
modifie I'amplitude du signal que d'une
maniére négligeable. Ce comportement
est déterminant pour la grande fiabilité des
systemes de mesure linéaire a regle nue
de HEIDENHAIN. Pour les appareils des
séries LIDA 400 et LIF 400, la relation entre
la distance fonctionnelle et I'amplitude du
signal est illustrée a titre d'exemple dans
les deux diagrammes ci-contre.

SUPRADUR

METALLUR

Couche
réfléchissante

Amplitude du signal [%] ==

Couche
transparente
I COUche de base
réfléchissante
VY oy oy oy Yy
%%%%%%% a %%%%%%%
»,#»,7,Substrat |, »  »’ 7
%%%%%%% a %%%%%%%
a Va a Va a Vi a Vi
Couche semi-
180° transparente
Couche
transparente
I Y A |
Couche de base
réfléchissante
120% oo

100% /
80% /
60% %

40% %
20% %

0%
1) 055 0.6 0.65 0.7 0.75 0.8 0.85 09 095
2) 0 0.05 0.15 0.25 0.35
1) = ruban de mesure
2) = support du ruban

Tolérance de montage

LIDA 400

Distance fonctionnelle [mm] m==—

Amplitude du signal [%] ==—

100% : :

80% g '

60% — 3

. Tolérance de montage

40% : :

1 LIF 400 1

20% 1 1

0% - -
0.8 0.9 1 1.1 1.2

Distance fonctionnelle [mm] =
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Versions mécaniques des appareils et montage

Regles de mesure

Les systemes de mesure linéaire a regle
nue sont constitués d'éléments séparés
qui sont la téte captrice et la regle ou le
ruban de mesure. Ces deux éléments sont
assemblés uniquement au moment du
montage sur le guidage de la machine. Par
conséquent, certaines conditions sont a
prendre en compte dés la construction de
la machine:

e | e guidage de la machine doit étre concu
de maniére a ce que les distances fonc-
tionnelles soient respectées a I'endroit
prévu pour le montage du systéme de
mesure (cf. Caractéristiques techniques).
La surface d'appui de la régle de mesure
doit étre conforme aux exigences de
planéité.

Pour faciliter I'alignement de la téte cap-
trice par rapport a la regle de mesure, |l
est conseillé d'utiliser une équerre de
montage.

Versions des régles de mesure

Pour les diverses applications et exigences
en matiere de précision, HEIDENHAIN peut
fournir la régle de mesure dans la version
qui convient.

Série LIP 300

Les regles de tres grande précision LIP 300
sont équipées d'un support de divisions en
Zerodur qui est collé dans la fibre thermi-
guement neutre d'un support en acier. Le
support en acier est vissé sur la surface
d'appui. Les éléments de fixation flexibles
garantissent un comportement thermique
reproductible.

Séries LIP 400 et LIP 500

Les supports de divisions en Zerodur ou en
verre sont fixés directement sur la surface
d'appui au moyen de griffes de serrage et
consolidés avec une colle silicone. Une
collure époxy définit le point zéro thermique.

Accessoires

Griffes de serrage ID 270711-04
Colle silicone ID 200417-02
Colle époxy ID 200409-01

Série LIF 400

Série LIDA 4x3

Série LIDA 500

Les supports de divisions en verre sont
collés directement sur la surface d'appui au
moyen du film de montage PRECIMET que
I'on presse ensuite régulierement avec un
rouleau.

Accessoire
Rouleau ID 276885-01
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Régle de mesure LIP 302
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Régle de mesure LIP 401

Régle de mesure LIP 501

Régle de mesure LIF 401




Série LIDA 4x5

Les systemes LIDA 4x5 sont bien congus
pour les grandes longueurs de mesure.
Lors du montage, les trongcons qui consti-
tuent le support du ruban sont vissés ou
collés (avec le film de montage PRECIMET)
sur la surface d'appui. Le ruban monobloc
est ensuite inséré dans le support, puis
tendu de maniere définie et fixé en ses
extrémités sur le banc de la machine. Le
LIDA 405 a donc le méme comportement
thermique gue la surface de montage.

Série LIDA 2x7

Série LIDA 4x7

Les systemes LIDA 2x7 et LIDA 4x7 sont
eux aussi congus pour les grandes longueurs
de mesure. Les trongons qui constituent le
support du ruban sont collés sur la surface
d'appui avec le film de montage PRECIMET.
Le ruban monobloc est ensuite inséré dans
le support, puis fixé en son centre sur le
banc de la machine. Ce type de fixation per
met au ruban de se dilater librement vers
les deux extrémités et garantit un compor
tement thermique défini.

Accessoire pour LIDA 4x7
Outil de montage ID 373990-01

Outil de montage
(pour LIDA 407)

Série LIDA 2x9

Le ruban de mesure en acier qui supporte
le réseau de divisions est collé directement
sur la surface de montage au moyen du
film de montage PRECIMET que I'on presse
régulierement avec un rouleau. Pour aligner
latéralement le ruban de mesure, il faut
prévoir un épaulement ou une barrette
d'arrét de 0,3 mm de hauteur.

Accessoire pour versions avec PRECIMET
Rouleau ID 276885-01

Régle de mesure LIDA 405

Ruban de mesure LIDA 209
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Versions mécaniques des appareils et montage

Tétes captrices

Comme I'assemblage des systemes de
mesure a régle nue s'effectue sur la ma-
chine, il est nécessaire a l'issue du mon-
tage d'en réaliser I'alignement précis qui
est déterminant pour la précision définitive
du systeme de mesure. Au niveau de la
construction de la machine, il est donc op-
portun, d'une part, de concevoir le reglage
pour gu'il soit simple et pratique a réaliser
et, d'autre part, d'assurer les conditions
d'un montage aussi stable que possible.

Pour I'alignement précis de la téte captrice
sur la regle de mesure, la téte doit étre
réglable dans cing directions (cf. figure).
Ces courses de réglage étant trés faibles,
il suffit généralement de disposer de trous
de fixation oblongs sur une équerre de
montage.

Montage LIP/LIF

La téte captrice dispose d'un anneau de
centrage grace auquel elle peut pivoter a
I'intérieur de I'alésage d'appui de I'équerre
de montage et étre ainsi alignée paralléle-
ment a la régle de mesure.

Montage LIDA

Le plus facile est de fixer la téte captrice
par sa face arriere sur I'équerre de mon-
tage. Par un trou réalisé dans I'équerre de
montage, il est possible de faire pivoter
trés légerement la téte captrice LIDA 400
a l'aide d'un outil.

Réglage
Pour faciliter I'alignement, on préconise les
étapes suivantes:

1) Réglage de la distance fonctionnelle
entre la regle de mesure et la téte
captrice a l'aide de la cale d'épaisseur

2) Alignement des signaux incrémentaux
par pivotement de la téte captrice.

3) Alignement du signal de référence en
faisant a nouveau pivoter légerement la
téte captrice (sur le LIDA 400, ceci est
possible a I'aide d'un outil).

Pour faciliter I'alignement, HEIDENHAIN
propose la fourniture des appareils de
mesure PWM 9 ou PWT (cf. Appareils de
mesure et de contréle HEIDENHAIN)
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Généralités sur les caractéristiques mécaniques

Montage

Pour faciliter le passage des céables, on

monte la téte captrice de préférence sur

une partie fixe de la machine et la regle de
mesure, sur une partie mobile.

[l convient de choisir soigneusement |'en-

droit destiné au montage des systémes

de mesure linéaire afin de ne pas nuire a

leur précision et a leur durée de vie.

® | e montage doit étre réalisé le plus prés
possible du plan d'usinage afin de limiter
le défaut d'Abbe.

e Pour que I'appareil fonctionne de fagcon
optimale, le systeme de mesure ne doit
pas étre soumis constamment a de
fortes vibrations. Pour cette raison, utili-
ser pour le montage les parties massives
de la machine; il convient d'éviter de
monter le systeme de mesure sur des
surfaces concaves ou sur des tasseaux.

e || faut éviter de monter les systemes de
mesure linéaire a proximité de sources
de chaleur pour éviter les effets de tem-
pérature.

Plage de température

La plage de température de travail
indique les limites de température
ambiante a l'intérieur desquelles les
caractéristiques technigues des systémes
de mesure linéaire seront respectées.

La plage de température de stockage de
—20a 70 °C est valable pour I'appareil dans
son emballage.

Comportement thermique

Le comportement thermique du systeme
de mesure linéaire est un critere important
de la précision de fonctionnement de la
machine. En général, il est souhaitable que
le comportement thermique du systeme
de mesure linéaire corresponde a celui de
la piece ou de I'objet a mesurer.

Avec les variations de température, il est
bon que le systeme de mesure linéaire se
dilate ou se contracte de maniére définie
et reproductible.

