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MOTOR-FEEDBACK SISTEMLERI

Resimler farkli olabilir

Siparis bilgileri

SRM50S-HEVO-K22 1051812

Tork destegi veya servo flanslar icin montaj vidalari teslimat kapsamina dahil degildir.

Diger cihaz modelleri ve aksesuar

C€

Ayrintil teknik bilgiler

Ozellikler
Teslimat Kapsami

Emniyet teknigi parametreleri

Giivenlik icin entegrasyon seviyesi
Kategori
Maksimum talep orani

Performans seviyesi

PFHp: Tehlike arz edecek bir kaybin yasan-
ma olasiligl/saat

T (kullanim émril)

1)
2)

Performans

Devir basina siniis/cosiniis periyotlari
Mutlak tespit edilebilir devir sayisi
Toplam adim sayisi

Olgme adimi

integral dogrusal olmama

Diferansiyel dogrusal olmama
Calisma devir sayisi
Mevcut bellek alani

Sistem hassasiyeti
ArayUzler
Mutlak deger icin kod tiirii

Kod dizisi

iletisim arayiizii

Tork destegi veya servo flanslar icin montaj vidalari teslimat kapsamina dahil degildir.

SIL 2 (IEC 61508), SILCL2 (IEC 62061)
3 (EN ISO 13849)

Strekli (Analog sinyaller)

PL d (EN ISO 13849) ¥

1,0x 1082

20 yil (EN ISO 13849)

Makinenize/tesisinize dogru sekilde kurulmasi ile ilgili ayrintil bilgiler igin ltfen yetkili SICK subenizle irtibat kurun.
Belirtilen degerler, harici tahrik sistemi lizerinden saglanmasi gereken %90 bir teshis derece sinifi ile ilgilidir.

1.024

4.096

134.217.728

0,3 ” Sinlis/cosinUs sinyallerinin 6rn. 12 Bit ile enterpolasyonu durumunda

Typ. + 45 7, Sinlis/kosinus sinyallerinin degerlendirmesinde hata sinirlari, gerilimi alinmis tork
desteginde

7"

< 6.000 min™, Mutlak pozisyona kadar givenilir sekilde gerceklestirilebilen
1.792 Byte

+52"

Ikili

Milin dénmesinde, artan. Saat yénline gore “A” yoniine bakarak (boyutsal ¢izime bakiniz), Milin
saat yonlinde “A" yénline bakacak sekilde dondurilmesi durumunda (boyutsal ¢izime bakiniz)

HIPERFACE®
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Elektriksel veriler

Baglant tipi

Besleme Gerilimi

Tavsiye edilen gerilim kaynagi
Akim titketimi

Siniis/cosiniis sinyalleri icin cikis frekansi

D Yuksiiz.

Mekanik veriler

Mil tipi

Flans tiirii / tork destegi
Olciiler/boyutlar

Agirhik

Rotorun atalet momenti
Calisma devir sayisi
Acisal ivme

isletme torku

Calismaya baslama torku

izin verilen statik mil hareketi
izin verilen dinamik mil hareketi

Doéonme eksenine dik a¢i hareketi, statik
Doénme eksenine dik aci hareketi, dinamik

Bilya yataginin calisma siiresi

Ortam verileri

Calisma sicakhigl aralig

Depolama sicakligi araligi

Bagil nem/bugulanma

Darbelere karsi diren¢

Titresimlere karsi direncin frekans arahgi

EMVC

Koruma sinifi

1)

Kablo, 8 telli, radyal, 2 m
7VDC..12VDC
8V DC

80mA Y
<200 kHz

Konik mil

Kaucuk destegi, Kauguk destegi
Boyutsal gizimine bakiniz
<0,2kg

10 gcm?2

<12.000 min™’

< 200.000 rad/s?

0,2 Ncm

+ 0,4 Ncm

+ 0,3 mm radyal
+ 0,75 mm diiz

+ 0,1 mm radyal
+ 0,2 mm duz

+ 0,005 mm/mm
+ 0,0025 mm/mm

3,6 x 10° tur

-30 °C...+115 °C
-40 °C ... +125 °C, Ambalajsiz

90 %, Ciglenmeye izin verilmez

100 g, 10 ms, 10 ms (EN 60068-2-27 uyarinca)
20 g, 10 Hz ... 2.000 Hz (EN 60068-2-6)

EN 61000-6-2 ve EN 61000-6-3 uyarinca

IP40, Erkek konnektor karsiligl takili oldugunda (IEC 60529)

Motor Feedback Sistemi elektrik ileten bir govdeye takiliyken, bir kablolama kilifi Gzerinden motor regulatériiniin merkezi topraklama noktasiyla birlesiyorsa, elekro-

manyetik uyumluluk belirtilen normlari uygun sekilde karsilar. Gerilim kaynaginin GND (O V) baglantisi orada ayni sekilde toprakla birlestiriimistir. Baska kilif konseptle-

rinin kullaniminda kullanici kendi testlerini yapmalidir.

