


Winkelmessgerate mit Eigenlagerung
fur separate Wellenkupplung

Informationen Gber

¢ \Winkelmessgerate ohne Eigenlagerung

* Magnetische Einbaumessgerate

e Drehgeber

e Messgerate fir elektrische Antriebe

e Offene Langenmessgerate

e | dngenmessgeréte flr gesteuerte
Werkzeugmaschinen

¢ |nterface-Elektroniken

o HEIDENHAIN-Steuerungen

erhalten Sie auf Anfrage oder finden Sie

im Internet unter www.heidenhain.de.
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Winkelmessgerate mit Eigenlagerung
und integrierter Statorkupplung

Ausflhrliche Beschreibungen zu allen
verfligbaren Schnittstellen sowie allge-
meine elektrische Hinweise finden Sie
im Katalog Schnittstellen von HEIDEN-
HAIN-Messgeréten.

Mit Erscheinen dieses Katalogs verlieren
alle vorherigen Ausgaben ihre Gliltigkeit.
Fir die Bestellung bei HEIDENHAIN
mal3gebend ist immer die zum Vertrags-
abschluss aktuelle Fassung des Katalogs.

Normen (EN, ISO, etc.) gelten nur, wenn
sie ausdrticklich im Katalog aufgefiihrt
sind.
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Winkelmessgerate von HEIDENHAIN

Als Winkelmessgerate werden typischer
weise Messgerate mit einer Genauigkeit
besser + 5” und mehr als 10000 Strichen
bezeichnet.

Winkelmessgerate werden in Anwendun-
gen eingesetzt, die eine hochgenaue Erfas-
sung von Winkeln im Bereich von wenigen
Winkelsekunden bendtigen.

Beispiele:

¢ Rundtische von \Werkzeugmaschinen

¢ Schwenkkopfe von Werkzeugmaschinen
C-Achsen bei Drehmaschinen
Zahnradmessmaschinen

Druckwerke bei Druckmaschinen
Spektrometer

Teleskope

Usw.

Im Gegensatz dazu finden Drehgeber Ver
wendung in weniger genauigkeitsrelevanten
Anwendungen, z.B. in der Automatisie-
rungstechnik, elektrischen Antrieben u.v.m.

Man unterscheidet bei Winkelmessgeraten
folgende mechanische Konstruktionsprinzi-
pien:

Winkelmessgerate mit Eigenlagerung,
Hohlwelle und Statorkupplung

Die konstruktive Anordnung der Statorkupp-
lung bewirkt, dass die Kupplung besonders
bei einer Winkelbeschleunigung der Welle
nur das aus der Lagerreibung resultierende
Drehmoment aufnehmen muss. Diese
Winkelmessgerate weisen daher ein gutes
dynamisches Verhalten auf. Durch die Sta-
torkupplung sind Abweichungen der Wel-
lenankopplung in der angegebenen Sys-
temgenauigkeit enthalten.

Die Winkelmessgerate RCN, RON und
RPN verfiigen Uber eine integrierte Stator
kupplung, wahrend sie bei den ECN aulRen
angebaut ist.

Weitere Vorteile:

e kurze Bauform und geringer Einbauraum

e Hohlwellen bis 100 mm zur Durchfih-
rung von Versorgungsleitungen etc.

¢ einfache Montage

e Ausflhrungen mit Functional Safety
auf Anfrage

Auswahlhilfe

e flir absolute Winkelmessgeréte
siehe Seite 6/7

e flir inkrementale Winkelmessgeréte
siehe Seite 8/9

Rundtisch

-
|27

RCN 8000

Anbau des Winkelmessgerats RCN 8000 am Rundtisch einer Werkzeugmaschine

Absolutes Winkelmessgerat RCN 8580



Inkrementales Winkelmessgerat ROD 880 mit Flachkupplung K 16

Inkrementales Winkelmessgerat ERA 4000

Detaillierte Informationen Uber die
Einbau-Winkelmessgeréte finden Sie im
Internet unter www.heidenhain.de oder
in den Katalogen Winkelmessgeréte ohne
Eigenlagerung bzw. Magnetische Einbau-
Messgeréte.

Winkelmessgerate mit Eigenlagerung,
fiir separate Wellenkupplung
Winkelmessgerate mit Vollwelle ROD
eignen sich besonders fur Anwendungen
mit héheren Drehzahlen oder bei denen
groRere Anbautoleranzen gefordert sind.
Uber die Kupplungen lassen sich zur wellen-
seitigen Kopplung Axialtoleranzen bis zu

+ 1 mm realisieren.

Auswahlhilfe siehe Seite 8/9

Winkelmessgerate ohne Eigenlagerung

Die Winkelmessgerate ohne Eigenlagerung

(Einbau-Winkelmessgeréate) ERP, ERO und

ERA sind zum Einbau in Maschinenele-

mente oder Vorrichtungen vorgesehen. Sie

eignen sich fir folgende Anforderungen:

e grofRe Hohlwellendurchmesser (bis zu
10 m mit einer Bandlésung)

e hohe Drehzahlen bis zu 20000 min™'

e kein zusatzliches Anlaufdrehmoment
durch Wellendichtringe

e Segmentldsungen

Auswahlhilfe siehe Seite 10 bis 13

Magnetische Einbau-Messgerate

Die magnetischen Einbau-Messgerdate ERM

sind in ihrer robusten Art speziell fir den

Einsatz in Produktionsmaschinen geeignet.

Aufgrund des grofRen moglichen Innen-

durchmessers, der geringen Abmessungen

und des kompakten Designs sind sie pra-

destiniert:

e fiir die C-Achse an Drehmaschinen

e fir einfache Rund- und Schwenkachsen
(z.B. zur Drehzahlregelung an Direktan-
trieben oder zum Einbau in Getriebestu-
fen)

e zur Spindelorientierung an Frasmaschinen
oder fUr Hilfsachsen

Auswahlhilfe siehe Seite 12/13

Ubersicht



Auswabhlhilfe
Absolute Winkelmessgerate mit Eigenlagerung

Baureihe

Hauptabmessungen

in mm

System-
genauigkeit

Mechanisch
zul. Drehzahl

Positionswerte/
Umdrehung

Schnittstelle

Mit integrierter Statorkupplung

RCN 2000

192

55 @ 20

<1500 min™'

67108864 £ 26 Bit

EnDat 2.2

EnDat 2.2

Fanuc «i

Mitsubishi

268435456 £ 28 Bit

EnDat 2.2

EnDat 2.2

Fanuc «i

Mitsubishi

RCN 5000

110

42

<1500 min~"

67108864 £ 26 Bit

EnDat 2.2

EnDat 2.2

Fanuc «i

Mitsubishi

268435456 £ 28 Bit

EnDat 2.2

EnDat 2.2

Fanuc «i

Mitsubishi

RCN 8000

@ 200

40

@ 200

40

<500 min”’

536870912 £ 29 Bit

EnDat 2.2

EnDat 2.2

Fanuc «i

Mitsubishi

EnDat 2.2

EnDat 2.2

Fanuc «i

Mitsubishi

Mit angebauter Statorkupplung

ECN 200

59 max.

D: 50 mm max.

" Functional Safety auf Anfrage

6

<3000 min~'

33554432 £ 25 Bit

EnDat 2.2

EnDat 2.2

8388608 £ 23 Bit

Fanuc

Mitsubishi



Inkremental-
signale

Signal-
perioden/U

Typ

Seite

U 1Vss

16384

RCN 2380

RCN 2310

RCN 2390F

RCN 2390M

RCN 2580

RCN 2510

RCN 2590F

RCN 2590M

28

RCN 5380

RCN 5310

RCN 5390F

RCN 5390M

RCN 5580

RCN 5510

RCN 5590F

RCN 5590V

32

RCN 8380

RCN 8310

RCN 8390F

RCN 8390M

36

RCN 8580

RCN 8510

RCN 8590F

RCN 8590M

38

U 1Vss

2048

ECN 225

ECN 225

ECN 223F

ECN 223 M

RCN 2000

RCN 5000

RCN 8000
<60 mm

RCN 8000
2100 mm

ECN 200
<50 mm



Auswabhlhilfe

Inkrementale Winkelmessgerate mit Eigenlagerung

Baureihe Hauptabmessungen Systemgenauigkeit Mechanisch Schnittstelle
in mm zul. Drehzahl"
Mit integrierter Statorkupplung
RON 200 +5" <3000 min”' MTTL
g[ MLTTL
O
U 1Vss
+25' o 1Vss
RON 700 - 7 <1000 min™" U 1Vss
g 1D % -
59 | ‘ | @ 50
o 1Vsg
S
40
RON 800 +1 <1000 min™' U 1Vss
RPN 800 .
QA o 1Vss
Q
40
RON 900 +0,4' <100 min™' ~C 11 phAss
g ‘{ 7 @
60 “‘ 15
Fiir separate Wellenkupplung
ROD 200 © + 5" < 10000 min™' MLATTL
o]
oD“a‘ = MLATTL
425 || @10 o 1Vss
ROD 700 - +2" <1000 min™' o 1Vss
ROD 800 ° +1 <1000 min”' A~ 1Vss
49

1)

mit integrierter Interpolation

eventuell im Betrieb eingeschrankt durch elektrisch zuldssige Drehzahl




Signalperioden/U | Typ Seite
180007 RON 225 30
5 RON 285
180000/90000 RON 275
18000 RON 285
18000 RON 287
18000 RON 785 34
18000/36000 RON 786 40 ] R RON 786
36000 RON 886 40
180000 RPN 886
36000 RON 905 42
) RON 905
180007 ROD 220 48
1800007 ROD 270
18000 ROD 280
ROD 280
18000/36000 ROD 780 50
36000 ROD 880

ROD 780




Auswabhlhilfe

Winkelmessgerate ohne Eigenlagerung

1)

2 mit integrierter Interpolation

10

eventuell im Betrieb eingeschrankt durch elektrisch zuldssige Drehzahl

Baureihe Ausfithrung und Hauptabmessungen Durchmesser Genauigkeit | Mechanisch
Montage in mm D1/D2 derTeilung zul. Drehzahl"
Winkelmessgerate mit Teilung auf Glas-Teilkreis
ERP 880 PhasengitterTeilung auf - +0,9 <1000 min™'
Glas-Teilkreis mit Nabe;
stirnseitig anWelle ge- |8
schraubt al B
36.8
ERP 4000 PhasengitterTeilung auf 83 6 D1: 8 mm +2" <300 min"'
Glas-Teilkreis mit Nabe; ' D2: 44 mm
stirnseitig an Welle ge-
schraubt
ERP 8000 D1: 50 mm +1 <100 min™'
D2: 108 mm
ERO 6000 METALLUR-Teilung auf D1: 25/95 mm +3"/+2 < 1600 min'/
Glas-Teilkreis mit Nabe; D2: 71/150 mm < 800 min™'
stirnseitig an Welle ge-
schraubt
ERO 6100 Chromteilung auf Glas; D1: 41 mm + 10" <3500 min~"
stirnseitig an Welle ge- D2: 70 mm
schraubt
Winkelmessgerate mit Teilung auf Stahl-Teilungstrommel
ECA 4000 Teilungstrommel mit D1: 70 mm bis + 3" bis < 8500 min~ bis
Zentrierbund; stirnseitig 512 mm +1,5" < 1500 min~'
an Welle geschraubt D2: 104,3 mm bis
560,46 mm
46 19
o
E— Q
ERA 4x80 & D1: 40 mm bis +5" bis 2" | < 10000 min~' bis
A g 512 mm < 1500 min~'
- 12 D2: 76,5 mm bis
560,46 mm
ERA 4282 Teilungstrommel fir er D1: 40 mm bis + 4" bis < 10000 min™" bis
hoéhte Genauigkeit; stirn- 270 mm +1,7" < 2500 min~’
seitig an Welle ge- D2: 76,5 mm bis
schraubt 331,31 mm