Les supports de la gravure des systemes
de mesure linéaire HEIDENHAIN (cf. Ca-
ractéristiques techniques) ont différents
coefficients de dilatation thermique. Vous
pouvez donc choisir le systeme de mesure
le mieux adapté a votre opération de me-
sure en fonction du coefficient de dilatation
thermique.

Indice de protection (EN 60529)

Les tétes captrices des systemes de me-
sure linéaire a regle nue LIR LIF et PP ont
I'indice de protection IP 50 et les tétes
LIDA, IP 40. Les regles de mesure n'ont
pas de protection particuliére. Si les régles
de mesure sont exposées aux salissures,
il convient alors de les protéger en consé-
guence.

Accélérations

En service et pendant le montage, les sys-

temes de mesure linéaire sont soumis a

des accélérations de types divers.

e | es valeurs limites de la tenue aux
vibrations sont valables pour des
fréquences de b5 a 2000 Hz
(EN 60068-2-6). Par exemple, si des
résonances dues a l'application et au
montage entrainent un dépassement
des valeurs d'accélération admissibles, il
peut arriver que le systeme de mesure
soit endommage.

Il convient donc de soumettre le
systéme complet a de larges tests.

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
11 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.

Piéces soumises a l'usure

Les systemes de mesure de HEIDENHAIN
sont congus pour durer longtemps. Une
maintenance préventive n'est pas néces-
saire. Néanmoins, ils contiennent des com-
posants soumis a une usure résultant de
I'utilisation et de la manipulation. Il s'agit
notamment du cable soumis & une
courbure fréquente.

[l convient d'y rajouter le roulement et les
garnitures d'étanchéité de I'arbre pour les
systéemes de mesure avec roulement
(capteurs rotatifs et systémes de mesure
angulaire) et les levres d'étanchéité pour
les systemes de mesure linéaire.

Tests-systeme

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
mesure, il convient de tester le systéme
complet de maniére approfondie.

Les valeurs technigues indiquées dans ce
catalogue portent plus particulierement
sur le systeme de mesure et non pas sur
le systeme complet. L'utilisateur engage
sa propre responsabilité dans le cas d'une
mise en oeuvre du systeme de mesure
en dehors de la plage de valeurs spécifiées
ou dans le cadre d'une utilisation non
conforme a la destination de |'appareil.
Sur les systemes orientés de sécurité,
vérifier la valeur de position du systeme
de mesure apres la mise sous tension du
systeme hiérarchiquement supérieur.

Montage

Seule la brochure des instructions de
montage 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, AURODUR et METALLUR sont des
margues déposées par la société

DR. JOHANNES HEIDENHAIN GmbH,
Traunreut.

Zerodur et ROBAX sont des marques déposées
par Schott-Glaswerke, Mayence.
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Série LIP 300

Systémes de mesure linéaire incrémentaux de trés haute précision
pour résolutions jusqu'a 0,001 pm (1 nm)
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Caractéristiques techniques

LIP 382

LIP 372

Matérialisation de la mesure
Coefficient de dilatation

Réseau de phases DIADUR sur vitrocéramique Zerodur
Otherm = (0 = 0,1) - 1070 K’

Classe de précision

+ 0,5 um (classes de précision supérieures sur demande)

Longueur de mesure IVIL* 70 120 150 220 270

en mm

Marques de référence aucune

Signaux incrémentaux o 1Vee MLTTL

Période de division 0,512 um

Interpolation intégrée - par 32

Période de signal 0,128 um 0,004 um

Fréquence limite -3dB | > 1 MHz -

Fréquence de balayage* - <98 kHz < 49 kHz < 24,5 kHz
Ecart a entre les fronts > 0,055 ps > 0,130 ps > 0,280 ps
Vitesse de déplacement < 76 m/min. < 0,75 m/min. < 0,38 m/min. < 0,19 m/min.
Tension d'alimentation 5V+5% 5V+5%

Consommation en courant | < 190 mA < 250 mA (sans charge)

Raccordement électrique

Longueur du cable

Cable 0,5 m vers |'électronique d'interface (APE), cable adaptateur séparé (1 m/3 m/6 m/9 m)

raccordable sur I'APE

< 30 m (avec cable HEIDENHAIN)

Vibrations 55 a 2000 Hz < 4 m/s® (EN 60068-2-6)
Chocs 11 ms < 50 m/s (EN 60068-2-27)
Température de travail 0a40°C

Poids

Téte captrice 150 g

Electronique d'interface 100 g

Regle de mesure
Cable de raccordement

* aindiquer SVP a la commande

260 g (ML 70 mm)
700 g (ML = 150 mm)
38 g/m
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Série LIP 400

Systémes de mesure linéaire incrémentaux de trés haute précision

e pour espaces de montage réduits
¢ pour résolutions de mesure de 1 pm a 0,005 pm
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Caractéristiques techniques

LIP 481

LIP 471

Matérialisation de la mesure*
Coefficient de dilatation

Réseau de phases DIADUR sur vitrocéramique Zerodur ou sur verre
Otherm = (0 £ 0,1) - 100K (vitrocéramique Zerodur)
Otherm =~ 8 - 100K (verre)

Classe de précision*

+ 1 pm, = 0,5 pm (classes de précision supérieures sur demande)

Longueur de mesure IVIL* 70 120 170 220 270 320 370 420
en mm
Marques de réf.*  LIP4x71R | une, au centre de la longueur de mesure
LIP4x1A | aucune
Signaux incrémentaux U 1Vee [LITTL
Période de division 4 um
Interpolation intégrée* - par 5 par 10
Période de signal 2 um 0,4 um 0,2 um
Fréquence limite -3dB | > 250 kHz -
Fréquence de balayage* - <200 kHz <100 kHz <50 kHz <100 kHz <50 kHz < 25 kHz
Ecart a entre les fronts > 0,220 ps >0465ps [ >0950pus | >0,220pus | =>0,465pus |=0,950 us
Vitesse de déplacement <30 m/min. | £24 m/min. | £12m/min. | £6m/min. | £12 m/min. | £6 m/min. | <3 m/min.
Tension d'alimentation 5V£5% 5V+5%
Consommation en courant | < 190 mA < 200 mA (sans charge)

Raccordement électrique*
Longueur du cable

Céble 0,5 m, T m, 2 m ou 3 m avec prise Sub-D (15 plots); électronique d'interface dans la prise
< 30 m (avec cable HEIDENHAIN)

Vibrations 55 a 2000 Hz

< 200 m/s® (EN 60068-2-6)

Chocs 11 ms <500 m/s” (EN 60068-2-27)
Température de travail 0a40°C

Poids

Téte captrice 25 g (LIP 4x1A),

Prise
Regle de mesure
Céable de raccordement

* aindiquer SVP a la commande

50 g (LIP 4x1R), sans cable de raccordement

1409

5,6 g + 0,2 g/mm de longueur de mesure

38 g/m
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Série LIP 500

Systémes de mesure linéaire incrémentaux de trés haute précision

e pour grandes longueurs de mesure

¢ pour résolutions de mesure de 1 pm a 0,01 pm
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Caractéristiques techniques

LIP 581

e |11/ [[T10 LT |

LIP 571

Matérialisation de la mesure
Coefficient de dilatation

Réseau de phases DIADUR sur verre
Otherm = 8 - 10_6 K_1

Classe de précision* +1pum
Longueur de mesure IVIL* 70 120 170 220 270 320 370 420 470 520 570 620 670
en mm 720 770 820 870 920 970 1020 1240 1440
Marques de réf.*  LIP 5x1R | une, au centre de la longueur de mesure
LIP 5x1C | a distances codées
Signaux incrémentaux U 1Vee LITTL
Période de division 8um
Interpolation intégrée* - par 5 par 10
Période de signal 4 um 0,8 um 0,4 um
Fréquence limite -3dB | >300 kHz -
Fréquence de balayage* - <200 kHz <100 kHz <50 kHz <100 kHz <50 kHz <25 kHz
Ecart a entre les fronts > 0,220 ys > 0,465 ps > 0,950 ps > 0,220 ps > (0,465 ps > 0,950 ps
Vitesse de déplacement <72 m/min. | €48 m/min. | £ 24 m/min. | <12 m/min. | <24 m/min. | <12 m/min. | <6 m/min.
Tension d'alimentation 5V£5% 5V£5%
Consommation en courant | < 175 mA < 175 mA (sans charge)

Raccordement électrique*
Longueur du cable

Cable 0,5 m, 1 m, 2 m ou 3 m avec prise Sub-D (15 plots); électronique d'interface dans la prise
< 30 m (avec cable HEIDENHAIN)

Vibrations 55 a 2000 Hz
Chocs 11 ms

< 200 m/s> (EN 60068-2-6)

