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Obréazek je pouze ilustraéni

Objednaci informace

Typ
EEM37-2KFOA0SO1

Vyrobek ¢.

1088362

Montazni Srouby M3 pro pouzdro enkodéru nejsou soucasti dodavky.

DalSi provedeni pfistroje a pfisluSenstvi

C€

Technicka data v detailu

Vlastnosti
Specialni produkt

Zvlastnost

Standardni referencni pfistroj

Obsah dodavky

Bezpecnostné technické parametry
Uroveii integrity bezpeénosti

Kategorie

Zpusobilost systému

Testovaci rychlost

Maximalni pocet pozadavku

Uroven bezpeénosti

Zaklad bezpecéného fungovani

Bezpecné rozliseni

PFH (pravdépodobnost vzniku nebezpecné
poruchy za hodinu [1/h])

Tw (Zivotnost)

MTTFp (primérna doba do nebezpeéného
vypadku)

Bezpecna presnost

v

Nizkoohmové spojeni mezi potencidlem pouzdra a kostrou
Potencial pouzdra enkodéru u pinu 4 zastrcky DSL pro pripojeni stiniciho kabelu

EEM37-2KFOA017A, 1067125

Montazni Srouby M3 pro pouzdro enkodéru nejsou soucasti dodavky.

SIL 2 (IEC 61508), SILCL3 (EN 62061) b
3 (EN ISO 13849)

SC 3 (IEC61508)

24 h

216 us

PL d (EN ISO 13849)

Bezpecna jednootackova absolutni poloha

Kanal 1 = 15 nebo 17 bitl, kanal 2 = 15 nebo 17 bitl

26x10°2?

20 let

340 let (EN ISO 13849)

1° 3)

1 podrobné informace tykajici se dimenzovani vaseho stroje/zafizeni si prosim vyzadejte na pfislusné pobocce spole¢nosti SICK.

2)
3)
Vykon
Pozice
Rozliseni na otacku
Presnost systému
Sum signalu (o)
1)

Uvedené hodnoty se vztahuji ke stupni diagnostického pokryti 90 %, jeZ musi byt dosaZeno externim hnacim systémem.
Bezpecna presnost méfeni udava maximalni mez presnosti pozice, s niz mohou byt podporovany bezpecnostni funkce.

17 bit

+ 240 ", jmenovita poloha, 25 °C, nastaveni filtru 21 kHz L)
+ 160 “, Jmenovité poloha, 25 °C, nastaveni filtru 1 kHz

+ 20 ” (jmenovita poloha, 25 °C, nastaveni filtru 21 kHz)

Viz diagram k mezim pfesnosti (vychozi nastaveni filtru: 21 kHz).
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Pocet absolutné zjistitelnych otacek 4.096

Dostupny rozsah paméti

8.192 Byte

Krok mérfeni na otacku 131.072

1)
Rozhrani

Prabéh kodovani
Komunikacni rozhrani

Inicializacni cas

Méreni externiho teplotniho odporu

1)
2)

Elektrické Gdaje

Druh pfipojeni

Napajeci napéti

Doba zapnuti napétové rampy
Prikon

1)
2)
Mechanické Udaje

Provedeni hfidele
Rozméry/miry

Hmotnost

Moment setrvacnosti rotoru
Provozni otacky

Uhlové zrychleni

Pfipustny radialni pohyb hridele

Pfipustny axialni pohyb hridele
Udaje o prostiedi
Rozsah provozni teploty

Rozsah skladovaci teploty
Relativni vihkost/kondenzace

Odolnost proti narazu

Frekvencéni rozsah odolnosti viéi vibracim

EMC

Kryti

1)
2)

0d dosaZeni pfipustného provozniho napéti.
Bez tolerance senzoru; pfi -17 °C ... +167 °C: NTC + 2K (103 GT); PTC + 3K (KTY84,/130/PT1000).

Viz diagram k mezim pfesnosti (vychozi nastaveni filtru: 21 kHz).

Vzestupny, pfi otaceni hiidele. Ve sméru hodinovych ruci¢ek pfi pohledu ve sméru ,A“ (viz roz-
mérovy vykres)

HIPERFACE DSL®
Max. 500 ms )

32bitova hodnota, bez znaménka (1 Q) O ... 209.600 Q 2

Zastrcka, 4-pinovy
V.12V
Max. 180 ms ¥

<150 mA 2

Doba trvani nabéhu napéti v rozsahu 0 az 7,0 V viz diagram ,,Proudovy pfikon“ v sekci Diagramy.
Pfi pouZiti navrhovaného vstupniho obvodu, jak je uvedeno v manuéalu HIPERFACE DSL ® (8017595).

Kénicka hridel

Viz rozmérovy vykres
<0,1 kg

1 gcm?

<12.000 min™

< 500.000 rad/s?