Schnittstelle | Signal- Referenz- Typ Weitere Infor-
perioden/U marken mationen
o 1Vss 180000 eine ERP 880 Katalog
Winkelmess-
geréte ohne
Eigenlagerung
o 1Vss 131072 keine ERP 4080
o 1Vss 360000 keine ERP 8080
o 1Vss 9000/ eine ERO 6080
18000
LITTL 45000 bis eine ERO 6070
9000007
U 1Vss 4096 eine ERO 6180
EnDat 2.2 - - ECA 4410 Produktinfo
ECA 4000
Fanuc ECA 4490F
Mitsubishi ECA 4490 M
o 1Vsg 12000 bis abstands- ERA 4280C | Katalog
52000 codiert Winkelmess-
geréte ohne
6000 bis ERA 4480C | Eigenlagerung
44000
3000 bis ERA 4880C
13000
U 1Vss 12000 bis abstands- ERA 4282C
52000 codiert

=

ERP 880

ERP 4080

ERO 6080

S e

—

ERA 4000

1



Auswabhlhilfe
Winkelmessgerate ohne Eigenlagerung und Einbau-Messgerate

Baureihe Ausfithrung und Hauptabmessungen Durchmesser Genauigkeit | Mechanisch
Montage in mm derTeilung zul. Drehzahl?

Winkelmessgerate mit Teilung auf Stahlband

ERA 7000 StahlmaRband fir Innen- 9 458,62 mm bis + 3,9" bis < 250 min~' bis
montage, Vollkreisausfiih- o/ 46 1146,10 mm +1,6" <220 min”'
rung"’; MaRband wird am o
Umfang gespannt -

I I =

ERA 8000 StahlmaRband fur Aufden- 6 458,11 mm bis +4,7" bis ~<45min'
montage, Vollkreisaus- 1145,73 mm +1,9"
fUhrung”; Mafband wird
am Umfang gespannt

Einbau-Messgerate mit magnetischer Teilung

ERM 2200 Teilungstrommel aus Stahl 50 20 D1: 70 mm bis + 7" bis < 14500 min_11 bis
mit MAGNODUR-Teilung; 380 mm +2,5" < 3000 min~
Befestigung durch axiale D2: 113,16 mm bis
Schrauben 452,64 mm

ERM 200 Teilungstrommel aus Stahl 54 o0 | D1: 40 mm bis + 11" bis < 19000 min_" bis
mit MAGNODUR-Teilung; 410 mm + 35" <3000 min™'
Befestigung durch axiale ) D2: 75,44 mm bis
Schrauben > of 8 L 452,64 mm

SIS
115

ERM 2410 Teilungstrommel aus Stahl D1: 40 mm bis + 11" bis < 19000 min_" bis
mit MAGNODUR-Teilung; 410 mm + 35" <3000 min™
Befestigung durch axiale D2: 75,44 mm bis
Schrauben 452,64 mm

ERM 2400 Teilungstrommel aus Stahl D1: 40 mm bis + 17" bis 42000 min™'
mit MAGNODUR-Teilung; 100 mm = 9" bis 20000 min~
Kraftschllssige Befestigung D2: 64,37 mm bis
durch Klemmen der Trom- 128,75 mm
mel
Teilungstrommel aus Stahl D1: 40 mm; 55 mm < 33000 min_1;
mit MAGNODUR-Teilung; D2: 64,37 mm; < 27000 min~"
Kraftschlissige Befestigung 75,44 mm
durch Klemmen der Trom-
mel; zusatzlich Nut fir Pass-
feder als Verdrehsicherung

ERM 2900 Teilungstrommel aus Stahl 20 D1: 40 mm bis + 68" bis < 47000 min~' bis
mit MAGNODUR-Teilung; ~ 100 mm + 33" < 16000 min™'
Kraftschllssige Befestigung D2: 58,06 bis
durch Klemmen der Trom- I 120,96 mm

1

mel

: Segmentldsungen auf Anfrage
eventuell im Betrieb eingeschrankt durch elektrisch zuldssige Drehzahl

Der Positionswert wird gerateintern nach Uberfahren zweier Referenzmarken aus den Inkrementalsignalen gebildet.

12




Schnittstelle | Signal- Referenz- Typ Weitere Infor-
perioden/U marken mationen
o 1Vss 36000 bis abstands- ERA 7480C | Katalog
90000 codiert Winkelmess-
gerate ohne
Eigenlagerung
o 1Vss 36000 bis abstands- ERA 8480C
90000 codiert
o 1Vss 1800 bis 7200| abstands- ERM 2280 | Katalog
codiert Magnetische
Einbau-
Messgerate
[LITTL 600 bis 3600 | eine oder ERM 220
abstands-
o 1Vss codiert ERM 280
EnDat 2.2° 600 bis 3600 | abstands- ERM 2410
codiert
o 1Vss 512 bis 1024 | eine ERM 2484
o 1Vsg 512; 600 ERM 2485
o 1Vsg 192 bis 400 eine ERM 2984

ERA 7480

ERA 8480

ERM 2200
ERM 2410
G
ERM 200
AT N
" ‘,‘E\
ERM 2400
£ N)
ERM 2900

13



Messprinzipien
Maldverkdrperung

HEIDENHAIN-Messgerate mit optischer
Abtastung benutzen Mafverkorperungen
aus regelmafligen Strukturen — sogenannte
Teilungen.

Als Tragermaterial fur diese Teilungen die-
nen Glas- oder Stahlsubstrate. Bei Mess-
geraten fUr grof3e Messlédngen dient ein
Stahlband als Teilungstrager.

Die feinen Teilungen stellt HEIDENHAIN
durch speziell entwickelte, photolithografi-
sche Verfahren her.

e AURODUR: mattgeéatzte Striche auf
einem vergoldeten Stahlband; typische
Teilungsperiode 40 um

e METALLUR: verschmutzungsunempfind-
liche Teilung aus metallischen Strichen
auf Gold; typische Teilungsperiode 20 um

¢ DIADUR: duferst widerstandsfahige
Chromstriche (typische Teilungsperiode
20 pm) oder dreidimensionale Chrom-
strukturen (typische Teilungsperiode
8 um) auf Glas

e SUPRADUR-Phasengitter: optisch drei-
dimensional wirkende, planare Struktur;
besonders verschmutzungsunempfind-
lich; typische Teilungsperiode 8 um und
kleiner

e OPTODUR-Phasengitter: optisch drei-
dimensional wirkende, planare Struktur
mit besonders hoher Reflexion; typische
Teilungsperiode 2 um und kleiner

Neben den feinen Teilungsperioden ermég-
lichen diese Verfahren eine hohe Kanten-
schéarfe und eine gute Homogenitat der
Teilung. Zusammen mit dem photoelektri-
schen Abtastverfahren ist dies maf3gebend
fur die hohe Gte der Ausgangssignale.

Die Originalteilungen fertigt HEIDENHAIN

auf eigens daflr hergestellten hochprézi-
sen Teilmaschinen.
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Absolutes Messverfahren

Beim absoluten Messverfahren steht der
Positionswert unmittelbar nach dem Ein-
schalten des Messgeréts zur Verfigung
und kann jederzeit von der Folge-Elektronik
abgerufen werden. Ein Verfahren der Ach-
sen zum Ermitteln der Bezugsposition ist
nicht notwendig.

Diese absolute Positionsinformation wird
aus der Teilung der Teilscheibe ermittelt,
die als serielle Codestruktur aufgebaut ist.
Die Codestruktur ist Gber eine Umdrehung
eindeutig. Eine separate Inkrementalspur
wird nach dem Prinzip der Einfeldabtastung
abgetastet und flr den Positionswert inter
poliert.

Teilkreis mit serieller Code-Spur und Inkrementalspur

Absolute und inkrementale Teilkreise bzw. Teilungstrommel



Inkrementales Messverfahren

Beim inkrementalen Messverfahren be-
steht die Teilung aus einer regelmafiigen
Gitterstruktur. Die Positionsinformation
wird durch Zahlen der einzelnen Inkre-
mente (Messschritte) von einem beliebig
gesetzten Nullpunkt aus gewonnen. Da
zum Bestimmen von Positionen ein absolu-
ter Bezug erforderlich ist, verfligen die
Malstabe oder MalRbéander Uber eine wei-
tere Spur, die eine Referenzmarke tragt.
Die mit der Referenzmarke festgelegte ab-
solute Position des Mal3stabs ist genau ei-
nem Messschritt zugeordnet.

Bevor also ein absoluter Bezug hergestellt
oder der zuletzt gewahlte Bezugspunkt
wiedergefunden wird, muss die Referenz-
marke Uberfahren werden.

Im unglnstigen Fall erfordert dies eine
Drehung bis zu 360°. Um dieses ,, Refe-
renzpunkt-Fahren” zu erleichtern, verfligen
viele HEIDENHAIN-Messgeréate Uber ab-
standscodierte Referenzmarken: die Re-
ferenzmarkenspur enthalt mehrere Refe-
renzmarken mit definiert unterschiedlichen
Abstanden. Die Folge-Elektronik ermittelt
bereits beim Uberfahren von zwei benach-
barten Referenzmarken — also nach weni-
gen Grad Drehbewegung (siehe Grundab-
stand G in Tabelle) — den absoluten Bezug.
Messgerate mit abstandscodierten Refe-
renzmarken sind mit dem Buchstaben ,,C"”
hinter der Typenbezeichnung gekennzeich-
net (z.B. RON 786 C).

Der absolute Bezug wird bei abstandsco-
dierten Referenzmarken durch Zahlen der
Inkremente zwischen zwei Referenzmarken
ermittelt und nach folgender Formel be-
rechnet:

o1 = (abs A—sgn A-1) x % + (sgn A-sgn D) x

abs MR
2

wobei:

A= 2 x abs Mgpr—-G
TP

Es bedeuten:

o4 = absolute Winkelposition der zuerst
Uberfahrenen Referenzmarke zur
Null-Position in Grad

abs = Absolutbetrag

sgn = Signum-Funktion (Vorzeichen
Funktion = ,+1" oder ,—1")

Mgr = Messwert zwischen den Uber
fahrenen Referenzmarken in Grad

G = Grundabstand zwischen zwei festen
Referenzmarken (siehe Tabelle)

360° )
Strichzahl

D = Drehrichtung (+1 oder —1)
Die Drehung nach rechts (auf die
Montageseite des Winkelmess-
gerats — siehe Anschlussmalle —
gesehen) ergibt ,,+1"

TP = Teilungsperiode (

Strichzahl z Anzahl der Grundabstand G
Referenzmarken

36000 72 10°

18000 36 20°

g

.

Schematische Darstellung einer Kreisteilung mit abstandscodierten
Referenzmarken

15

Eigenschaften / Anbau



Photoelektrische Abtastung

Die meisten HEIDENHAIN-Messgeréte ar
beiten nach dem Prinzip der photoelektri-
schen Abtastung. Die photoelektrische Ab-
tastung erfolgt bertihrungslos und damit
verschleil3frei. Sie detektiert selbst feinste
Teilungsstriche von wenigen Mikrometern
Breite und erzeugt Ausgangssignale mit
sehr kleinen Signalperioden.