< 500 m/s? (EN 60068-2-27)

Température de travail

0ab0°C

Poids

Téte captrice

Prise

Regle de mesure
Cable de raccordement

* aindiquer SVP a la commande

25 g (sans cable de raccordement)

140 g

75 g + 0,25 g/mm de longueur de mesure

38 g/m
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Série LIF 400

Systemes de mesure linéaire incrémentaux, simplicité de montage avec film de montage PRECIMET
¢ pour résolutions de mesure de 1 pm a 0,1 pm
e détection de la position par piste Homing et commutateurs de fin de course
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710.04[X]

3.05+0.1

42.5+0.5

Guidage de la machine

Modification max. en fonctionnement
Epoxy pour ML < 170

Longueur de mesure

Sens du déplacement de la téte captrice
pour signaux de sortie conformes a la
description de I'interface
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Caractéristiques techniques

LIF 481

LIF 471

Matérialisation de la mesure
Coefficient de dilatation

Réseau de phases SUPRADUR sur verre
Otherm ~ 8 - 1070 K’

Classe de précision +3um

Longueur de mesure IVIL* 70 120 170 220 320 370 420 470 520 570 620 670

en mm 720 770 820 870 970 1020

Marque de référence une, au centre de la longueur de mesure

Signaux incrémentaux o 1Vee [TLITTL

Période de division 8 um

Interpolation intégrée* - par 5 par 10 par 20 par 50 par 100

Période de signal 4 um 0,8 um 0,4 um 0,2 um 0,08 um 0,04 um

Fréquence limite -3dB | > 300 kHz -

—6dB | > 420 kHz

Fréquence de balayage* - <500 kHz < 250 kHz < 250 kHz <100 kHz < 50 kHz
< 250 kHz <125 kHz <125 kHz < b0 kHz < 25 kHz
<125 kHz < 62,5 kHz < 62,5 kHz < 25kHz < 12,56 kHz

Ecart a entre les fronts'’ - > 0,080 ps > 0,080 ps > 0,040 ps > 0,040 ps > 0,040 ps
> 0,175 us > 0,175 ys > (0,080 ps > (0,080 ps > 0,080 ps
> 0,370 ys > 0,370 pys > 0,175 us > 0,175 ys > 0,175 ps

Vitesse de déplacement” 72 m/min. <120 m/min. | £60 m/min. < 60 m/min. < 24 m/min. <12 m/min.

100 m/min. < 60 m/min. | <30 m/min. < 30 m/min. <12 m/min. < 6 m/min.

< 30 m/min. | £15 m/min. < 15 m/min. < 6 m/min. < 3m/min.

Détection des positions

Signal Homing et signal de fin de course; signaux de sortie TTL (sans conducteur de ligne)

Tension d'alimentation
Consommation en courant

5V+5%
< 175 mA

5V+5%

< 180 mA (sans charge)

Raccordement électrique*
Longueur du cable

Cable 0,5m, T m, 2 m ou 3 m avec prise Sub-D (15 plots); électronique d'interface dans la prise
incrémental: < 30 m; Homing, fin de course: < 10 m; (avec cable HEIDENHAIN)

Vibrations 55 & 2000 Hz
Chocs 11 ms

< 200 m/s> (EN 60068-2-6)
< 500 m/s? (EN 60068-2-27)

Température de travail

0a50°C

Poids

Téte captrice

Prise

Regle de mesure
Céble de raccordement

* aindiquer SVP a la commande

9 g (sans cable de raccordement)

1409

0,8 g + 0,08 g/mm de longueur de mesure

38 g/m

1)

avec fréquence limite et fréquence de balayage correspondante
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Série LIDA 4x3

Systémes de mesure linéaire incrémentaux avec support de mesure en vitrocéramique ou en verre
¢ pour résolutions de mesure de 1 pm a 0,1 pm
e fixation par collage du support de la mesure sur la surface de montage
e commutateurs de fin de course
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Caractéristiques techniques

LIDA 483 LIDA 473

Matérialisation de la mesure
Coefficient de dilatation*

Réseau de divisions METALLUR sur vitrocéramique ou sur verre

Xtherm = 8 - 1078 (verre)

Otherm =~ 0 - 108k (vitrocéramique ROBAX)
Xtherm = (0 £ 0,1) - 1070 ! (vitrocéramique Zerodur)

Classe de précision

+ 5 um (classes de précision supérieures sur demande)

Longueur de mesure ML*
en mm

240 340 440 640 840

2640 2840 3040

1040 1240 1440
(vitrocéramique ROBAX jusqu'a ML 1640)

1640

1840 2040 2240 2440

Marques de réf.* LIDA 4x3

une, au centre de la longueur de mesure

LIDA 4x3C | a distances codées sur demande

Signaux incrémentaux U 1Vee MLITTL

Période de division 20 um

Interpolation intégrée* - par 5 par 10 par 50 par 100

Période de signal 20 ym 4 um 2 um 0,4 pm 0,2 pm

Fréquence limite -3dB | > 400 kHz -

Fréquence de balayage* - <400 kHz <200 kHz < 50 kHz < 25 kHz
<200 kHz <100 kHz < 25 kHz < 12,5 kHz
<100 kHz < 50 kHz <12,5 kHz < 6,25 kHz
< B0 kHz < 25kHz

Ecart a entre les fronts'’ - > 0,100 us > 0,100 ys > 0,080 ps > 0,080 ps
> 0,220 ps > 0,220 ps > 0,175 ps > 0,175 ps
> 0,465 ps > 0,465 ps > 0,370 s > 0,370 pys
> 0,950 ps > 0,950 ps

Vitesse de déplacement” 480 m/min. <480 m/min. < 240 m/min. < 60 m/min. < 30 m/min.
< 240 m/min. < 120 m/min. < 30 m/min. < 15 m/min.
<120 m/min. < 60 m/min. < 15 m/min. <75 m/min.
< 60 m/min. < 30 m/min.

Commut. de fin de course L1/L2 avec deux aimants diffférents; signaux de sortie: TTL (sans conducteur de ligne)

Tension d'alimentation 5V£5% 5V£5% 5V+£5%

Consommation en courant | < 100 mA < 170 mA (sans charge) < 255 mA (sans charge)

Raccordement électrique
Longueur du cable

Cable 3 m avec prise Sub-D (15 plots); sur LIDA 473, électronique d'interface dans la prise

< 20 m (avec cable HEIDENHAIN)

Vibrations 55 a 2000 Hz
Chocs 11 ms

< 200 m/s* (EN 60068-2-6)
< 500 m/s® (EN 60068-2-27)

Température de travail

0ab0°C

Poids Téte captrice
Prise
Regle de mesure
Cable de raccordement

* aindiquer SVP a la commande

20 g (sans cable de raccordement)

LIDA 483:32 g, LIDA 473:140 g

3 g+ 0,1 g/mm de longueur de mesure

22 g/m

1)

avec fréquence limite et fréquence de balayage correspondante
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Série LIDA 4x5

Systemes de mesure linéaire incrémentaux pour grandes longueurs de mesure jusqu'a 30 m
¢ pour résolutions de mesure de 1 pm a 0,1 pm

¢ larges tolérances de montage

e commutateurs de fin de course
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Caractéristiques techniques

LIDA 485

LIDA 475

Matérialisation de la mesure
Coefficient de dilatation

Ruban de mesure en acier avec réseau de traits METALLUR
en fonction de la surface de montage

Classe de précision

+5um

Longueur de mesure ML*
en mm

140 240 340 440 540 640 740 840 940 1040 1140 1240 1340 1440
1540 1640 1740 1840 1940 2040

longueurs supérieures (jusqu'a 30040 mm) avec ruban monobloc et supports de ruban multiblocs

Marque de référence

une, au centre de la longueur de mesure

Signaux incrémentaux U 1Vee ML TTL

Période de division 20 ym

Interpolation intégrée* - par 5 par 10 par 50 par 100

Période de signal 20 um 4 um 2 um 0,4 um 0,2 um

Fréquence limite -3dB | =400 kHz -

Fréquence de balayage* - <400 kHz <200 kHz <50 kHz < 25 kHz
<200 kHz <100 kHz < 25 kHz < 12,5 kHz
<100 kHz < 50 kHz < 12,5 kHz < 6,25 kHz
< 50 kHz < 25kHz

Ecart a entre les fronts'’ - > 0,100 ps > 0,100 ps > 0,080 us > 0,080 us
> 0,220 ps > 0,220 ps >0,175 ps >0,175 s
> (0,465 ps > (0,465 ps > 0,370 us > 0,370 us
> 0,950 ps > 0,950 ps

Vitesse de déplacement” 480 m/min. <480 m/min. < 240 m/min. < 60 m/min. < 30 m/min.
< 240 m/min. <120 m/min. < 30 m/min. <15 m/min.
<120 m/min. < 60 m/min. < 15 m/min. <75 m/min.
< 60 m/min. < 30 m/min.