+ 0,15 mm

+ 0,5 mm

-40°C..+115 °CcY

-40 °C ... +120 °C, bez obalu

85 %, Kondenzace neni pfipustna

100 g, 6 ms (podle normy EN 60068-2-27)

50 g, 10 Hz ... 2.000 Hz (EN 60068-2-6)

Dle CSN EN 61000-6-2:2016, CSN EN 61000-6-4:2006 a IEC 6100-6-7:2014 2

IP30, pfi zavieném krytu a zapojeném protikonektoru (IEC 60529-1) ¥

Typické hodnoty vlastniho ohfevu viz diagram ,Vlastni elektricky ohfev“ v sekci Diagramy. viz kapitola ,Montaz“ v provoznim navodu (8021414/8021265).
Elektromagneticka kompatibilita (EMC) je podle uvedenych norem zaruéena tehdy, pokud je motor feedback systém s nasazenou protizastrékou pres stinéni kabelu

spojen s centralnim zemnicim bodem regulatoru motoru. PFi pouZiti jiné koncepce stinéni musi uZivatel provést vlastni testy. Pristroj tfidy A.

3) i pouziti sady lanek (2079920).
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Klasifikace

ECLASS 5.0 27270590
ECLASS 5.1.4 27270590
ECLASS 6.0 27270590
ECLASS 6.2 27270590
ECLASS 7.0 27270590
ECLASS 8.0 27270590
ECLASS 8.1 27270590
ECLASS 9.0 27270590
ECLASS 10.0 27273805
ECLASS 11.0 27273901
ECLASS 12.0 27273901
ETIM 5.0 EC001486
ETIM 6.0 EC001486
ETIM 7.0 EC001486
ETIM 8.0 EC001486
UNSPSC 16.0901 41112113
Brochage

Obsazeni pind napajeni/komunikace

L=

00T
Integrovano v kabelu motoru = J, K
PIN Signal Vysvétleni
1 Bez spojeni - Zzadna funkce
2 +Us/DSL+ Napajeni 7V ... 12V
3 GND/DSL- Uzemnéni
4 Housing Stinéni / neizolované lanko

Doporucéeny vnéjsi pramér sady zil kabelu: 4 mm +0/-0,3 mm

Doporucena protilehla zastréka: JST (GHR-04V-S)
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Diagramy
Odbér proudu

Max. currentin A
4

3.5

3

25

2

1.5

1

0.5

0 100 200 300 400 500
Time after power-on in us

- 7 \/

Diagram ukazuje zapinaci proud.
Zpozdéni versus frekvence filtru

Latency in us

200
150
| \
|
\
100 \
\
\
\
50 \
‘s*
0
0 1,000 5,000 10,000 15,000 21,000

Filter frequency in Hz
Nastavitelné frekvence filtru 21 kHz, 15 kHz, 10 kHz, 5 kHz a 1 kHz - vychozi nastaveni 21 kHz
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Dovolené chyby

Typ. effect of temperature on accuracy, normed
1.5

1.25 \

N\ _

0.75

0.5
-60 -40 -20 O 20 40 60 80 100 120 140
Ambient temperature (°C)

Dovolené chyby

Typ. effect of axial position on accuracy, normed
2

1.75 /
1.5 ,/
1.25
1
0.75

0.5
-05-04-03-02-01 O 0.4 02 03 04 05
Axial position (mm)

Vlastni ohfev, elektricky

Typ. electrical self-heating, kelvin (K)
10

SO P N W b OO N 0 ©

-40 -30 -20 O 20 40 60 80 100 120
Ambient temperature (°C)

6 MOTOR FEEDBACK SYSTEMY | SICK
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Pokyn k obsluze

Podporované Grovné pfistupu

Access level

A W N -~ O
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User

Execute (default setting)
Operator
Maintenance
Authorized client
User service

Standard access key

0000 (30 30 30 30h)
1111 (31 31 31 31h)
2222 (32 32 32 32h)
3333 (33 33 33 33h)
4444 (34 34 34 34h)

MOTOR FEEDBACK SYSTEMY | SICK 7
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Podporované zdroje pro HIPERFACE DSL®

RID

0x000
0x001

0x002
0x003
0x004
0x005
0x006
0x080
0x081

0x082
0x083
0x084
0x085
0x086
0x087
0x0c0
0x0c1

0x0c4
0x0c5
0x0c6
0x0c7
0x0c8

0x0cb

0x0cc
0x0cd
0x0d3
0x0d4
0x100

0x101

0x104
0x105
0x107
0x108

0x109

0x10a
0x120
0x121
0x122
0x130
0x131
0x132
0x133
0x134
0x200
0x201

Name

ROOT
IDENT
MONITOR
ADMIN
COUNTER
DATA
SENSHUB
ENCTYPE
RESOLUTN
RANGE
TYPECODE
SERIALNO
FWREVNO
FWDATE
EESIZE
TEMPRNG
TEMPRTUR
SUPRANGE
SUPVOLT
SPEEDRNG
SPEED
ACCRANGE