Je feiner die Teilungsperiode einer Malver
kdérperung, umso mehr beeinflussen Beu-
gungserscheinungen die photoelektrische
Abtastung. HEIDENHAIN verwendet bei
Winkelmessgeraten zwei Abtastprinzipien:

¢ das abbildende Messprinzip bei Tei-
lungsperioden von 10 um bis ca. 70 pm.

e das interferentielle Messprinzip fir
sehr feine Strichgitter mit Teilungsperio-
den von 4 pm.

16

Abbildendes Messprinzip

Das abbildende Messprinzip arbeitet — ver
einfacht beschrieben — mit schattenoptischer
Signalerzeugung: Zwei Strichgitter mit bei-
spielsweise gleicher Teilungsperiode —Teil-
kreis und Abtastplatte — werden zueinander
bewegt. Das Tragermaterial der Abtastplatte
ist lichtdurchlassig, die Teilung der Mafdver
kdérperung kann ebenfalls auf lichtdurchlés-
sigem oder auf reflektierendem Material
aufgebracht sein.

Fallt paralleles Licht durch eine Gitterstruktur,
werden in einem bestimmten Abstand
Hell/Dunkel-Felder abgebildet. Hier befindet
sich ein Gegengitter mit der gleichen Tei-
lungsperiode. Bei einer Relativbewegung
der beiden Gitter zueinander wird das
durchfallende Licht moduliert: Stehen die
Licken Ubereinander, fallt Licht durch, be-
finden sich die Striche Uber den Liicken,
herrscht Schatten.

Abbildendes Messprinzip

Photoelemente bzw. ein grof3flachiges
Photoelemente-Array wandeln diese Licht-
anderungen in elektrische Signale um. Die
speziell strukturierte Teilung der Abtastplatte
filtert dabei den Lichtstrom so, dass annéa-
hernd sinusférmige Ausgangssignale ent-
stehen. Je kleiner die Teilungsperiode der
Gitterstruktur, umso geringer und enger
toleriert ist der Abstand zwischen Abtast-
platte und Teilkreis. Praktikable Anbautole-
ranzen eines Messgerats mit abbildendem
Messprinzip werden bei Teilungsperioden
von 10 pm und grofRer erzielt.

Nach dem abbildenden Messprinzip arbei-
ten die eigengelagerten Winkelmessgerate
RCN, ECN, RON und ROD.

Lichtquelle LED ! I
Kondensor
VAW B B w1
£ Z
Abtastplatte
.. S X F F X
MalRverkorperung
77T 77T T T TP T 77T
<=
Photoelemente
lge l180°
| IO 180 Photoelemente
1=10°-180 lgoe und lo7ge
nicht dargestellt




Interferentielles Messprinzip

Das interferentielle Messprinzip nutzt die
Beugung und die Interferenz des Lichts an
fein geteilten Gittern, um Signale zu erzeu-
gen, aus denen sich die Bewegung ermit-
teln lasst.

Als MaRverkdrperung dient ein Stufengitter;
auf einer ebenen, reflektierenden Oberfla-
che sind reflektierende Striche mit 0,2 um
Hoéhe aufgebracht. Davor befindet sich als
Abtastplatte ein lichtdurchlassiges Phasen-
gitter mit der gleichen Teilungsperiode wie
der Mal3stab.

Féallt eine ebene Lichtwelle auf die Abtast-
platte, wird sie durch Beugung in drei Teil-
wellen der 1., 0. und —1. Ordnung mit anna-
hernd gleicher Lichtintensitat aufgespalten.
Sie werden auf dem PhasengitterMaf3stab
so gebeugt, dass der Grof3teil der Lichtin-
tensitat in der reflektierten 1. und 1. Beu-
gungsordnung steckt. Diese Teilwellen
treffen am Phasengitter der Abtastplatte
wieder aufeinander, werden erneut ge-
beugt und interferieren. Dabei entstehen
im Wesentlichen drei Wellenzlge, welche
die Abtastplatte unter verschiedenen Win-
keln verlassen. Photoelemente wandeln
diese Lichtintensitaten in elektrische
Signale um.

Interferentielles Messprinzip (Optikschema)
C Teilungsperiode

Bei einer Relativbewegung zwischen Mal3-
stab und Abtastplatte erfahren die gebeug-
ten Wellenfronten eine Phasenverschiebung:
Die Bewegung um eine Teilungsperiode
verschiebt die Wellenfront der 1. Beugungs-
ordnung um eine Wellenldnge nach Plus,
die Wellenfront der —1. Beugungsordnung
um eine Wellenldnge nach Minus. Da diese
beiden Wellen am Austritt aus dem Phasen-
gitter miteinander interferieren, verschie-
ben sich die \Wellen zueinander um zwei
Wellenlangen. Man erhalt also zwei Signal-
perioden bei einer Relativbewegung um
eine Teilungsperiode.

Interferentielle Messgeréte arbeiten mit
mittleren Teilungsperioden von 4 um und
feiner. lhre Abtastsignale sind weitgehend
frei von Oberwellen und kénnen hoch
interpoliert werden. Sie eignen sich daher
besonders flr hohe Auflésung und hohe
Genauigkeit. Trotzdem zeichnen sie sich
durch praxisgerechte Anbautoleranzen aus.

Nach dem interferentiellem Messprinzip
arbeitet das eigengelagerte Winkelmess-
gerat RPN 886.

VY Phasenanderung der Lichtwelle beim Durchgang durch die Abtastplatte
Q Phasenanderung der Lichtwelle durch die Bewegung X des Mal3stabs

Lichtquelle ! I

LED

7 7 7 7 7 7 7
7 F Pz

7

2042y 20 20 20-2y

Photoelemente

Kondensor

i

X
= \J T F 7 7 Z 7 7

Q=2nmX/C

A N4

Abtastplatte

Malverkorperung
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Messgenauigkeit

Die Genauigkeit der Winkelmessung wird
im Wesentlichen beeinflusst durch:

die Glite derTeilung

die Glite der Abtastung

die Glite der Signalverarbeitungs-Elektro-
nik

die Exzentrizitat der Teilung zur Lagerung
Abweichungen der Lagerung

die Ankopplung an die zu messende
Welle

die Elastizitat der Statorkupplung (RCN,
ECN, RON, RPN) bzw. Wellenkupplung
(ROD)

Diese Einflussgrofien teilen sich auf in
messgeratespezifische Abweichungen und
anwendungsabhéngige Faktoren. Zur Beur
teilung der erzielbaren Gesamtgenauig-
keit mUssen alle einzelnen Einflussgrofen
berlcksichtigt werden.

Messgeratespezifische

Abweichungen

Die messgeratespezifischen Abweichun-
gen sind bei den Winkelmessgeraten mit
Eigenlagerung in den Technischen Kenn-

werten als Systemgenauigkeit angege-
ben.

Die Extremwerte der Gesamtabweichun-
gen einer beliebigen Position liegen — bezo-
gen auf ihren Mittelwert — innerhalb der
Systemgenauigkeit + a.

Die Systemgenauigkeit beinhaltet die Posi-
tionsabweichungen innerhalb einer Umdre-
hung und die Positionsabweichungen in-
nerhalb einer Signalperiode sowie — bei
Winkelmessgeraten mit Statorkupplung —
die Abweichungen der Wellenankopplung.

Positionsabweichungen innerhalb einer
Signalperiode

Die Positionsabweichungen innerhalb einer
Signalperiode werden gesondert betrachtet,
da sie sich bereits bei sehr kleinen Drehbe-
wegungen und bei Wiederholmessungen
auswirken. Insbesondere im Geschwindig-
keits-Regelkreis flhren sie zu Drehzahl-
schwankungen.

Die Positionsabweichungen innerhalb einer
Signalperiode + u resultieren aus der Glite
der Abtastung und — bei Messgeraten mit
integrierter Impulsformer bzw. ZahlerElek-
tronik — der GUte der Signalverarbeitungs-
Elektronik. Bei Messgeraten mit sinusfor
migen Ausgangssignalen sind dagegen die
Abweichungen der Signalverarbeitungs-
Elektronik durch die Folge-Elektronik be-
stimmt.

Im Einzelnen beeinflussen folgende Fakto-

ren das Ergebnis:

e die Feinheit der Signalperiode

e die Homogenitat und Periodenscharfe
derTeilung

e die GUte der Filterstrukturen der Abtastung

die Charakteristik der Sensoren

e die Stabilitat und Dynamik der Weiterver
arbeitung der analogen Signale

Diese Abweichungen sind in den Angaben
zur Positionsabweichung innerhalb einer
Signalperiode berlicksichtigt.

Die Positionsabweichungen innerhalb einer
Signalperiode + u sind in den Technischen
Kennwerten der Winkelmessgeréte ange-
geben.

Aufgrund der hoheren Reproduzierbarkeit
einer Position sind aber auch noch deutlich
kleinere Messschritte sinnvoll.

Anwendungsabhangige

Abweichungen

Bei den Winkelmessgeraten mit Eigenla-
gerung enthélt die angegebene System-
genauigkeit bereits die Abweichungen der
Lagerung. Bei Winkelmessgerédten mit se-
parater Wellenkupplung (ROD) ist zusatz-
lich der Winkelfehler der Kupplung zu be-
rlcksichtigen (siehe Mechanische
Geréateausfiihrungen und Anbau — ROD).
Bei Winkelmessgeraten mit Statorkupp-
lung (RCN, ECN, ROP, RPN) sind die Ab-
weichungen der Wellenankopplung bereits
in der Systemgenauigkeit enthalten.

Im Gegensatz hierzu haben bei Messgera-
ten ohne Eigenlagerung der Anbau sowie
die Justage des Abtastkopfs malgeblichen
Einfluss auf die erzielbare Gesamtgenauig-
keit. Insbesondere wirken sich der exzentri-
sche Anbau der Teilung und die Rundlaufab-
weichungen der zu messenden Welle aus.
Zur Beurteilung der Gesamtgenauigkeit
bei diesen Geraten muissen die anwen-
dungsabhéangigen Abweichungen einzeln
ermittelt und berlcksichtigt werden (siehe
Katalog Winkelmessgeréte ohne Eigenla-
gerung).

Positionsabweichungen innerhalb einer Umdrehung Positionsabweichung innerhalb einer Signalperiode
+a | | A +u \
A TN\ Positionsabweichung | > / .\ / \ |
(=2 / \ innerhalb einer Signal- =
% periode il 5 / \ / \
.g q;, /
8 0 I 2 / / \
o 2 /
S o
2 £ |
g 3 =U ]
S [
\/\/
-a
0° 90° 180° 270° 360° ‘ ‘ ‘
Position » A Signalperiode ‘
5 360 °el.
g AT
© B. MRS IREY
g’ R .
B A L’ So
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Messprotokoll

Fr die Winkelmessgerate mit Eigenlage-
rung erstellt HEIDENHAIN Qualitatsprif-
Zertifikate, die dem Gerat beigepackt sind.

Das Qualitatspriif-Zertifikat dokumentiert
die Systemgenauigkeit. Sie wird durch finf
Vorwarts- und finf Rlckwartsmessungen
ermittelt. Die Messpositionen pro Umdre-
hung sind dabei so gewahlt, dass nicht nur
die langwellige Abweichung, sondern auch
die Positionsabweichung innerhalb einer
Signalperiode sehr genau erfasst wird.