Commut. de fin de course L1/L2 avec deux aimants diffférents; signaux de sortie: TTL (sans conducteur de ligne)

Tension d'alimentation 5V+5% 5V+5% 5V+5%

Consommation en courant | < 100 mA < 170 mA (sans charge) < 255 mA (sans charge)

Raccordement électrique
Longueur du cable

Cable 3 m avec prise Sub-D (15 plots); sur LIDA 475, électronique d'interface dans la prise

<20 m (avec cable HEIDENHAIN)

Vibrations 55 a 2000 Hz
Chocs 11 ms

< 200 m/s> (EN 60068-2-6)
< 500 m/s? (EN 60068-2-27)

Température de travail

0a50°C

Poids Téte captrice
Prise
Regle de mesure
Cable de raccordement

* aindiquer SVP a la commande

20 g (sans cable de raccordement)

LIDA 485:32 g, LIDA 475: 140 g
115 g + 0,25 g/mm de longueur de mesure

22 g/m

1)

avec fréquence limite et fréquence de balayage correspondante
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Série LIDA 4x7

Systemes de mesure linéaire incrémentaux pour longueurs de mesure jusqu'a 6 m

¢ pour résolutions de mesure de 1 pm a 0,1 pm

¢ larges tolérances de montage
e commutateurs de fin de course
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Modification max. en fonctionnement
Points de mesure pour dégauchissage

Position marque de référence

Debut de la longueur de mesure ML
Aimant de sélection pour commutateur

de fin de course

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



Caractéristiques techniques

LIDA 487

LIDA 477

Matérialisation de la mesure
Coefficient de dilatation

Ruban de mesure en acier avec réseau de traits METALLUR

therm = 10 - 1078 K

Classe de précision

+ 15 um ou + 5 um aprés compensation linéaire des défauts dans I'électronique consécutive

Longueur de mesure ML*
en mm

240 440 640 840 1040

1240 1440 1640

1840 2040 2240 2440 2640 2840

3040 3240 3440 3640 3840 4040 4240 4440 4640 4840 5040 5240 5440 5640

5840 6040

Marque de référence

une, au centre de la longueur de mesure

Signaux incrémentaux U 1Vee FLJTTL

Période de division 20 um

Interpolation intégrée* - par 5 par 10 par 50 par 100

Période de signal 20 um 4 um 2 um 0,4 um 0,2 um

Fréquence limite -3dB | >400 kHz -

Fréquence de balayage* - <400 kHz <200 kHz <50 kHz < 25 kHz
<200 kHz <100 kHz < 25 kHz < 12,5 kHz
<100 kHz < 50 kHz < 12,5 kHz < 6,25 kHz
< 50 kHz < 25kHz

Ecart a entre les fronts ! - > 0,100 ps > (0,100 ps > 0,080 us > 0,080 us
> 0,220 s > 0,220 ys > 0,175 us > 0,175 us
> (0,465 ps > 0,465 us > 0,370 us > 0,370 ys
> (0,950 ps > 0,950 ps

Vitesse de déplacement” 480 m/min. < 480 m/min. < 240 m/min. < 60 m/min. < 30 m/min.
< 240 m/min. < 120 m/min. < 30 m/min. <15 m/min.
<120 m/min. < 60 m/min. < 15 m/min. <75 m/min.
< 60 m/min. < 30 m/min.

Commut. de fin de course L1/L2 avec deux aimants diffférents; signaux de sortie: TTL (sans conducteur de ligne)

Tension d'alimentation 5V+£5% 5V£5% 5V+5%

Consommation en courant | < 100 mA < 170 mA (sans charge) < 255 mA (sans charge)

Raccordement électrique
Longueur du cable

Cable 3 m avec prise Sub-D (15 plots); sur LIDA 477 électronique d'interface dans la prise

< 20 m (avec cable HEIDENHAIN)

Vibrations 55 & 2000 Hz
Chocs 11 ms

<200 m/s” (EN 60068-2-6)
<500 m/s” (EN 60068-2-27)

Température de travail

0a50°C

Poids Téte captrice
Prise
Regle de mesure
Céble de raccordement

*a indiquer SVP a la commande

20 g (sans cable de raccordement)

LIDA 487:32 g, LIDA477:140 g

259 + 0,1 g/mm de longueur de mesure

22 g/m
1)

avec fréquence limite et fréquence de balayage correspondante
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Série LIDA 200

Systéme de mesure linéaire incrémental avec larges tolérances de montage
® pour résolutions de mesure jusqu'a 0,5 pm
¢ ruban de mesure en rouleau
e fixation du ruban de mesure dans le support de ruban a coller (LIDA 2x7) ou en le collant sur la surface de montage (LIDA 2x9)
¢ marques de référence a écarts réguliers

LIDA 279/289
50
5 40+0.1 ® ©
® — 21 _ [Io.15/21]8]
-0.3/50 B
@ M3x7 s 001 |
] ST 1® ~
\ — N (
5 ﬂ v g W
&> 20 _|® ) X
® 515 ‘ © ML +30=1
= ®
X
15 K i & 31
® sl S @
P 10 5 5= E S
e o
2 M3x5 <o [ i
e S e i
S AN SRR N g . =S Lo ®4.7:05 127
. 0 0 iy N - o
I [ I S o
8.5 33+0.1
ML
=
LIDA 277/287 ®
B
5+5 ML+3011 (15) |
® ®
Te}
k+15 ® [=[6mrad* [A .z M3x5 To2[F] 2 12
o~ ér)l © &3' e
— T = i s Ny
. 7 N — Jephocoo- 14 A — - K |
o o] &L N
. Y 85 33+0.1 26T
min. 20 / max. ML =20 )
ML (min. 40) (14.9)
50
5 40+0.1 X ® 0.25
g /// 31 0.75 1939
l ' “ i e
3.2 / ‘ 1 ‘ )y - T
— f ™
TT0.1]F] = <
0o | v 3 @20 / 3l @
. M3x7
2o 9 ,_(05) © ©
| 1110.3/50]B]
45 M3x61S0 7046 q
@ — N
S L N
& o VAR \
g [ IH S o3
o
@F TF
3
Dimensions en mm = Guidage de la machine @ = Filetage des deux cotés
= Cotes de montage requises @ = Ruban adhésif
= Marque de référence ® = Ruban de mesure en acier
Tolerancing 1SO 8015 Longueur du ruban de mesure = = Sens du déplacement de la téte captrice

ISO 2768 -m H
<6 mm: 0.2 mm
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®
®
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®
M
k

Début de la longueur de mesure ML

arques de référence:
= Position de la 1ére marque de référence par rapport au début de la longueur de mesure

en fonction de la coupe

j =

Autres marques de référence tous les 100 mm

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



Caractéristiques techniques

LIDA 279

HEIHAAIN

LIDA 277
LIDA 287 LIDA 277
LIDA 289 LIDA 279

Matérialisation de la mesure
Coefficient de dilatation

Ruban de mesu_rGe er11 acier
Otherm = 10 - 10 K~

Classe de précision

+ 30 um

Ruban de mesure en
rouleau®

3m,5m, 10 m

Marques de référence

sélectionnables tous les 100 mm

Signaux incrémentaux U 1Vee MLITTL

Période de division 200 pum

Interpolation intégrée* - par 10 par 50 par 100
Période de signal 200 um 20 um 4 um 2 um
Fréquence limite > 50 kHz - - -

Fréquence de balayage - <50 kHz < 25 kHz <12.5kHz
Ecart a entre les fronts - > 0,465 ps > 0,175 ps > 0,175 ps
Vitesse de déplacement <600 m/min. < 300 m/min. <150 m/min.
Tension d'alimentation 5V+5% 5V+5%

Consommation en courant | < 110 mA < 140 mA (sans charge)

Raccordement électrique*
Longueur du cable

Céable 1 m ou 3 m avec prise Sub-D (15 plots)
< 30 m (avec cable HEIDENHAIN)

Vibrations 55 a 2000 Hz
Chocs 11 ms

< 200 m/s” (IEC 60068-2-6)
< 500 m/s” (IEC 60068-2-27)

Température de travail

0ab0°C

Poids

Téte captrice
Ruban de mesure
Supports de ruban
Prise

Cable

* aindiquer SVP a la commande

20 g (sans cable)

20 g/m

70 g/m (LIDA 2x7 seulement)
32¢g

30 g/m
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Série LIDA 500

Systémes de mesure linéaire incrémentaux pour faible encombrement de montage
¢ pour résolutions de mesure de 1 pm a 0,1 pm

e simplicité de montage avec film de montage PRECIMET
¢ larges tolérances de montage