Siniflandirmalar

ECLASS 5.0
ECLASS 5.1.4
ECLASS 6.0
ECLASS 6.2
ECLASS 7.0
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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
PIN yerlesimi
=
< PK 0S +
2] REFCOS
<« 2H ) SIN+
«— REFSIN
“GWVEI Daten +
EEGNNT Daten -
By ! GND
RD I u,
|
Diyagramlar
Proses kanalinin sinyal spesifikasyonu
— N - 3 Volt
7 N
/s, \
/s \ :
VAR \\\REFSIN/REFCOS.:"
! Y 2.5 Volt
\\ /
\ /7
\\ /’
. X /
~.COS_" N 7
- z 2 Volt

Milin saat yoninde “A” yoniuine bakacak sekilde dondurtulmesi durumunda sinyal akisi (boyutsal gizime bakiniz)1 déngu = 360 ° :

Milin saat yoninde “A” yonuine bakacak sekilde dondurtulmesi durumunda sinyal akisi (boyutsal gizime bakiniz)1 déngu = 360 ° :

1024
1024
T, AT & SIN —m 3 volts
™
& % &
A LY
n'v % “ S
y % REFSINRREFCOS &
I- - - ‘,‘ — r 2.5 volts
2 % S &
2” “ \§ "
2 % S g
%, 3 R
(/
UORS Capge® 2 volts
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Kullanim bilgisi

Tipe Ozel ayarlar

Type-specific settings SRS SRM
Model ID (command 52h) 22h 27h
Free E2PROM [bytes] 128/1.792 128/1.792
Address 40h 40h
Mode_485 E4h E4h
Codes0to 3 55h 55h
Counter 0 0

HIPERFACE® icin durum mesajlarina genel bakis

Status code Description SRS SRM
Error type 00h The encoder has not detected any faults [ (]
Initialization 01h Incorrect alignment data n L]
02h Incorrect internal angular offset n [
03h Data field partitioning table destroyed [ n
04h Analog limit values not available [ [
05h Internal 12C bus inoperative [ (]
06h Internal checksum error [ (]
Protocol 07h Encoder reset occurred as a result of program monitoring [ n
09h Parity error [ (]
0Ah Checksum of transmitted data is incorrect n L]
0Bh Unknown command code [ [
0Ch Number of transmitted data is incorrect [ n
0Dh Transmitted command argument is not allowed [ [
Data OEh The selected data field may not be written to [ [
OFh Incorrect access code [ (]
10h Size of specified data field cannot be changed u n
11h Specified word address lies outside the data field n n
12h Access to non-existent data field [ (]
Position 01h Analog signals outside specification n L]
1Fh Speed too high, no position formation possible [ [
20h Singleturn position unreliable [ [
21h Multiturn position error u
22h Multiturn position error [
23h Multiturn position error [
Other 1Ch Value monitoring of the analog signals (process data) u n
1Dh Transmitter current critical or P2RAM-Error [ (]
1Eh Encoder temperature critical n [
08h Counter overflow n L]

For more information on the interface see HIPERFACE® - description, part no. 8010701
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HIPERFACE® icin desteklenen komutlara genel bakis

Command byte

42h
43h

44h

46h
47h
49h
4Ah
4Bh
4Ch
4Dh
4Eh
4Fh
50h

52h

53h
55h
56h
57h

Function
Read position
Set position

Read analog value

Read counter
Increment Counter
Delete counter
Read data
Store data
Determine status of a data field
Create data field
Determine available memory area
Change access code
Read encoder status

Read out type label

Encoder reset
Allocate encoder address
Read serial number and program version
Configure serial interface

Code 0"

SRS SRM
Comments Comments
15 bit 27 bit

Channel number Channel number
FOH 48h FOH 48h

Temperature [°C] Temperature [°C]

Encoder type =  Encoder type =
22h 27h

" The commands thus marked include the parameter "Code 0". Code 0 is a byte inserted into the protocol to provide additional
protection of vital system parameters against accidental overwriting. When the device is supplied, "Code 0" = 55h.

Karakteristik degerler belirtilen tim ortam kosullari icin gecerlidir

Signal

Signal peak, peak Vgs of SIN, COS

Signal offset REFSIN, REFCOS

Onerilen aksesuar

Diger cihaz modelleri ve aksesuar

Kisa aciklama

Programlama ve konfiglirasyon aletleri

Tum Motor-Feedback sistemleri icin sVip® LAN programlama araci

Yedek parcalar

BEF-MK-S02

Values/unit
09V..11V
22V .28V

Tip

PGT-11-S LAN

BEF-MK-S02

Stok no.

1057324

2074582
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Online - Teknik bilgi

BiR BAKISTA SICK

SICK, endustriyel uygulamalarda akilli sensor ve sensér ¢ézumleri konusunda lider Ureticilerdendir. Essiz bir
Uriin ve hizmet yelpazesi; stireglerin glvenli ve etkili sekildeki kontrolina, kisilerin kazalardan korunmasini
ve cevreye verilen zararlarin 6nlenmesini saglayan mikemmel temeli olusturur.

Cok cesitli branslarda kapsamli bilgi birikimine sahibiz ve siirecleriniz ile gerekliliklerinizi iyi biliyoruz. iste bu
sayede akilli sensorlerle tam da musterilerimizin ihtiyaci olani teslim edebiliyoruz. Sistem ¢dziimleri Avrupa,
Asya ve Kuzey Amerika'da bulunan uygulama merkezlerinde musteriye 6zel olarak test ve optimize edilir.
BUtln bunlar bizi guvenilir bir tedarikci ve ARGE ortagl haline getiriyor.

Kapsamli hizmetlerimiz teklifimizi tamamlar: SICK Om(ir Boyu servis hizmeti makinenin kullanim émrii
boyunca guvenlik ve verimlilik ile ilgili destek saglar.

Bu bizim i¢in "Sensor Zekasi"dir.

DUNYA GENELINDE HEMEN YAKININIZDA:

Bilgi almak ve diger merkezler icin

SICK

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