Die Mittelwertskurve zeigt das arithmeti-

sche Mittel der Messwerte. Die Umkehr Posin P08 in Wiksisakunden

spanne ist dabei nicht berticksichtigt. T:MWN o

Die Umkehrspanne ist abhangig von der 5

Wellenankopplung. Fur Winkelmessgerate

mit Statorkupplung — RCN, ECN, RPN und °

RPN — wird sie im Schrittzyklus an zehn

Messpositionen ermittelt. Auf dem Mes- =

sprotokoll wird der maximale Wert und der ...

arithmetische Mittelwert dokumentiert. Fir T2 et % 180 270 postonpems 1020
die Umkehrspanne gelten folgende Gren- e e st e o v shoe e e vl of o st aras fam Foston Pasein deqreas
zen: ﬁﬁ"’“"“""""’. - e & moas i rsirosts The i 5

RCN 2xxx/RON 2xx: < 0,6" mﬁummw1m mnom;dmmmmss;:ﬁ*q*

RCN 5xxx: < 0,6"

ECN 2xx: < 2"

RON 7xx: <0,4"

RCN 8xxx/RON/RPN 8xx: < 0,4"

Mit der Angabe des Kalibriemormals im
Qualitatsprif-Zertifikat ist der Anschluss an
nationale und internationale Standards ge-
geben und die Ruckflhrbarkeit gewahrleis-
tet.

Anzahi der Messpositionan pro Umdrehung 200  Numbar of measuning postions por revakan m00
Dieses Winkelmessgeral wure unler srengen This anghe
3 Gape with ngonl quaity
The positio o rol of 22°C lies within

Die P
von 22 °C inneshalb der Genauigksitsilasse £ 5.0, the accuracy grads £ 5.0

Beispiel

Ermitteln der Umkehrspanne im Schrittzyklus

X 0] ® ® ® ® ® @ ® (©) ©

-—— ® Messpunkt
| X Referenzmarke

0° 36° 72° 108° 144° 180° 216° 252° 288° 324° 360°
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Mechanische Gerateausfiihrungen und Anbau

RCN, ECN, RON, RPN

Die Winkelmessgerate RCN, ECN, RON,
RPN haben eine Eigenlagerung, eine Hohl-
welle und eine statorseitige Kupplung. Die
zu messende Welle wird direkt mit der
Welle des Winkelmessgerats verbunden.

Aufbau

Die Teilscheibe ist fest mit der Hohlwelle
verbunden. Die Abtasteinheit ist auf der
Welle mit Kugellagern gelagert und Gber
eine statorseitige Kupplung mit dem Ge-
hause verbunden. Statorkupplung und
Dichtungskonzept kompensieren axiale und
radiale Anbauabweichungen in hohem
Maf3e ohne Einschrankung der Funktions-
fahigkeit und der Genauigkeit. Dies erlaubt
speziell bei den RCN relativ grofse Monta-
getoleranzen und erleichtert so den Anbau.
Insbesondere bei einer Winkelbeschleuni-
gung der Welle muss die Kupplung nur das
aus der Lagerreibung resultierende Dreh-
moment aufnehmen. Winkelmessgerate
mit Statorkupplung weisen daher ein gutes
dynamisches Verhalten auf.

Anbau

Das Gehause der RCN, ECN, RON, RPN
wird Uber Anschraubflansch und Zentrier-
bund fest mit der Anbauflache des Maschi-
nenteils verbunden.

¢ Wellenankopplung RCN, ECN
(9 20 mm), RON, RPN

Wellenankopplung mit Ringmutter
Die Welle ist als durchgehende Hohlwelle
ausgefthrt. Beim Anbau wird die Hohl-
welle des Winkelmessgerats Uber die
Maschinenwelle geschoben und von der
Gerate-Stirnseite her mit einer Ringmutter
befestigt. Mit dem Montagehilfswerk-
zeug kann die Ringmutter einfach ange-
zogen werden.

Stimseitige Wellenankopplung
Speziell bei Rundtischen ist es oft hilf-
reich, das Winkelmessgeréat so in den
Tisch zu integrieren, dass es bei abge-
hobenem Rotor frei zuganglich ist. Die
Ankopplung der Hohlwelle erfolgt Gber
stirnseitige Gewindebohrungen mit Hilfe
von speziellen, auf die jeweilige Kon-
struktion abgestimmten Anbauelemen-
ten (nicht im Lieferumfang enthalten).
Um die Rundlauf- und Planlaufvorgaben
einzuhalten, sind bei der stirnseitigen
Wellenankopplung die Innenbohrung (O
und die Absatzflache ) als Montageflé-
chen zu verwenden.
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Mechanischer Fehlerausschluss

Fur die RCN 2000, RCN 5000 und

RCN 8000 kann ein Fehlerausschluss fur
das Losen der mechanischen Verbindung
zwischen Messgeréat und Antrieb realisiert
werden. Hierzu muss die Wellenankopp-
lung entweder Uber einen zusatzlichen Mit-
nehmer oder Uber zusétzliche Spannstifte
erfolgen. Gleichzeitig gibt es Einschrankun-
gen sowie Anderungen bei:

e der maximal zuldssigen Drehzahl,

e der Arbeitstemperatur,

e der zulassigen Winkelbeschleunigung,

e den zu verwendenden Materialien.

Details hierzu sind in der Produktinforma-
tion ,,RCN 2000, RCN 5000, RCN 8000 -
Absolute Winkelmessgeréte flir sicher
heitsgerichtete Anwendungen”
beschrieben.

Mitnehmer fiir mechanischen Fehlerausschluss der
Wellenankopplung liber Ringmutter bei den RCN

Mitnehmer fir RCN 2000:  ID 817921-01
Mitnehmer fir RCN 5000:  ID 817921-02
Mitnehmer fir RCN 8000:
— Hohlwelle @ 60 mm: ID 817921-03
— Hohlwelle @ 100 mm: ID 817921-04

S
s>

Ringmutter Q‘/

Wellenankopplung mit Ringmutter und Mitnehmer

2x
ISO 8752-2.5x10-St

Stirnseitige VWellenankopplung mit Befestigungsschrauben und Spann-

stiften

Tragheitsmoment
Ringmutter und Mitnehmer
RCN 2000 4.8-10° kgm?
RCN 5000 24 - 10 kgm?

RCN 8000 (@ 60 mm) |87 - 10° kgm?

2.3+0.1 mm

D (mm)
L—! RCN 2000 & 29.6
RCN 5000 & 45.8
RCN 8000 (& 60 mm) 70
RCN 8000 (& 100 mm) g 114

RCN 8000 (@ 100 mm) | 550 - 10 kgm?
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¢ Wellenankopplung ECN (& 50 mm)
Der ECN wird mit seiner Hohlwelle auf
die Antriebswelle geschoben und rotor
seitig mit drei Exzenter geklemmt.

¢ Wellenankopplung RON 905
Der RON 905 hat eine einseitig offene
Hohlwelle. Die wellenseitige Verbindung
erfolgt Uber eine axiale Zentralschraube.

Zu verwendende Materialien fiir den
Anbau von RCN, ECN, RON und RPN
Far die Maschinenwelle und die Befesti-
gungskomponenten ist Stahl zu verwenden.
Das Material muss einen thermischen
Ausdehnungskoeffizient
« = (10 bis 16) x 107 K" aufweisen.
Zusétzlich sind folgende Materialkennwerte
einzuhalten:
¢ bei Hohlwellenanbindung

Rm = 650 N/mm?

Rpo2 =370 N/mm2 (fir mechanischen

Fehlerausschluss siehe S. 21)
¢ bei Gehduseanbindung

Ro0.2 = 370 N/mm?
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Ringmuttern fiir RCN, ECN (& 20 mm),
RON und RPN 0.520.1 x 45° . 60°
FUr die Winkelmessgerate RCN, ECN
(& 20 mm), RON und RPN bietet HEIDEN- \t
HAIN spezielle Ringmuttern an. Die Toleranz
des Wellen-Gewindes ist so zu wéhlen, S X -
dass die Ringmutter leichtgangig mit einem & 118 9 -1 3
geringen Axial-Spiel geflhrt wird. Dies ge- Q S & :\) g
wahrleistet eine gleichmaliige Belastung 8 8 32 g
der Wellenverbindung und vermeidet ein I
Verspannen der Hohlwelle des Winkel- s re ]
messgerats. = 2 8
8 4 x 90° Sl
Ringmutter fir
Hohlwelle *) Flankendurchmesser
y o= 0\ @20 mm
% ). 0.5+0.1 x 45° 0.2+0.05 x 45°
X
Ringmutter flr
Hohlwelle & 20 mm:  ID 336669-03
Hohlwelle & 35 mm:  ID 336669-17
Hohlwelle & 50 mm:  ID 336669-15 ar] A | B |
Hohlwelle & 60 mm:  ID 336669-11
Hohlwelle @ 100 mm: ID 336669-16
<
Ringmutter | L1 L2 D1 D2 D3 B e
fiir Q
Hohlwelle | & 46+0.2 (@34.052 | ©34.463 | (©35.24) |1 — 1
@35 +0.075) +0.053
Hohlwelle | & 62:+0.2 (D49.052 | ©49.469 | (@50.06) |1 45205
@50 +0.075) +0.059 O£,
;og(;welle @70+0.2 (Qé 23.50)52 60535.4;69 (260.08) | 1 s X 90° *) Flankendurchmesser
+U. +0.
Hohlwelle | @ 11402 | [&107]| (& 98.538 | (@ 99.163 | (& 100.067) 1,5 #lz025
@ 100 +0.095) +0.07)

Montagehilfswerkzeug fiir
HEIDENHAIN-Ringmuttern

Das Montagehilfswerkzeug dient zum An-
ziehen der Ringmutter. Dessen Stifte grei-
fen in die Bohrungen der Ringmutter. Mit
Hilfe eines Drehmomentschlissels kann
das erforderliche Anzugsmoment aufge-
bracht werden.

Montagehilfswerkzeug fur Ringmuttern mit

Hohlwelle @ 20 mm:  ID 530334-03
Hohlwelle & 35 mm:  ID 530334-17
Hohlwelle @ 50 mm:  ID 530334-15
Hohlwelle @ 60 mm:  ID 530334-11
Hohlwelle & 100 mm: ID 530334-16

Priifwerkzeug PWW fiir Winkelmess-
gerate RCN/RON/RPN

Mit dem PWW kénnen einfach und schnell
die wesentlichen kundenseitigen Anschluss-
mafde Uberprift werden. Die eingebauten
Messmittel erfassen z.B. Lage- und Rund-
lauftoleranzen vorzugsweise fir die Wellen-
ankopplung mit Ringmutter.