@Q
© ML + 2021 ‘
ML |
32 ML/2
10.02/25[8]*) @) <5

12.8+0.2

™
o @
M2.5x5 2.5 L9,
—10.1/1000] 27401
I Jo.1]F] 1.0520.1
0.6+0.1
o 6}
J
© | H-——]-—4 /Ra32
170.02/25 M2 55 25 = 7]0.05/500]
27+0.1 (S /1o F]
Possibilités de montage de la téte captrice
M2.5x (a+5) ISO 4762
4.15+0.1 a
2.7 DIN 433
N /10.1/25]A ©
) ™ N
|
[ . e e
3
L 4 1°
9 9 M2.5x(a+5) ISO 4762
2.7 DIN 433
1.05+0.1 1.050.1
F Guidage de la machine Prise Sub-D
® Marque de référence pour LIDA 573
© = Longueur du ruban de mesure
— A Te}
® = ngut de la longueur de mesure ML 76.540 5 p
(= Réglage 1:2 &
*) ou réglage a la position max. du ©

4

signal ou de la marque de référence
Sens du déplacement de la téte captrice
pour signaux de sortie conformes a la
description de l'interface

Dimensions en mm

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

LIDA 583

LIDA 573

Matérialisation de la mesure
Coefficient de dilatation

Réseau de divisions METALLUR sur verre

Otherm ~ 8 - 108 K

Classe de précision +5um

Longueur de mesure IVIL* 70 120 220 270 320 370 420 470 520 570 620 670
en mm 720 770 870 920 970 1020

Marque de référence une, au centre de la longueur de mesure

Signaux incrémentaux o 1Vee MLTTL

Période de division 20 um

Interpolation intégrée* - par 5 par 10 par 25 par 50
Période de signal 20 um 4 um 2 um 0,8 um 0,4 um
Fréquence limite > 250 kHz - - = =
Fréquence de balayage - <200 kHz <100 kHz < 50 kHz < 25 kHz
Ecart a entre les fronts - > 0,220 ps > 0,220 us > 0,175 ps > 0,175 ps
Vitesse de déplacement < 300 m/min. < 240 m/min. <120 m/min. < 60 m/min. < 30 m/min.
Tension d'alimentation 5V£5% 5V+5%

Consommation en courant | < 100 mA < 200 mA (sans charge)

Raccordement électrique*
Longueur du cable

Cable 1 m ou 3 m avec prise Sub-D (15 plots); LIDA 573: électronique d'interface dans la prise
< 30 m (avec cable HEIDENHAIN)

Vibrations 55 & 2000 Hz 200 m/s?
Chocs 11ms 500 m/s?
Température de travail 0ab0°C

Poids

Téte captrice
Ruban de mesure
Prise

Cable

* aindiquer SVP a la commande

6 g (sans cable)

26 g/m

LIDA 583:32 g, LIDA 573:140 g

22 g/m
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Série PP 200

Systéme de mesure incrémental en 2D
pour résolutions de mesure de 1 pm a 0,05 pm

42
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Dimensions en mm F = QGuidage de la machine
@ = Face gravée
® = Position marque de référence de la

Tolerancing 1SO 8015 position centrale représentée
ISO 2768 - m H Sens du déplacement de la téte captrice

<6mm: +0.2 mm pour signaux de sortie conformes a la
T description de I'interface

4
[

D1 D2
©232,9-0,2 @ 33-0,02/-0,10
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Caractéristiques techniques

PP 281R

Matérialisation de la mesure
Coefficient de dilatation

Réseau de phases TITANID en 2D sur verre
therm ~ 8 - 1078 K

Classe de précision

+2um

Plage de mesure

68 mm x 68 mm,
autres plages de mesure sur demande

Marques de référence’’

une margue de référence a 3 mm du début de la longueur de mesure dans chaque sens

Signaux incrémentaux U 1Vee
Période de division 8um
Période de signal 4 um
Fréquence limite -3dB | > 300 kHz
Vitesse de déplacement <72 m/min
Tension d'alimentation 5V+5%

Consommation en courant

< 185 mA par axe

Raccordement électrique
Longueur du cable

Cable 0,5 m avec prise Sub-D (15 plots); électronique d'interface dans la prise
< 30 m (avec cable HEIDENHAIN)

Vibrations 55 4 2000 Hz

< 80 m/s? (EN 60068-2-6)
<

Chocs 11 ms 100 my/s? (EN 60068-2-27)
Température de travail 0ab0°C

Poids

Téte captrice 170 g

Prise 140 g

Plaque de mesure 759

Cable de raccordement 37 g/m

* aindiquer SVP a la commande

Y aux points de passage a zéro K, L, le signal de référence differe des caractéristiques d'interface spécifiées (cf. Instructions de montage)
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Interfaces

Signaux incrémentaux "\ 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 in-
diqué 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 surmodulation
de I'electronique consécutive. Les crétes de
signal peuvent également apparaitre avec
une amplitude G au niveau de repos bas.

L'amplitude du signal indiguée est valable
pour la tension d'alimentation appliquée
sur le systeme de mesure et précisée dans
les caractéristiques techniques. Elle se ré-
fere a une mesure différentielle a impédance
de 120 ohms entre les sorties connexes.
L'amplitude du signal varie en fonction de
I'augmentation de la fréquence. La fré-
quence limite donne la fréquence a la-
quelle une certaine fraction de I'amplitude
d'origine du signal est conservée:

e -3 dB £ 70 % de I'amplitude du signal

e —6dB £ 50% de I'amplitude du signal

Les valeurs dans la description des signaux
sont valables pour des déplacements allant
jusqu'a 20 % de la fréquence limite a -3 dB.

Interpolation/résolution/pas de mesure
Les signaux de sortie de I'interface 1 Vcc
sont généralement interpolés dans I'élec-
tronique consécutive de maniere a obtenir
des résolutions suffisamment élevées.
Pour |'asservissement de vitesse, on uti-
lise frequemment des facteurs d'interpola-
tion supérieurs a 1000 pour conserver des
informations de vitesse exploitables, y
compris a des vitesses réduites.

Les caractéristiques techniques citent des
résolutions conseillées pour |'enregistre-
ment de position. Pour les applications spé-
ciales, d'autres résolutions sont possibles.

Résistance aux courts-circuits

Un bref court-circuit sur une sortie a 0V ou
Up (hormis les appareils avec Upmin = 3,6 V)
n‘engendre pas une panne mais le fonc-
tionnement n'est pas pour autant admis.

Interface Signaux de tension sinusoidaux “\~ 1Vcc
Signaux 2 signaux sinusoidaux A et B
incrémentaux Amplitude du signal M: 0,6a1,2Vee; 1Vee typ.
Ecart de symétrie |P — N|/2M: < 0,065
Rapport de signal Ma/Mg: 0,8a1,25
Angle de phase |¢1 + ¢2|/2: 90° + 10° él.
Signal de référence | 1 ou plusieurs crétes de signal R
Partie utile G: >0,2V
Valeur de repos H: <1,7V
Ecart de commutation E, F: 0,0420,68V
Passages a zéro K, L: 180° + 90° él.

Court-circuit a 20°C 125 °C
sur une sortie <3min. | <1 min.
toutes les sorties | <20s <bs

38

Cable de liaison

Longueur du cable
Durée du signal

Cable blindé HEIDENHAIN
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

Ces valeurs peuvent étre utilisées pour dimensionner I'électronique consécutive. Les éven-
tuelles restrictions de tolérances susceptibles de s'appliquer aux systemes de mesure sont
précisées dans les caractéristiques techniques. Pour la mise en route des systémes sans
roulement, il est conseillé d'utiliser des tolérances réduites (cf. Instructions de montage).

— Fréquence limite a -6 dB

Période de s@nal
360° él.
A g /
0 M
N
ol == 02
B / d o
0 LN
N M \
Y
K L
G E
R \ Y
0 —-flff' ﬁ? Oy // .
360° Forme d_u signal
- F (alternative)
(valeur nominale)
ofboooc P T
L N~
el
A, B, R mesurés avec oscilloscope en mode différentie L
Fréquence limite
Courbe caractéris-
tigue de I'amplitude
du signal en fonction A 100 —
. 90
de la fréquence de —~ 80 ™~
balayage oS 70 N
BT 60 N
S
= S
= D 50
o
£3 w
30
— Fréquence limite 8 -3 dB Fréquence

balayage [kHz] »>




Circuit a I'entrée de Signaux

I'électronique consécutive incrémentaux

" A Systéeme de mesure Electronique consécutive
Signal de référence

Dimensionnement

Amplificateur opérationnel MC 34074 ga < 2:,%0 ? typ. 24 Q
_ a<50p A+, B+, R
Zo=120Q She1mA +, B+, R+

R1=10kQ et C; =100 pF
Up=25V+05V
Rz =34,8kQ et C2 = 10 pF (par rapport au 0V de la

Ug=+15V tension d'alimentation)
U1 env. Ug

Fréquence limite a -3dB du circuit
env. 450 kHz
env. 50kHz avec Ci= 1000 pF

et Cp= 82pF
La variante de circuit pour 50 kHz réduit
la largeur de bande du circuit mais, en re-
vanche, améliore |'antiparasitage.