LIFETIME

ERRORLOG
HISTOGRM
AXPOSRNG
AXIALPOS
RESET

SETPOS

SETACCES
CHNGEKEY
UWARNING

FACRESET

ENCIDENT

POSFILT
READCNT
INCCOUNT
RESETCNT
LOADFILE
RWFILE
FILESTAT
MAKEFILE
DIR
ACCESSIO
MANAGEIO

time overrun [ms]

75
75
75
75
75
75
75
70
70
70
70
70
70
70
70
70
70
70
70
70
70
70

70

70
70
70
70
240

100

70

90

90
255

90

90
70
90
110
255
250
70
190
130
70
90

Description

Top node of ressource tree (all nodes reachable from here)
Node with pointers to all identification ressources
Node with pointers to all monitoring ressources
Node with pointers to all administration ressources
Node with pointers to all counter ressources
Node with pointers to all user file ressources
Node with pointers to all SensorHub ressources
Base functionality of encoder
Number of steps per turn
Number of encoded revolutions
Type name of encoder
Serial no of encoder
Firmware and hardware revision of encoder
Firmware date of encoder
Total amount of memory for user files
Min and max allowed ambient temperature of encoder
Actual ambient temperature of encoder
Min and max allowed supply voltage of encoder
Actual supply voltage of encoder
Max allowed shaft speed of encoder
Actual shaft speed of encoder
Max allowed shaft acceleration of encoder
Operating time and total shaft turns of encoder. For safety variants
also remaining mission time is indicated.

Stored error messages of encoder
Usage history of encoder in histogram form
Min and max allowed axial position of encoder
Actual axial position of encoder
Reset or shutdown of encoder
Set encoder position to arbitrary preset value. Offset of position
can be read back.

Set or read back access level
Change password for access level
Set or read back user-defined warning boundaries
Reset user settings of encoder to factory defaults
Set or read back user-defined encoder index (for multi-axis
systems)

Set or read back position filter settings
Read user counter value
Increment user counter value
Reset user counter value
Load user file
Read from or write to user file
Read status of user file
Create, change or delete user file
Read directory of accessible user files
Access to simple I/Os connected directly to encoder
Manage simple 1/0s
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Pfehled vystraznych a chybovych upozornéni

Error type Error register

40h
40h
40h
40h
40h
40h
40h
41h
41h
Position (absolute) 41h

41h

41h

42h

42h

Position
(incremental)

42h

42h

42h

42h

42h

43h

43h

43h

43h

43h

43h

44h

Access to 44h
resources 44h
44h

47h

User defined 47h
Warnings 47h
47h

Initialization

Test
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Error bit

- O WON-_ONOOOG»W-=0

WN 2 O0OWN_rOPRTTWON_,rOCOOOPRW N

Description

A Protocol reset was executed
Acceleration overflow, invalid position
Drift compensating error
Internal error in plausibility, invalid position
Internal error in vector length, invalid position
Internal error in configuration, invalid position
Cross check error
Error in absolute position in rotation
Error 1 in absolute position in several rotations
Error 2 in absolute position in several rotations
Error 3 in absolute position in several rotations
Position cross check error
Switch-on self-test undertaken (only safety versions)
Warning safety parameter: error could not be rectified (only safety
versions)
Warning safety parameter: error could not be rectified (only safety
versions)
Error calibration data
Internal communications error 1
Internal communications error 2
Internal general error
Critical temperature
Critical rotor position
Critical supply voltage
Critical rotation speed
Critical overflow
Internal test error
Invalid argument given during resource access procedure
Resource access refused due to incorrect access level
Internal error during resoure access
Error when accessing a user file
User-defined warning 0
User-defined warning 1
User-defined warning 2
User-defined warning 3



On-line datovy list

STRUCNY PROFIL SPOLECNOSTI SICK

Spolecnost SICK se fadi mezi predni vyrobce inteligentnich senzor(i a senzorovych feseni pro primyslové vy-
uziti. Jedine¢né spektrum vyrobk(l a sluZeb vytvari optimalni zaklad pro bezpecné a efektivni fizeni procesd,
ochranu osob pred Grazem a zamezeni ekologickym Skodam.

Ziskali jsme rozsahlé zkusenosti v rliznych odvétvich a zname Vase procesy a pozadavky. Diky inteligentnim
senzorlm jsme tak schopni nabidnout nasim zakaznikim préavé to, co potfebuji. V aplikacnich centrech

v Evropé, Asii a Severni Americe jsou systémova feSeni testovana a optimalizovana v souladu s poZadavky
zakaznikUd. To vSe z nas déla spolehlivého dodavatele a partnera v oblasti vyvoje.

Nasi nabidku doplniuji rozsahlé sluzby: SICK LifeTime Services poskytuji podporu béhem celého cyklu Zivot-
nosti stroje a zajiStuji bezpecnost a produktivitu.

To je podstatou ,Sensor Intelligence“.

JSME VAM NABLIZKU KDEKOLIV NA SVETE:

Kontaktni osoba a dalsi poboCky

SICK

SICKAG | Waldkirch | Germany | www.sick.com Sensor Intelligence.