PWW fir

Hohlwelle @ 20 mm:  ID 516211-01
Hohlwelle @ 35 mm:  ID 516211-06
Hohlwelle @ 50 mm:  ID 516211-02
Hohlwelle @ 60 mm:  ID 516211-03
Hohlwelle @ 100 mm: 1D 516211-05

Prifwerkzeug PWW
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ROD

Winkelmessgerate ROD bendtigen eine
separate Wellenkupplung zur rotorseitigen
Ankopplung. Die Wellenkupplung gleicht
Axialbewegungen und Fluchtungsabwei-
chungen zwischen den Wellen aus und ver
meidet so eine zu grofde Lagerbelastung
des Winkelmessgeréts. Zur Realisierung
hoher Genauigkeiten ist es notwendig, die
Welle des Winkelmessgerats zur Welle der
Maschine optimal fluchtend auszurichten.
Im Lieferprogramm von HEIDENHAIN gibt
es Membran- und Flachkupplungen, die flr
die rotorseitige Ankopplung der Winkel-
messgerate ROD ausgelegt sind.
Anbau-Beispiel

ROD 880
Anbau

Die Winkelmessgerate ROD haben einen
Anschraubflansch mit Zentrierbund. Die
Welle wird Uber eine Membran- oder Flach-
kupplung mit der Maschinenwelle verbun-
den.

Wellenkupplungen

Die Wellenkupplung gleicht Axialbewe-
gungen und Fluchtungsabweichungen
zwischen Winkelmessgerat-Welle und zu
messender Welle aus und vermeidet so
eine zu grofde Lagerbelastung des Winkel-
messgerats.

Rundtisch

zusatzliche
Schutzvorrich-
tung gegen
herabtropfende
Flissigkeit

Wellen-

ROD 880 kupplung

ROD / /M

Zentrierbund

Flachkupplung

Radial-Versatz A EE Anbau eines ROD
mit Flachkupplung
Winkelfehler %
Axial-Versatz & s
Baureihe ROD 200 Baureihe ROD 700, Baureihe ROD 800
Wellenkupplung K03 K18 K 01 K15 K16
Membrankupplung | Flachkupplung Membrankupplung | Flachkupplung Flachkupplung
Nabenbohrungen 10 mm 14 mm
Kinematischer +2" | +3” +1" +0,6"

Ubertragungsfehler bei A <0,1 mm und o < 0,09°

bei X <0,05 mm und a < 0,03°

Torsions-Federkonstante | 1500 Nm/rad 1200 Nm/rad

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

Zul. Drehmoment 0,2 Nm 0,5 Nm

Zul. Radial-Versatz ) <0,3mm

Zul. Winkelfehler o <0,5° <0,2° <0,5°

Zul. Axial-Versatz & <0,2mm <0,1Tmm <1Tmm
Trigheitsmoment (ca.) | 20 - 10 kgm? 75 - 107° kgm? 200 - 107 kgm? 400 - 10°° kgm?
Zulissige Drehzahl 10000 min™" 1000 min™' 3000 min™’ 1000 min™

Anzugsmoment der 1,2 Nm 2,5 Nm 1,2 Nm

Klemmschrauben (ca.)

Masse 100 g 179 180 g 2509 410 g
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Membrankupplung K 03
ID 200313-04 50-1
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Allgemeine mechanische Hinweise

Schutzart

Alle Winkelmessgerate RCN, ECN, RON,
RPN und ROD erflllen, soweit nicht anders
angegeben, die Schutzart IP 64 nach

EN 60529 bzw. IEC 60529.

Das Spritzwasser darf keine schadliche
Wirkung auf die Geratebauteile haben.
Falls die Standard-Schutzart IP 64 nicht
ausreicht, z.B. fir den Welleneingang bei
vertikalem Einbau des Winkelmessgerats,
sollten die Geréate durch zusatzliche konst-
ruktive Mafinahmen wie Labyrinthdichtun-
gen geschltzt werden.

Die Winkelmessgerate RCN, RON, RPN
und ROD sind mit einem Anschluss flr
Druckluft versehen. Durch Anlegen von
Druckluft mit geringem Uberdruck wird
Sperrluft erzeugt und diese Gerate zusatz-
lich vor Verschmutzung geschitzt.

Die direkt in die Messgeréate eingeleitete

Druckluft muss durch einen Mikrofilter ge-

reinigt sein und folgenden Qualitatsklassen

nach IS0 8573-1 (Ausgabe 2010) entspre-

chen:

e feste Verunreinigungen: Klasse 1
TeilchengrofRe Anzahl Teilchen

pro m°
0,1 um bis 0,5 pm < 20000
0,5 um bis 1,0 ym <400
1,0 pm bis 5,0 um <10
® Max. Drucktaupunkt:  Klasse 4
(Drucktaupunkt bei 3 °C)
e Gesamt-Olgehalt: Klasse 1

(max. Olkonzentration 0,01 mg/m3)

Fir eine optimale Sperrluftversorgung der
Winkelmessgerate mit Eigenlagerung liegt
die erforderliche Druckluftmenge bei 1 bis
4 |/min pro Messgerét. Idealerweise ver
wendet man flr die Regulierung der Luft-
menge die HEIDENHAIN-Anschlussstticke
mit integrierter Drossel (siehe Zubehor).
Die Drosseln gewahrleisten bei einem Ein-
gangsdruck von = 1 - 10° Pa (1 bar) die vor-
geschriebenen Durchflussmengen.

Far weitere Informationen fordern Sie bitte
die Produktinformation DA 400 an.
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Zubehér:
Druckluftanlage DA 400
ID 894602-01

DA 400

Zur Reinigung der Druckluft bietet HEIDEN-
HAIN die Filteranlage DA 400 an. Sie ist
speziell fir den Anschluss von Druckluft an
Messgerate konzipiert.

Die DA 400 besteht aus drei Filterstufen
(Vorfilter, Feinstfilter und Aktivkohlefilter)
und einem Druckregler mit Manometer.
Durch Manometer und Druckschalter (als
Zubehor lieferbar) lasst sich die Sperrluft-
Funktion effektiv Uberwachen.

Die in die DA 400 einzuleitende Druckluft
muss bezuiglich der Verunreinigungen folgen-
den Qualitatsklassen nach ISO 8573-1
(Ausgabe 2010) entsprechen:

e feste Verunreinigungen: Klasse 5
TeilchengrofRe Anzahl Teilchen

prom

nicht spezifiziert

nicht spezifiziert

0,1 pm bis 0,5 um
0,5 um bis 1,0 pm
1,0 um bis 5,0 um < 100000
e Max. Drucktaupunkt:  Klasse 6
(Drucktaupunkt bei 10 °C)
¢ Gesamt-Olgehalt: Klasse 4
(max. Olkonzentration 5 mg/m3)

Zum Anschluss an die Winkelmessgerate
ist notwendig:

Anschlussstiick

flr Schlauch 6x1

mit Dichtung und Drossel

far Luftdurchsatz 1 bis 4 I/min
ID 207835-04

Zusatzlich verwendbar:
Schwenkverschraubung 90°

mit Dichtung
ID 207834-02
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Temperaturbereich

Die Prifung der Winkelmessgerate wird
bei einer Bezugstemperatur von 22 °C
durchgeflhrt. Bei dieser Temperatur gilt die
im Messprotokoll dokumentierte System-
genauigkeit.

Der Arbeitstemperatur-Bereich gibt an,
zwischen welchen Temperaturgrenzen der
Umgebung die Winkelmessgerate funktio-
nieren.

Der Lagertemperatur-Bereich von -20 bis
60 °C gilt fiir das Gerat in der Verpackung.
Beim RPN 886 und RON 905 darf eine
Lagertemperatur von —10 bis 50 °C nicht
Uberschritten werden.

Beriihrungsschutz

Drehende Teile (Wellenkupplungen bei
ROD, Klemmringe bei RCN, ECN, RON und
RPN) sind gegen unbeabsichtiges Berlh-
ren im Betrieb ausreichend zu schitzen.

Beschleunigungen

Im Betrieb und wahrend der Montage sind

Winkelmessgerate verschiedenen Arten

von Beschleunigungen ausgesetzt.

¢ Die zulassige Winkelbeschleunigung
des Rotors betragt bei den Winkelmess-
gerdten RCN/ECN/RON/RPN 1000 rad/s?.
Bei den RCN mit Fehlerausschluss fir
das Losen der mechanischen Verbin-
dung gelten teils hohere Werte (siehe
Produktinformation RCN 2000,

RCN 5000, RCN 8000 fiir sicherheits-
gerichtete Anwendungen).

Bei den Winkelmessgeraten ROD variiert
die zuldssige Winkelbeschleunigung in
Abhéangigkeit der Wellenkupplung und
der Kundenwelle (Details auf Anfrage).

¢ Die genannten Hochstwerte fir die Vib-
rationsfestigkeit gelten bei Frequenzen
von 55 Hz bis 2000 Hz (EN 60068-2-6),
aufRer beim Auftreten mechanischer Re-
sonanzen.

e Die Hochstwerte der zuldssigen Be-
schleunigung (halbsinusférmiger Stof3)
zur Schock- bzw. StoRRbelastung gelten
bei 6 ms (EN 60068-2-27). Sie durfen
wahrend des Transportes nicht hdher als
1000 my/s? (ROD 780/880: 300 my/s?)
sein. Fir den Betrieb sind entsprechende
Werte in den technischen Kennwerten
aufgefihrt.

Schlage bzw. St6Re mit einem Hammer
0.4., beispielsweise zum Ausrichten des
Gerats, sind unzulassig.

Eigenfrequenz fg der Ankopplung

Bei den Winkelmessgeraten ROD bilden
der Rotor und die Wellenkupplung zusam-
men ein schwingungsfahiges FederMassen-
System, bei den Winkelmessgeraten RCN,
ECN, RON und RPN der Stator und die Sta-
torkupplung.

Die Eigenfrequenz fg soll mdglichst hoch
sein. Bei Winkelmessgerdten RCN, ECN,
RON und RPN sind Frequenzbereiche in den
jeweiligen technischen Daten angegeben,
bei denen Eigenfrequenzen des Messgeréts
keine signifikanten Positionsabweichungen
in Messrichtung verursachen. Voraussetzung
fur eine maglichst hohe Eigenfrequenz bei
Winkelmessgeraten ROD ist der Einsatz
einer Wellenkupplung mit hoher Torsions-
federkonstante C.

1 \/E

fe= 2.7 I

fe: Eigenfrequenz in Hz
C: Torsionsfederkonstante der Wellenkupp-

lung in Nm/rad
I. Tragheitsmoment des Rotors in l<gm2

Kommen radiale oder/und axiale Beschleu-
nigungen hinzu, wirkt sich zusatzlich die
Steifigkeit der Messgeréatelagerung, des
Messgerate-Stators und der Ankopplung
aus. Treten in lhren Anwendungen solche
Belastungen auf, empfehlen wir eine Bera-
tung durch unser Stammwerk in Traunreut.

Bedingungen fiir langere Lagerzeit
HEIDENHAIN empfiehlt fir eine Lagerfa-
higkeit von mindestens zwolf Monaten:

e Messgeréate in der Originalverpackung
belassen.

e | agerort soll trocken, staubfrei und tem-
periert sein, sowie frei von Vibrationen,
St6l3en und chemischen Umwelteinflls-
sen.

e Bei Messgeraten mit Eigenlagerung
nach je 12 Monaten (z.B. als Einlaufpha-
se) die Welle mit niedriger Drehzahl ohne
axiale oder radiale Wellenbelastung dre-
hen, damit sich die Lagerschmierung
wieder gleichmaRig verteilt.

Ausgleichsstrome

Ausgleichsstrome Uber die Messgerate-
lagerung kénnen die Funktionalitat negativ
beeinflussen und sind daher nicht zulassig.