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

Controéle des signaux incrémentaux
Pour le contréle du signal, il est conseillé
de prévoir les seuils de réponse suivants:
Amplitude de signal min. M: 0,30 Vcc
Amplitude de signal max. M: 1,35Vcc
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Interfaces

Signaux incrémentaux [ LI TTL

Les systemes de mesure HEIDENHAIN
équipés de l'interface MLl TTL comportent
des électroniques qui digitalisent les si-
gnaux de balayage sinusoidaux en les in-
terpolant ou sans les interpoler.

Les signaux incrémentaux sont délivrés
sous la forme de 2 trains d'impulsions rec-
tangulaires Ua1 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, U, 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, par 2 ou par 4.

L'électronigue consécutive doit étre congue
de maniére a enregistrer chague front des
impulsions rectangulaires. L'écart min. a
entre les fronts a indiqué dans les caracté-
ristiques techniques s'applique au circuit
d'entrée illustré, avec un cable de 1 m et
se réfere a une mesure en sortie du récep-
teur de ligne différentiel. En outre, des diffé-
rences de durée de propagation du signal
provenant du céble 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 consé-
cutive pour pouvoir encore traiter 90 % de
I'écart entre les fronts restant.

[l convient de ne pas dépasser, méme brie-
vement, la vitesse de rotation ou la vites-
se de déplacement max. admissible.

La longueur de cable admissible pour la
transmission des signaux rectangulaires
TTL a I'électronigue consécutive dépend de
I'écart a entre les fronts. Elle est de 100 m
ou 50 m max. pour le signal de perturba-
tion. Il faut pour cela que I'alimentation en
tension soit assurée sur le systéme de
mesure (cf. Caractéristiques technigues).
Par les lignes de retour, il est possible
d'enregistrer la tension sur le systeme de
mesure et, si nécessaire, de la régler avec
un dispositif d'asservissement adéquat
(boftier pour alimentation contrélée).
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Interface Signaux rectangulaires M4 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 Uy et leurs
impulsions inverses Uao

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

[tq] <50 ns

Signal de
perturbation

Largeur d'impulsion

1 impulsion rectangulaire TTL U,g

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

tg>20ms

Amplitude du signal

Conducteur de ligne différentiel selon standard EIA RS 422
Uy 22,5V pour =l =20 mA
UL <0,5Vpour I =20mA

Charge admissible

entre les sorties connexes

I £20 mA charge max. sur chaque sortie
Cload < 1000 pF aov

Sorties protégées contre court-circuita 0V

Zp 2100 Q2

Temps commutation
(10% a 90%)

ty /t-<30ns (10 ns typ.)
avec 1 m de céble et circuit d'entrée indiqué

Cable de liaison

Longueur du cable
Durée du signal

Cable blindé HEIDENHAIN

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
Période de signal 360° él. Perturbation
Va1
0
Ua2
0
a Pas de mesure aprées
exploitation par 4
Uao
0
Uas
0 . . _— e . A
Les signaux inverses Ua1, Ugz, Ugg Ne sont pas représentés

Longueur de cable
admissible

en fonction de I'écart
entre les fronts

A 100 |
sans U,g :

£ 75 :

2 |

o) |

«Q 50 f

S —

Py avec U,s [

° |

= 25 ‘

g |

g 6 1 — | — = r - - - - - - — 77 - — = ﬁ

S 0.7 0.6 0.5 0.4 03 0.2 0.1 0.05

Ecart entre les fronts [us] B




Circuit a I'entrée de Signaux Systéme de mesure Electronique consécutive
I'électronique consécutive incrémentaux
Signal de référence U \ ___________ K %
Dimensionnement D R — D
ICq = récepteur de ligne différentiel — o | RS422 1 [I]Zo —
conseillé p———— 119 e
DS 26 C 32 AT L vl OTTIC |
seulement poura > 0,1 ps: . 7777777777& 77777 7 777777777777777
AM 26 LS 32 Signal de b b
MC 3486 perturbation o
SN 75 ALS 193 > P L
Ri =4,7kQ ML F
Ry =1,8kQ
Zo =120Q

Cy =220 pF (pour améliorer
I'anti-parasitage)
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Interfaces

Commutateurs de fin de course

Les LIDA 400 sont équipés de deux
commutateurs de fin de course intégrés
destinés a détecter les positions termi-
nales ou a créer une piste Homing. Les
commutateurs de fin de course sont
réalisés au moyen d'aimants adhésifs de
nature différente qui rendent possible une
commutation ciblée des commutateurs de
fin de course droite ou gauche. La mise a
la file des aimants permet de réaliser éga-
lement des pistes Homing. Les signaux
des commutateurs de fin de course sont
délivrés sur des lignes séparées et sont
ainsi disponibles directement. Le cable de
diameétre 3,7 mm reste néanmoins parti-
culierement mince afin de limiter au maxi-
mum les forces exercées sur les éléments
mobiles de la machine.

Circuit conseillé a I'entrée de
I'électronique consécutive

Dimensionnement

IC3 Ex. 74AC14
R3=1,5kQ
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LIDA 47x

LIDA 48x

Signaux de sortie

1 impulsion rectangulaire TTL pour chague commuta-
teur de fin de course L1 et L2; , actifs high”

Amplitude du signal

TTL venant du signal push-

pull (ex. 74 HCT 1G 08)

TTL venant du montage a
collecteur commun avec
résistance de charge

10kQabV
Charge admissible laL €4 mA
lan <4 mA
Temps de Montée t, <50 ns t, <10 s
commutation Descente <50 ns <3 ps

(10% a 90 %)

mesurés avec cable de
3 m et circuit d'entrée
conseillé

mesurés avec cable de
3 m et circuit d'entrée
conseillé

Longueur de cable admissible | 20 m max.
L1
+2
‘ 12
L2
+2
L1/L2 =Signaux de sortie des commutateurs ®= Début de la longueur de mesure ML

de fin de course 1 et 2

Tolérance du front de commutation:

+2mm

® = Aimant N pour fin de course 1

@ = Aimant S pour fin de course 2

Commutateurs de
fin de course sur
LIDA 400

L1/L2

ook

IC3




Détection des positions

A c6té du réseau de divisions incrémen-
tales, le LIF 4x1 dispose d'une piste Homing
et de commutateurs de fin de course
destinés a détecter les positions.

Les signaux compatibles TTL sont délivrés
sur des lignes séparées H et L de maniere
a étre directement disponibles. Le cable de
diameétre 4,5 mm reste néanmoins particu-
lierement mince afin de limiter au maxi-
mum les forces exercées sur les éléments
mobiles de la machine.

Circuit conseillé a I'entrée de
I'électronique consécutive

Dimensionnement
IC3 Ex. 7AAC14
R3=4,7kQ

LIF 4x1

Signaux de sortie

1 impulsion TTL pour la piste Homing H et une autre
pour le commutateur de fin de course L

Amplitude du signal

TTL

Uy >3,8V pour-ly=8mA
UL <045V pour IL=8mA

Charge admissible R>6800Q
[ILl <8 mA
Longueur de cable admissible | 10 m max.

ML/2 +0.5 ML/2 +0.5

a4
/ W
@ R ;1‘\ 77%“ e
Xk & F—
-—®
(12.5) Ho 1.2+0.3 (13.5)
--/-/:F:\Ci')_;l ";ZTZ\:\C{E_} ";ZT:;%’/\_}
EEANS. RN AR
Xn Xn n=
. C - Var.01 X1 = 2mm
— @ ® Var. 02 X2 = 14 mm
Var. 03 X3 =22 mm
LI1 +£0.25 LI12 +0.25

® = Position marque de référence

® = Début de la longueur de mesure ML

© = Marque de fin de course, réglable

® = Commutateur pour piste Homing

Ho = Point de commutation Homing
Commutateurs

de fin de course
Piste Homing
LIF 400

-1

ICs




Interfaces
Raccordement électri

que

Prise + Prise
d'accouplement ' HEIDENHAIN
HEIDENHAIN ' 12 plots
12 plots
Tension d'alimentation Signaux incrémentaux Autres signaux
12 2 10 1 5 6 8 1 3 4 7 9
rJTTL Up |Palpeur| OV |Palpeur| Uz Uas Uaz U,z Uao Uao U.s R
5V oV
~ 1Vce —1l o — A+ A- B+ B- R+ R- L1? L2?
brun/ bleu blanc/ blanc brun vert gris rose rouge noir violet jaune
=< vert vert
Blindage sur le boitier; Up = tension d'alimentation ' Commutation TTL/11 pAcc pour PWT.