VerschleiRteile

Messgerate von HEIDENHAIN enthalten

Komponenten, die einem von Anwendung

und Handhabung abhéngenden Verschleil®

unterliegen. Dabei handelt es sich insbe-

sondere um folgende Teile:

e Lichtquelle LED

¢ Kabel in Wechselbiegung

Zusatzlich bei Messgerédten mit Eigen-

lagerung:

e |ager

¢ \Wellendichtringe bei Drehgebern und
Winkelmessgeraten

¢ Dichtlippen bei gekapselten Langen-
messgeraten

Systemtests

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

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

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

Montage

Fir die bei der Montage zu beachtenden
Arbeitsschritte und MalRe gilt alleine die
mit dem Geréat ausgelieferte Montage-
anleitung. Alle montagebezogenen Anga-
ben in diesem Katalog sind entsprechend
nur vorlaufig und unverbindlich; sie wer
den nicht Vertragsinhalt.
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Baureihe RCN 2000

integrierte Statorkupplung

durchgehende Hohlwelle @ 20 mm
Systemgenauigkeit £ 2,5” und + 5"
Fehlerausschluss fiir das Losen der mechanischen Verbindung méglich
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1 = Markierung der 0° Position + 5°
2 = Kabelabstltzung

3 = Kundenseitiger Freiraum

4 = Einschraublange 4.5 + 0.5 mm
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5
6
7
8
9

= Zubehor: Mitnehmer ID 817921-01

= 2x Spannstifte ISO 8752 — 2.5x10 — St

= Bei Verwendung von Spannstiften zusatzliche Abdrickgewinde (M3) vorsehen
10 = Drehrichtung der Welle fiir Ausgangssignale gemaf Schnittstellenbeschreibung



Absolut
RCN 2510
RCN 2310

RCN 2580
RCN 2380

RCN 2590F
RCN 2390F

RCN 2590 M
RCN 2390M

MaRverkorperung

DIADUR-Teilkreis mit Absolut- und Inkrementalspur (16384 Striche)

Systemgenauigkeit

RCN 25x0: + 2,5"; RCN 23x0: + 5"

Positionsabweichung
pro Signalperiode

RCN 25x0:< + 0,3"
RCN 23x0: < + 0,4"

RCN 25x0:< +0,4"
RCN 23x0:< +0,4"

Funktionale Sicherheit* Option” -

Schnittstelle EnDat 2.2 Fanuc Serial Interface Mitsubishi high speed
i Interface interface

Bestellbezeichnung EnDat22 EnDat02 Fanuc05 Mit03-4

Positionswerte/U

RCN 25x0: 268435456 (28 Bit); Fanuc « Interface: 134217728 (27 Bit)
RCN 23x0: 67 108864 (26 Bit); Fanuc « Interface: 8388608 (23 Bit)

Elektr. zul. Drehzahl

<3000 min™" far
stetigen Positionswert

< 1500 min™" far
stetigen Positionswert

<3000 min~" fur stetigen Positionswert

Taktfrequenz <16 MHz <2 MHz -
Rechenzeit tcq <bups <bus

Inkrementalsignale - o 1Vss -
Grenzfrequenz -3 dB > 400 kHz

Elektrischer Anschluss

separates Adapterkabel an Messgeréat steckbar; Uibe

r Schnellsteckverbinder

KabelléngeZ)

<150 m

<50m

<30m

Spannungsversorgung

DC 3,6V bis 14V

LeistungsaufnahmeS) (max.)

36V.<11W,; 14V:<1,3W

Stromaufnahme (typisch)

5 V- 140 mA (ohne Last)

Welle

durchgehende Hohlwelle D = 20 mm

Mech. zul. Drehzahl

<1500 min~; kurzzeitig: < 3000 min~' # (bei Drehzahlen tber 1500 min™" Rucksprache erforderlich)

Drehmoment (Reibung)

< 3,3 Nm (typ. Anlaufdrehmoment: < 0,08 Nm bei 20 °C)

Tragheitsmoment Rotor (Hohlwelle): 180 - 107° kgmz; Stator (Gehéuse/Flansch): 670 - 107° l<gm2
Zulassige Axialbewegung +0,3mm

der Antriebswelle

Eigenfrequenz > 1000 Hz

Vibration 55 bis 2000 Hz

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

Schock 6 ms < 200 m/s? (EN 60068-2-27)

Arbeitstemperatur RCN 25xx: 0 °C bis 50 °C; RCN 23xx: —20 °C bis 60 ocH
Schutzart EN 60529 IP 64

Masse ~ 1,0 kg

* bei Bestellung bitte auswahlen
2 mit HEIDENHAIN-Kabel; < 8 MHz

4 fiir mechanischen Fehlerausschluss siehe Seite 21

" Abmessungen und Kennwerte siehe separate Produktinformation
3 siehe Allgemeine elektrische Hinweise im Katalog Schnittstellen von HEIDENHAIN-Messgeréten
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Baureihe RON 200

¢ integrierte Statorkupplung
¢ durchgehende Hohlwelle & 20 mm
¢ Systemgenauigkeit £2,5” und 5"
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Kabel radial, auch axial verwendbar
= Lagerung Kundenwelle

® = Kundenseitige Anschlussmale

@ = Position des Referenzmarkensignals + 5°
@ = Drehrichtung der Welle fiir Ausgangssignale gemaf3 Schnittstellenbeschreibung
@ = Zubehor: Ringmutter 1D 336669-03



Inkremental

RON 225 RON 275 RON 275 RON 285 RON 287
Mafverkérperung DIADUR-Teilkreis mit Inkrementalspur
Strichzahl 9000 18000
Systemgenauigkeit +5" +2,5'
Positionsabweichung <+14 <+0,7
pro Signalperiode
Schnittstelle MLATTL U 1Vss
integr. Interpolation* 2fach bfach 10fach -
Ausgangssignale/U 18000 90000 180000
Referenzmarke* eine RON 2xx: eine
RON 2xx C: abstandscodiert
Grenzfrequenz -3 dB - - - > 180 kHz
Ausgangsfrequenz <1 MHz < 250 kHz <1 MHz -
Flankenabstand a >0,125 ps > 0,96 us > 0,22 us -
Elektr. zul. Drehzahl - <166 min”' <333min"' -
Elektrischer Anschluss* Kabel 1 m, mit oder ohne Kupplung M23 (Stift), 12-polig
Kabellénge” <50m <150 m
Spannungsversorgung DC5V + 0,5V/< 150 mA (ohne Last)
Welle durchgehende Hohlwelle D = 20 mm

Mech. zul. Drehzahl

<3000 min~"

Anlaufdrehmoment

< 0,08 Nm bei 20 °C

Tragheitsmoment Rotor

73,0 - 10°° kgm?

Zulassige Axialbewegung +0,1T mm
der Antriebswelle
Eigenfrequenz > 1200 Hz

Vibration 55 bis 2000 Hz

< 100 m/s? (EN 60068-2-6)

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

Arbeitstemperatur Kabel bewegt: -10 °C bis 70 °C 0 °C bis 50 °C
Kabel fest verlegt: ~ —20 °C bis 70 °C

Schutzart EN 60529 IP 64

Masse ~ 0,8 kg

* bei Bestellung bitte auswahlen

" mit HEIDENHAIN-Kabel
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Baureihe RCN 5000

integrierte Statorkupplung

[ ]

¢ durchgehende Hohlwelle & 35 mm
¢ Systemgenauigkeit £2,5” und 5"
°

Fehlerausschluss fiir das Losen der mechanischen Verbindung méglich
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4 = Einschraublange 4.5 + 0.5 mm
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= Bei Verwendung von Spannstiften zusétzliche Abdriickgewinde (M3) vorsehen
10 = Drehrichtung der Welle fiir Ausgangssignale gemaf$ Schnittstellenbeschreibung



Absolut
RCN 5510
RCN 5310

RCN 5580
RCN 5380

RCN 5590F
RCN 5390F

RCN 5590
RCN 5390V

MaRverkorperung

DIADUR-Teilkreis mit Absolut- und Inkrementalspur (16384 Striche)

Systemgenauigkeit

RCN 55x0: + 2,5"; RCN 53x0: + 5"

Positionsabweichung RCN 55x0: < +0,3" RCN 55x0: < +0,4"

pro Signalperiode RCN 53x0: < +0,4" RCN 53x0: < +0,4"

Funktionale Sicherheit* Option” -

Schnittstelle EnDat 2.2 Fanuc Serial Interface Mitsubishi high speed
i Interface interface

Bestellbezeichnung EnDat22 EnDat02 Fanuc05 Mit03-4

Positionswerte/U

RCN 55x0: 268435456 (28 Bit); Fanuc « Interface: 134217728 (27 Bit)
RCN 53x0: 67 108864 (26 Bit); Fanuc « Interface: 8388608 (23 Bit)

Elektr. zul. Drehzahl

<3000 min™" far
stetigen Positionswert

< 1500 min™' fir
stetigen Positionswert

<3000 min~" fir stetigen Positionswert

Taktfrequenz <16 MHz <2 MHz -
Rechenzeit tcq <bus <bus

Inkrementalsignale - o 1Vss -
Grenzfrequenz -3 dB > 400 kHz

Elektrischer Anschluss

separates Adapterkabel an Messgerat steckbar; Uibe

r Schnellsteckverbinder

KabelléngeZ)

<150 m

<50m

<30m

Spannungsversorgung

DC 3,6V bis 14V

LeistungsaufnahmeS) (max.)

36V:<11W, 14V:<1,3W

Stromaufnahme (typisch)

5V:140 mA (ohne Last)

Welle

durchgehende Hohlwelle D = 35 mm

Mech. zul. Drehzahl

<1500 min_1; kurzzeitig: < 3000 min~' # (bei Drehzahlen tiber 1500 min™" Rucksprache erforderlich)

Drehmoment (Reibung)

< 3,38 Nm (typ. Anlaufdrehmoment: < 0,2 Nm bei 20 °C)

Tragheitsmoment Rotor (Hohlwelle): 130 - 107° kgmz; Stator (Gehéuse/Flansch): 1010 - 107° l<gm2
Zulassige Axialbewegung +0,3mm

der Antriebswelle

Eigenfrequenz > 1000 Hz

Vibration 55 bis 2000 Hz

< 200 m/s® (EN 60068-2-6)

Schock 6 ms < 200 m/s? (EN 60068-2-27)

Arbeitstemperatur RCN 55xx: 0 °C bis 50 °C; RCN 53xx: —20 °C bis 60 ocH
Schutzart EN 60529 IP 64

Masse ~ 0,9 kg

* pei Bestellung bitte auswahlen
2 mit HEIDENHAIN-Kabel; < 8 MHz

4 fur mechanischen Fehlerausschluss siehe Seite 21

" Abmessungen und Kennwerte siehe separate Produktinformation
3 siehe Allgemeine elektrische Hinweise im Katalog Schnittstellen von HEIDENHAIN-Messgeréten
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RON 785

¢ integrierte Statorkupplung
¢ durchgehende Hohlwelle & 50 mm
¢ Systemgenauigkeit £ 2"

450

5+0.2

mm

Tolerancing ISO 8015
ISO 2768 -m H
<6 mm: £0.2 mm
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Kabel radial, auch axial verwendbar

= Lagerung Kundenwelle

® = Kundenseitige Anschlussmalie

® = Position des Referenzmarkensignals + 5°
@ = um 45° verdreht gezeichnet

H4)
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® = Drehrichtung der Welle fir Ausgangssignale gemafd Schnittstellenbeschreibung

@ = Zubehdr: Ringmutter ID 336669-15



Inkremental

RON 785
Mafverkérperung DIADUR-Teilkreis mit Inkrementalspur
Strichzahl 18000
Systemgenauigkeit +2"
Positionsabweichung <+0,7"
pro Signalperiode
Schnittstelle U 1Vsg
Referenzmarke* RON 785: eine

RON 785 C: abstandscodiert

Grenzfrequenz -3 dB > 180 kHz

Elektrischer Anschluss* Kabel 1 m, mit oder ohne Kupplung M23 (Stift), 12-polig

Kabellénge” <150 m

Spannungsversorgung DC5V = 0,5V/< 150 mA (ohne Last)
Welle durchgehende Hohlwelle D = 50 mm
Mech. zul. Drehzahl <1000 min~

Anlaufdrehmoment < 0,5 Nm bei 20 °C
Tragheitsmoment Rotor 1,05 - 107 kgm2

Zulassige Axialbewegung +0,1T mm
der Antriebswelle

Eigenfrequenz > 1000 Hz

Vibration 55 bis 2000 Hz | < 100 m/s? (EN 60068-2-6)
Schock 6 ms < 200 m/s” (EN 60068-2-27)
Arbeitstemperatur 0°Cbis 50 °C

Schutzart EN 60529 IP 64

Masse = 2,5 kg

* bei Bestellung bitte auswahlen
Y mit HEIDENHAIN-Kabel



Baureihe RCN 8000

integrierte Statorkupplung
durchgehende Hohlwelle @ 60 mm
Systemgenauigkeit £ 1” und %= 2"

®

Wellenankopplung mit Ringmutter
ohne mechanischen Fehlerausschluss

Fehlerausschluss fiir das Losen der mechanischen Verbindung méglich
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mit mechanischem Fehlerausschluss

(weitere Malde siehe ohne mechanischen Fehlerausschluss)

Darstellung ohne Ringmutter und Mitnehmer &

Y 8

™
™

25.8+0.2

mm

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

= Lagerung

6.56+0.1

6H7

0.6+0.1x45°

® = Druckluftanschluss S
® = Kundenseitige Anschlussmalde &
1 = Markierung der 0° Position + 5° 8
2 = Kabelabstltzung

3 = Kundenseitiger Freiraum

4 =um 45° gedreht dargestellt

5 = Einschraubldnge 5.5 = 0.5 mm

6 = Einschraubldange > 10 mm

7 = Zubehor: Ringmutter ID 336669-11

8 = Zubehor: Mitnehmer ID 817921-03

9 = 2x Spannstifte ISO 8752 — 4x10 — St

F
_—-—ﬁ.-«—'
J , .
—
28.2 HX[90°]
2 (@ [¢]@0.25]B]
_ —-
)
Te}
5 Q
25.8:3 ®
®
o o © |H31.7+0.05 ©
g o ©~ ©
<o) T A /1 | © T
Q —| 3 O|
Q Q] ™
Q Q
30+3
o
3650
B 35 05
(40)
||
Stirnseitige Wellenankopplung
ohne mechanischen Fehlerausschluss
H 4
=] 2:1
& 80 min. /& 90 max.
ML @ 71.70.1
s 4x(907
= @45 | | [¢]@0.25]E ~
z ) co
\/ Rz10 5 :ro
AlN W N
25N\
fTo2]a] )| -
il S
/10.03]A /T0.04]A @ 6097 ® Rz 16 N.
{E] ©
Rz10 ~
. ‘ '
| | |
© fl |
4x(907 ® || ws
]2 0.25]D 54 >12deep @ 180H7 ®
A O|@ 0.2]A

Stimseitige Wellenankopplung
mit mechanischem Fehlerausschluss

(weitere Mal3e siehe ohne mechanischen Fehlerausschluss)
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|
R
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21 (@ @4H12_ 4@ 0.1[E
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, )

10 = BeiVerwendung von Spannstiften zusatzliche Abdriickgewinde (M4) vorsehen
11 = Drehrichtung der Welle fiir Ausgangssignale gemaf} Schnittstellenbeschreibung
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Absolut
RCN 8510
RCN 8310

RCN 8590F
RCN 8390F

RCN 8590M
RCN 8330M

RCN 8580
RCN 8380

MaRverkorperung

DIADUR-Teilkreis mit Absolut- und Inkrementalspur (32768 Striche)

Systemgenauigkeit

RCN 85x0: + 1"; RCN 83x0: + 2"

Positionsabweichung RCN 85x0: < +0,15" RCN 85x0: < +0,2"

pro Signalperiode RCN 83x0: < +0,2" RCN 83x0:< +0,2"

Funktionale Sicherheit* Option” -

Schnittstelle EnDat 2.2 Fanuc Serial Interface Mitsubishi high speed
i Interface interface

Bestellbezeichnung EnDat22 EnDat02 Fanuc05 Mit03-4

Positionswerte/U

536870912 (29 Bit); Fanuc « Interface: 134217728 (27 Bit)

Elektr. zul. Drehzahl

<1500 min~" fur <750 min~" fir stetigen | £ 1500 min "' fir stetigen Positionswert

stetigen Positionswert Positionswert
Taktfrequenz <16 MHz <2 MHz -
Rechenzeit tcg <bus <bus
Inkrementalsignale - o 1Vss -
Grenzfrequenz -3 dB > 400 kHz

Elektrischer Anschluss

separates Adapterkabel an Messgerét steckbar; Gber Schnellsteckverbinder

KabelléngeZ)

<150 m <50m <30m

Spannungsversorgung

DC 3,6V bis 14V

Leistungsaufnahme3) (max.)

36V-<11W, 14V:<1,3W

Stromaufnahme (typisch)

5V: 140 mA (ohne Last)

Welle

durchgehende Hohlwelle D = 60 mm

Mech. zul. Drehzahl

<500 min71; kurzzeitig: < 1500 min~' 4 (bei Drehzahlen iiber 500 min™" Rucksprache erforderlich)

Drehmoment (Reibung)

< 4,05 Nm (typ. Anlaufdrehmoment: < 0,7 Nm bei 20 °C)

Tragheitsmoment Rotor (Hohlwelle): 1,22 - 107 kgmz; Stator (Gehéuse/Flansch): 11,0 - 107 |<gm2
Zulassige Axialbewegung +0,3mm

der Antriebswelle

Eigenfrequenz > 900 Hz

Vibration 55 bis 2000 Hz

< 200 m/s® (EN 60068-2-6)

Schock 6 ms <200 my/s (EN 60068-2-27)
Arbeitstemperatur 0°Cbis 50 °C

Schutzart EN 60529 IP 64

Masse = 2,8 kg

* pei Bestellung bitte auswahlen
2 mit HEIDENHAIN-Kabel: < 8 MHz ¥

! Abmessungen und Kennwerte siehe separate Produktinformation
siehe Allgemeine elektrische Hinweise im Katalog Schnittstellen von HEIDENHAIN-Messgeréaten

4 fiir mechanischen Fehlerausschluss siehe Seite 21
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Baureihe RCN 8000

e integrierte Statorkupplung >
¢ durchgehende Hohlwelle @ 100 mm e
¢ Systemgenauigkeit £ 1” und + 2" =
¢ Fehlerausschluss fiir das Losen der mechanischen Verbindung maéglich S
—
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® o Stimseitige Wellenankopplung (40)
WeIIenankop_pIung mit Ringmutter ohne mechanischen Fehlerausschluss
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Wellenankopplung mit Ringmutter und Mitnehmer i ‘
mit mechanischem Fehlerausschluss s
(weitere MalRe siehe ohne mechanischen Fehlerausschluss) 4x[907 ] M5
I 4] 0.25[D - | >12deep g 1g0H7 ©
¢
‘ O[T 0.2]A

25.8+0.2

mm

Tolerancing I1SO 8015
ISO 2768-m H ’ -
<6 mm: £0.2 mm

= Lagerung
©® = Druckluftanschluss
® = Kundenseitige Anschlussmale

= Markierung der 0° Position + 5°

= Kabelabstitzung

= Kundenseitiger Freiraum

= Einschraublénge 5.5 + 0.5 mm

= um 45° gedreht dargestellt

= Zubehor: Ringmutter ID 336669-16
= Zubehor: Mitnehmer ID 817921-04
= Einschraublange > 10 mm

= 2x Spannstifte ISO 8752 — 4x10 — St
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Stimseitige Wellenankopplung
mit mechanischem Fehlerausschluss
(weitere Maf3e siehe ohne mechanischen Fehlerausschluss)

N

10 = BeiVerwendung von Spannstiften zusétzliche Abdrickgewinde (M4) vorsehen
11 = Drehrichtung der Welle flr Ausgangssignale gemaf Schnittstellenbeschreibung
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Absolut
RCN 8510
RCN 8310

RCN 8590F
RCN 8390F

RCN 8590M
RCN 8330M

RCN 8580
RCN 8380

MaRverkorperung

DIADUR-Teilkreis mit Absolut- und Inkrementalspur (32768 Striche)

Systemgenauigkeit

RCN 85x0: + 1"; RCN 83x0: + 2"

Positionsabweichung RCN 85x0: < +0,15" RCN 85x0: < +0,2"

pro Signalperiode RCN 83x0: < +0,2" RCN 83x0:< +0,2"

Funktionale Sicherheit* Option” -

Schnittstelle EnDat 2.2 Fanuc Serial Interface Mitsubishi high speed
i Interface interface

Bestellbezeichnung EnDat22 EnDat02 Fanuc05 Mit03-4

Positionswerte/U

536870912 (29 Bit); Fanuc « Interface: 134217728 (27 Bit)

Elektr. zul. Drehzahl

<1500 min~" fur <750 min~" fir stetigen | £ 1500 min "' fir stetigen Positionswert

stetigen Positionswert Positionswert
Taktfrequenz <16 MHz <2 MHz -
Rechenzeit tcg <bus <bus
Inkrementalsignale - o 1Vss -
Grenzfrequenz -3 dB > 400 kHz

Elektrischer Anschluss

separates Adapterkabel an Messgerét steckbar; Gber Schnellsteckverbinder

KabelléngeZ)

<150 m <50m <30m

Spannungsversorgung

DC 3,6V bis 14V

Leistungsaufnahme3) (max.)