Palpeur: La ligne de palpeur est reliée de maniere interne

a la ligne d'alimentation correspondante

Les fils ou plots non utilisés ne doivent pas étre raccordés.

) seulement avec LIF 48x; indication de couleurs valable uni-
quement pour le cable de liaison

Prise Sub-D
15 plots

Prise Sub-D 15 plots
avec électronique
d'adaptation et
d'interface intégrée

Tension d'alimentation

Signaux incrémentaux

4 12 2 10 1 9 3 1" 14 7 13 8 6 15
MUTTL | Up |Palpeur| OV |Palpeur| Us; | Uar | Uaz | Uaz | Uao | Uao | Uas | L12 | 122 "
5V oV H3 L
"~ 1Vce —1I—o —1' o A+ A- B+ B- R+ R- libre libre
brun/ | bleu | blanc/ | blanc | brun vert gris rose | rouge | noir violet | vert/ | jaune/ | jaune
=€ vert vert noir noir

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

a la ligne d'alimentation correspondante

Les fils ou plots non utilisés ne doivent pas étre raccordés.

" Commutation TTL/11 pACc pour PWT, pas sur LIDA 27x
) seulement avec LIDA 4xx; indication de couleurs valable
uniquement pour le céble de liaison
seulement avec LIF 481




Electroniques d'exploitation

1K 220

Carte de comptage universelle pour PC
L'IK 220 est une carte enfichable pour PC
destinée a I'acquisition des valeurs de
mesure générées par deux systemes 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.

Autres informations:
Cf. Information Produit /K 220
et catalogue Electroniques d'interface.

1K 220
Signaux en entrée U 1Vee o 11 pAcc | EnDat 2.1 SSI
(commutables)
Entrées systémes 2 raccordements Sub-D (15 plots) méles
de mesure
Fréquence d'entrée < 500 kHz < 33 kHz -
Longueur du cable <60m <50m <10 m
Subdivision du signal
(pér. signal: pas de mesure) | jusqu'a 4096 fois

Registre de données
pour valeurs de mesure
(pour chaque canal)

48 bits (44 bits utilisés)

Mémoire interne

pour 8192 valeurs de position

Interface

Bus PCI

Pilote et
programme de
démonstration

pour WINDOWS 98/NT/2000/XP
en VISUAL C++, VISUAL BASIC et
BORLAND DELPHI

Dimensions

environ 190 mm x 100 mm
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Connecteurs et cables

Généralités

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

Symboles E-EI

M23 51
o [ ©
S B8

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

Symboles =]

Prise d'accouplement
encastrable avec
fixation centrale

24.1+0.1

Coupe de montage

Prise d'accouple-

25.1+0.1

52

M23

M23x1
\

| ]
|
T
o
26

M23 52

=
=t ©
Xl o } ~
ol Q I
g & K% S
0.2x45° 5 max.
ol
26.3

52

ment encastrable
avec embase

0294

M23x 1
|

| | ]
;
I_'_l
26

23 5

Embase: Fixée sur le systeme de mesure
ou un boitier et présentant un filetage ex
terne (comme la prise d'accouplement);
livrable avec contacts maéles ou femelles.

Symboles EI
M23 246 @27
e B L

219.8-0.1

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

Symboles E

43

=1

47 16.6
76.51)

" avec électronique d'interface intégrée
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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

m— e
> 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 des contacts
femelles.

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

LIP/LIF/LIDA pour LIF 400/LIDA 400
sans signaux de fin de | avec signaux de fin de
course/Homing course/Homing

Cable de liaison PUR [6(2 x AWG28) + (4 x 0,14 mm?)]

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

Cable de liaison PUR [6(2 x 0,19 mm?)]

Cable de liaison PUR [4(2 x 0,14 mm?) + (4 x 0,5 mm?)] @8 mm @emm” | @8mm @6mm"

complet avec prise Sub-D (femelle) 331693-xx | 365215xx |- -

et prise M23 (male)

|

cablé a une extrémité avec prise Sub-D 332433xx | 355209-xx | 354411xx | 355398-xx

(femelle)

A

complet avec prise Sub-D (femelle) 335074-xx | 355186-xx | 3564379-xx | 355397-xx

et prise (male)

complet avec prise Sub-D (femelle) 335077-xx | 349687-xx |- -
et prise (femelle)

Distribution des plots pour IK 220

apo

ARSI,

Cable nu 244957-01 | 291639-01 | 354341-01 | 355241-01

A

Cable adaptateur pour LIP 3x2 - 310128xx |- -

avec prise d'accouplement M23 (male) ==E

Cable adaptateur pour LIP 3x2

avec prise Sub-D, distribution pour IK220 | L : — I
—
=1

298430-xx | — - -

- 310131xx | - -

Cable adaptateur pour LIP 3x2 sans prise |

298399-xx | - - -

complet avec prise M23 (femelle)
et prise M23 (male) EE

cablé a une extrémité avec prise M23 EE 309777-xx | - - -

(femelle)

g8mm | 315650-14

Prise sur cable de liaison se raccordant pour cable
ala prise de I'appareil B: 6 mm

Prise sur cable de liaison se raccordant | Prise M23 (femelle) pour cable @ 8mm | 291697-05
a la prise de I'appareil
——=]
Prise M23 pour raccordement sur |'élec- Prise M23 (male) pour cable g8mm | 291697-08
tronique consécutive gemm | 291697-07
—{ =]
Embase M23 a monter dans I'électronique | Embase M23 (femelle) 315892-08
consécutive
Adaptateur ™\ 1Vcc/11 pAcc 364914-01

pour convertir les signaux de sortie 1 Ve

en signaux 11 pAcc; prise M23 (femelle) :El D—] [—=]

12 plots et prise M23 (male) 9 plots

g Longueur de céble pour & 6 mm: 9 m max.
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Généralités sur les 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 sont indiquées dans les
caractéristiques techniques de chaque
appareil. Ondulation de la tension continue:
e Signal de perturbation a haute fréquence
Ucc < 250 mV avec dU/dt > 5V/us
e Ondulation fondamentale a basse
fréquence Ucc < 100 mV

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, régulée 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 correspondantes afin
de 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
I:  Consommation courant en mA

Comportement a la mise sous/hors
tension des systéemes de mesure

Les signaux de sortie sont valides seulement
apres la durée de démarrage tsor = 1,3 s
(2 s avec PROFIBUS-DP) (cf. diagramme).
Dans tsor, ils peuvent avoir n'importe quelle
amplitude jusqu'a 5,5V (jusqu'a Upmax sur
les appareils HTL). Si une électronique
(d'interpolation) est située entre le systeme
de mesure et |'alimentation, il faut tenir
compte de ses caractéristiques de mise
sous/hors tension. A |'arrét ou bien si la
tension tombe sous Umin, les signaux de
sortie sont non valides. Les données
s'appliquent aux systemes de mesure
cités dans ce catalogue; les interfaces
spéciales personnalisées ne sont pas
prises en considération.

De nouveaux systémes de mesure avec de
meilleures performances peuvent avoir une
durée de démarrage tsor. Si vous dévelop-
pez une électronique consécutive, merci
de bien vouloir nous contacter a l'avance.

Isolation

Les boitiers des systémes de mesure sont
isolés de circuits internes de courant.
Surtension transitoire nominale: 500V
(valeur préférentielle selon VDE 0110,

Cable

Utiliser impérativement les cables HEIDEN-
HAIN avec prises cablées pour les applica-
tions de sécurité. Les longueurs de cable
indiquées dans les Caractéristiques tech-
nigues ne sont valables que pour les cables
HEIDENHAIN et les circuits conseillés a
I'entrée de |'électronique consécutive.

Résistance

Tous les systemes de mesure sont équipés
d'un cable polyuréthane (PUR) qui résistent
aux lubrifiants selon VDE 0472 ainsi qu'a
I'hydrolyse et aux attaques microbiennes.
lls ne contiennent ni PVC ni silicone et sont
conformes aux directives de sécurité UL.
La certification UL apparait sur les cébles:
AWM STYLE 20963 80 °C 30V E63216.

Plage de température

Utilisation des cables HEIDENHAIN:

e Cable en pose fixe -40a80°C
e Courbure fréquente -10a80°C
En cas de limitation de la tenue a I'hydro-
lyse et a la résistance chimique, une
température de 100 °C est autorisée. Si
nécessaire, consultez HEIDENHAIN.

Rayon de courbure
Le rayon de courbure R adm. dépend du

Ay: Section fils d'alimentation en mm~  chap. 1; catégorie de surtension Il, degré diamétre du cable et de son type de pose:
de contamination 2)
Réponse initiale transitoire de la tension Pose fixe du cable
‘ d'alimentation et comportement a la mise sous/hors tension =]

Courbure R \ ~

fréquente
; -
|
Courbure m
tsot t=— fréquente
| Signaux de sortie non valides valides/} /} non valides R /5 ---- - ) ,"

Ne raccordez les systémes de mesure Cable Section des fils d'alimentation Ay Rayon de courbure R
HEIDENHAIN qu'a des électroniques 5) .
consécutives dont la tension d'alimentation TVee/TTL/HTL | 11 pAce E? Dlat/SSI gnll)at Zoseﬂm(e ::9urbure
est générée par des systemes PELV plots plots ucable | fréquente
(EN 50178). Pour les applications orientées 53,7 mm | 0,05 mm? _ _ _ > 8mml|> 40 mm
a la sécurité, prévoir une protection contre 5
courant ou tension de surcharge. Z43mm | 0,24 mm - - - > 10mm| = 50 mm

@4,5mm | 0,14/0,09° mm?| 0,05 mm?| 0,06 mm? | 0,14 mm?| > 10 mm| > 50 mm

95,1 mm O,053) mm?

@6mm | 0,190,14Y mm?| - 0,08 mm?| 0,34 mm?| = 20mm| > 75mm

@10 mm" > 35mm|> 75mm

<8 mm 0,5 mm? 1 mm? 0,5 mm? | 1 mm? > 40 mm| = 100 mm

214 mm" > 100 mm| > 100 mm

Y Gaine métallique 2 Capteur rotatif 3 Palpeur de mesure 4 IDA 400
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Vitesse de rotation adm.
électriquement/vitesse de
déplacement

La vitesse de rotation max. admissible ou

la vitesse de déplacement d'un systéeme

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
sinusoidaux, la vitesse de rotation/de
déplacement admissible électriquement
est limitée par la fréguence limite a -3dB/
—6dB ou la fréquence d'entrée admissible
de I'électronique consécutive.
Sur les systéemes de mesure avec signaux
rectangulaires, la vitesse de rotation/de
déplacement admissible électriquement
est limitée par
— la fréquence de balayage/de sortie max.

adm. fmax du systéme de mesure et
—|'écart min. a entre les fronts adm. pour
I'électronique consécutive.

pour les systémes de mesure angulaire/
capteurs rotatifs

fmax

.60 - 10°
Zz
pour les systémes de mesure linéaire
Vimax = frax - PS - 60 - 107°

Nmax =

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

frnax:

PS:

Transmission du signal antiparasite

Compatibilité électromagnétique/
con-formité CE
Sous réserve d'un montage selon les pres-
criptions et d'utilisation des cables de liaison
et sous-ensembles de cables HEIDENHAIN,
les systemes de mesure HEIDENHAIN
respectent les directives 2004/108/CE de
compatibilité électromagnétique au niveau
des normes générigues suivantes:
¢ Immunité pour les environnements
industriels EN 61000-6-2:
et plus précisément:
— Décharge
électrostatisque
— Champs
électromagnétiques
— 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 magnétigues aux

EN 610004-2

EN 61000-4-3

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

¢ 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 sighaux 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 magnétiques puissants émis par
transformateurs et moteurs électriques,

e Relais, contacteurs et électrovannes,

e Appareils a haute fréquence, a impul-
sions et champs magnétiques de disper
sion des alimentations a découpage,

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

ra

lo] [o]
I 1
%zﬂ [ &.7551]
|

= DBBBBB
4 A | 0 ooog
0 0000

> 100 mm > 100 mm > 200 mm

<

Distance min. par rapport aux sources parasites

Protection contre les influences parasites
Pour assurer le fonctionnement a I'abri de
perturbations, respecter les points suivants:
e N'utiliser que le cable HEIDENHAIN.

Attention aux chutes de tension sur les

lignes d'alimentation.

e Utiliser des éléments de connexion (par ex.
prises, boftiers de connexion) avec carter
métallique. Ne peuvent les traverser que
les signaux et I'alimentation du systeme
de mesure raccordé. D'autres appli-
cations avec signaux complémentaires
passant par I'élément de connexion im-
pliguent des mesures spécifiques pour la
sécurité électrique et la CEM.

e Relier entre eux le carter du systeme de
mesure, des élémentsde connexion et
I'électronigue consécutive par I'intermé-
diaire du blindage du cable. Raccorder le
blindage protégé et sur 360°. Pour les
systémes de mesure avec plus d'un
raccordement électrique, tenir compte
de la documentation du produit.

e Sur les cables a blindage multiple, séparer
les blindages internes du blindage externe.
Relier les blindages internes au 0V de
I'électronique consécutive. Sur le systeme
de mesure et dans le cable, ne pas relier
les blindages internes au blindage externe.

e Relier le blindage a la terre conformé-
ment aux Instructions de montage.

e Empécher tout contact fortuit du blindage
(carter de prise, par ex.) avec d'autres
pieces métalliques. A respecter pour la
pose du cable.

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

— On obtient généralement un bon décou-
plage par rapport aux cables conducteurs
des signaux de perturbation avec une
distance min. de 100 mm ou en les
placant dans des goulottes métalliques
et avec une cloison mise a la terre.

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

e Sil'on redoute des courants compensa-
teurs dans I'ensemble de l'installation,
prévoir un conducteur d'équipotentialité
séparé. Le blindage n'a pas la fonction
d'un conducteur d'équipotentialité.

e N'alimenter les systemes de mesure de
positions qu'a partir de systemes PELV
(EN 50178). Prévoir une mise a la terre a
basse impédance des hautes fréquences
(EN 60204-1, chap. CEM).

e Systémes de mesure avec interface
11 pAcc: Pour les cables prolongateurs,
utiliser uniguement les cables
HEIDENHAIN ID 244 955-01. Longueur
max. 30 m.
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Appareils de mesure et de contréle HEIDENHAIN

Le PWM 9 est un systéme de mesure
universel destiné a controler et régler les

PWM 9

systemes de mesure incrémentaux
HEIDENHAIN. On dispose de tiroirs enfi-
chables adaptés aux différents signaux des
systemes de mesure. Les

Entrées

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

valeurs sont affichées sur
un petit écran LCD, I'uti-
lisation est confortable
grace aux
softkeys.

Fonctions

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

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

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

e Compteur universel, interpolation sélectionnable
de 121024

¢ Aide au réglage pour systemes de mesure a regle nue

Sorties

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

Tension d'alimentation

HEICEMHAIN

10a30V, 15 W max.

Dimensions

Le PWT constitue un outil de réglage simple
pour les systemes de mesure incrémen-

150 mm x 205 mm x 96 mm

PWT 10 PWT 17 PWT 18

taux de HEIDENHAIN. Les signaux sont Entrée systéme

o 1 pAcc FLTTL o1 Vee

affichés sous la forme de diagrammes en de mesure
barres dans une petite fenétre LCD avec
référence a leurs limites de tolérance. Fonctions

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

Tension d'alimentation

par bloc d'alimentation (compris dans la fourniture)

Dimensions
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La prise d'adaptation SA 27 permet de ré-
cupérer dans I'APE les signaux de balayage
sinusoidaux du LIP 372. A partir des points
de mesure sortis, il est possible de raccor
der un oscilloscope en utilisant les cébles
de mesure classiques.

Le kit de diagnostic pour systemes de me-
sure APS 27 est nécessaire pour évaluer
les tolérances de montage des LIDA 27x
avec interface TTL. Pour effectuer le dia-
gnostic, on raccorde le LIDA 27x soit sur
|'électronique consécutive a l'aide du
connecteur de contrdle PS 27 soit directe-
ment sur 'appareil de contréle PG 27.

Une LED verte signale que le montage est
correct pour les signaux incrémentaux et
I'impulsion de référence. Sila LED est
rouge, il faut alors vérifier le montage.

SA 27

Systéme de mesure

LIP 372

Fonction

Points de mesure pour raccordement d'un
oscilloscope

Tension d'alimentation

a partir du systeme de mesure

Dimensions

env. 30 mm x 30 mm

APS 27

Systéme de mesure

LIDA 277, LIDA 279

Fonction

Détection de I'état correct/incorrect des
signaux TTL (signaux incrémentaux et
impulsion de référence)

Tension d'alimentation

a partir de |'électronique consécutive ou
du boitier d'alimentation (compris dans la
fourniture)

Contenu de la fourniture

Connecteur de controle PS 27

Appareil de controle PG 27

Boitier d'alimentation pour PG 27

(110 a 240V; y compris prise d'adaptation)
Films d'ombrage
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