36V.<11W,; 14V:<1,3W

Stromaufnahme (typisch)

5V:140 mA (ohne Last)

Welle

durchgehende Hohlwelle D = 100 mm

Mech. zul. Drehzahl

<500 min71; kurzzeitig: < 1500 min~' 4 (bei Drehzahlen iiber 500 min™" Rucksprache erforderlich)

Drehmoment (Reibung)

< 4,5 Nm (typ. Anlaufdrehmoment: < 1,0 Nm bei 20 °C)

Tragheitsmoment Rotor (Hohlwelle): 3,20 - 107 kgmz; Stator (Gehéuse/Flansch):. 10,0 - 107 kgm2
Zulassige Axialbewegung +0,3mm

der Antriebswelle

Eigenfrequenz > 900 Hz

Vibration 55 bis 2000 Hz

< 200 m/s® (EN 60068-2-6)

Schock 6 ms <200 my/s (EN 60068-2-27)
Arbeitstemperatur 0°Cbis 50 °C

Schutzart EN 60529 IP 64

Masse = 2,6 kg

* pei Bestellung bitte auswahlen
2 mit HEIDENHAIN-Kabel: < 8 MHz ¥

! Abmessungen und Kennwerte siehe separate Produktinformation
siehe Allgemeine elektrische Hinweise im Katalog Schnittstellen von HEIDENHAIN-Messgeréaten

4 fiir mechanischen Fehlerausschluss siehe Seite 21
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RON 786/RON 886/RPN 886

¢ integrierte Statorkupplung
¢ durchgehende Hohlwelle & 60 mm
¢ Systemgenauigkeit £ 1” bzw. + 2"
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Kabel radial, auch axial verwendbar 4x90 --
mm = Lagerung Kundenwelle ©025|D
® = Kundenseitige Anschlussmal3e
Tolerancing 1SO 8015 @ = Position des Referenzmarkensignals + 5°
1SO 2768 - m H @ = um 45° verdreht dargestellt
<6mm: +0.2 mm @ = Drehrichtung der Welle fir Ausgangssignale gemafd Schnittstellenbeschreibung

= Zubehor: Ringmutter ID 336669-11
40



Inkremental

RON 786 RON 886 RPN 886
Malverkérperung DIADUR-Teilkreis mit Inkrementalspur
Strichzahl* 18000 36000 90000
36000 (£ 180000 Signalperioden)
Systemgenauigkeit +2" + 1
Positionsabweichung 18000 Striche: < +0,7" <+0,35" <+0,1"
pro Signalperiode 36000 Striche: < + 0,35"
Schnittstelle U 1Vss
Referenzmarke* RON x86: eine eine
RON x86 C: abstandscodiert
Grenzfrequenz -3 dB > 180 kHz > 800 kHz
-6 dB > 1300 kHz

Elektrischer Anschluss*

Kabel 1 m, mit oder ohne Kupplung M23 (Stift), 12-polig

Kabellénge” <150 m

Spannungsversorgung DC5V = 0,5V/< 150 mA (ohne Last) DC5V £ 0,5V/< 250 mA
(ohne Last)

Welle durchgehende Hohlwelle D = 60 mm

Mech. zul. Drehzahl

<1000 min~'

Anlaufdrehmoment

< 0,5 Nm bei 20 °C

Tragheitsmoment Rotor

1,20 - 107 kgm?

Zulassige Axialbewegung <+0,17mm
der Antriebswelle
Eigenfrequenz > 1000 Hz > 500 Hz

Vibration 55 bis 2000 Hz

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

< 50 m/s> (EN 60068-2-6)
<

Schock 6 ms < 200 my/s (EN 60068-2-27) 200 m/s” (EN 60068-2-27)
Arbeitstemperatur 0°Cbis 50 °C

Schutzart EN 60529 IP 64

Masse = 2,5 kg

* bei Bestellung bitte auswahlen

" mit HEIDENHAIN-Kabel
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RON 905

¢ integrierte Statorkupplung
¢ einseitig offene Hohlwelle
¢ Systemgenauigkeit + 0,4"
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Kabel radial, auch axial verwendbar

. = Lagerung
Tolerancing 1SO 8015 ® = Kundenseitige Anschlussmalse

Lsg r%w7r§:84_;(r)~r.12Hmm ® = Drehrichtung der Welle fiir Ausgangssignale | nacheilend zu |
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Inkremental

RON 905
Malverkérperung DIADUR-Teilkreis mit Inkrementalspur
Strichzahl 36000
Systemgenauigkeit + 04"
Positionsabweichung <+0,3"
pro Signalperiode
Schnittstelle o 11 pAss
Referenzmarke eine
Grenzfrequenz -3 dB > 40 kHz

Elektrischer Anschluss

Kabel 1 m, mit Stecker M23 (Stift), 9-polig

Spannungsversorgung DC 5V + 0,25V/< 250 mA (ohne Last)
Kabellénge” <15m
Welle einseitig offene Hohlwelle

Mech. zul. Drehzahl

<100 min~'

Anlaufdrehmoment

< 0,05 Nm bei 20 °C

Tragheitsmoment Rotor

0,345 - 10~ kgm?

Zuldssige Axialbewegung <+0,2mm
der Antriebswelle
Eigenfrequenz > 350 Hz

Vibration 55 bis 2000 Hz | < 50 m/s? (EN 60068-2-6)
Schock 6 ms < 200 m/s” (EN 60068-2-27)
Arbeitstemperatur 10 °C bis 30 °C

Schutzart EN 60529 IP 64

Masse ~4 kg

" mit HEIDENHAIN-Kabel




Baureihe ECN 200

¢ angebaute Statorkupplung
¢ durchgehende Hohlwelle & 20 mm und @ 50 mm
¢ Systemgenauigkeit + 10"

ECN 200 920 mm

ECN200 @50 mm

44

Mafverkérperung

Systemgenauigkeit

Positionsabweichung pro Signalperiode

Schnittstelle

Bestellbezeichnung*

Positionswerte/U

Elektr. zul. Drehzahl

Taktfrequenz

Rechenzeit tcg

Inkrementalsignale

Grenzfrequenz -3 dB

Elektrischer Anschluss*

Kabellénge”

Spannungsversorgung

LeistungsaufnahmeZ) (maximal)

Stromaufnahme (typisch)

Welle*

Mech. zul. Drehzahl

Anlaufdrehmoment (bei 20 °C)

Tragheitsmoment Rotor

Zulassige Axialbewegung der Antriebswelle

Eigenfrequenz

Vibration 55 bis 2000 Hz
Schock 6 ms

Arbeitstemperatur

Schutzart EN 60529

Masse

* bei Bestellung bitte auswahlen
") it HEIDENHAIN-Kabel
2 siehe Allgemeine elektrische Hinweise



Absolut
ECN 225

ECN 223F ECN 223 M

DIADUR-Teilkreis mit Absolut- und Inkrementalspur (2048 Striche)

+ 10"

<+5"

EnDat 2.2 Fanuc Serial Interface Mitsubishi high speed interface
« Interface

EnDat22 EnDat02 Fanuc02 Mit02-4

33554432 (25 Bit)

8388608 (23 Bit)

<3000 min~" fur stetigen Positionswert

<8 MHz <2 MHz -

<bups _

- N 1Vss -

= > 200 kHz -

Kabel 1 m mit Kupplung M12 Kabel 1 m mit Kupplung M23 Kabel 1 m mit oder ohne Kupplung M12 (Stift), 8-polig
(Stift), 8-polig (Stift), 17-polig

<150 m <30m

DC 3,6V bis 5,25V

36V:<0,7W

525V:<1,0W

5V:200 mA (ohne Last)

durchgehende Hohlwelle D = 20 mm oder 50 mm

<3000 min™'

D =20mm:<0,15 Nm
D =50mm:<0,2 Nm

D =20 mm: 0,138 - 10~ kgm?
D =50 mm: 0,215 - 10~ kgm?

+0,1T mm

> 1000 Hz

<100 m/s® (EN 60068-2-6)
< 200 m/s® (EN 60068-2-27)

Kabel bewegt: -10°Chbis 70 °C
Kabel fest verlegt: ~ —20 °C bis 70 °C
IP 64

D =20mm:=0,8kg; D=50mm:=0,7 kg
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Hohlwelle D = 20 mm

(49)
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mm D1 D2
Tolerancing ISO 8015 @20H7® | @20g7 ®

ISO 2768 -m H
<6 mm: £0.2 mm

= Lagerung Kundenwelle

= Lagerung Geber

® = Kundenseitige Anschlussmal’e
® = Messpunkt Arbeitstemperatur

@ = Nullposition + 15°

@ = Maximal zuldssige Bewegung der Motorwelle
@ = Berlhrungsschutz nach EN 60529
= Drehrichtung der Welle fiir Ausgangssignale gemaf3 Schnittstellenbeschreibung
@ = Zubehor: Ringmutter ID 336669-03
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Hohlwelle D = 50 mm
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Tolerancing ISO 8015
SO 2768 - m H
<6 mm: £0.2 mm

= Lagerung Kundenwelle

® = Kundenseitige Anschlussmale

® = Messpunkt Arbeitstemperatur

@ = Nullposition + 15°

@ = \Vor Inbetriebnahme Montagehilfe freidrehen. SW3

® = Maximal zuldssige Bewegung der Motorwelle

= Berlihrungsschutz nach EN 60529

@ = Drehrichtung der Welle fiir Ausgangssignale gemal(3 Schnittstellenbeschreibung



Baureihe ROD 200

e fiir separate Wellenkupplung
e Systemgenauigkeit £ 5"

D6

~10.08]A

19.5+0.5 ai——

0|z 008[e] ‘

2 8oh7 ®

& 89.5+0.5

42.5+0.5

mm Kabel radial, auch axial verwendbar
= Lagerung
Tolerancing ISO 8015 @ = Position des Referenzmarkensignals +5°
ISO 2768 - m H @ = Drehrichtung der Welle fir Ausgangssignale gemalk Schnittstellenbeschreibung

<6 mm: £0.2 mm
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Inkremental

ROD 220 ROD 270 ROD 280
Mafverkérperung DIADUR-Teilkreis mit Inkrementalspur
Strichzahl 9000 18000 18000
Systemgenauigkeit +5"
Positionsabweichung <+14 <+0,7
pro Signalperiode
Schnittstelle MLATTL U 1Vsg
integr. Interpolation 2fach 10fach -
Ausgangssignale/U 18000 180000 18000
Referenzmarke* eine ROD 280: eine

ROD 280C: abstandscodiert

Grenzfrequenz -3 dB - - > 180 kHz
Ausgangsfrequenz <1 MHz <1 MHz -
Flankenabstand a >0,125 ys > 0,22 us -
Elektr. zul. Drehzahl <3333 min"' <333min"' -
Elektrischer Anschluss* Kabel 1 m, mit oder ohne Kupplung M23 (Stift), 12-polig
Kabellénge” <100 m <150 m
Spannungsversorgung DC5V + 0,5V/< 150 mA (ohne Last)
Welle Vollwelle D = 10 mm

Mech. zul. Drehzahl

< 10000 min~'

Anlaufdrehmoment

< 0,01 Nm bei 20 °C

Tragheitsmoment Rotor

20 - 107° kgm?

Belastbarkeit der Welle

axial: 10N
radial: 10 N am Wellenende

Vibration 55 bis 2000 Hz
Schock 6 ms

< 100 m/s> (EN 60068-2-6)
< 200 m/s? (EN 60068-2-27)

Arbeitstemperatur

Kabel bewegt:

—10 °C bis 70 °C

Kabel fest verlegt:  —20 °C bis 70 °C

Schutzart EN 60529

IP 64

Masse

= 0,7 kg

* bei Bestellung bitte auswahlen

Y mit HEIDENHAIN-Kabel

49



ROD 780/ROD 880 - |
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mm Kabel radial, auch axial verwendbar
= Lagerung
Tolerancing ISO 8015 @ = Position des Referenzmarkensignals + 5°
1ISO 2768 -m H @ = Drehrichtung der Welle fiir Ausgangssignale gemaf’ Schnittstellenbeschreibung

<6 mm: £0.2 mm
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Inkremental

ROD 780 ROD 880
Mafverkérperung DIADUR-Teilkreis mit Inkrementalspur
Strichzahl* 18000 36000
36000
Systemgenauigkeit +2" +1"
Positionsabweichung 18000 Striche: < £ 0,7" <+0,35"

pro Signalperiode

36000 Striche: < + 0,35"

Schnittstelle

o 1Vsg

Referenzmarke*

ROD x80: eine
ROD x80C: abstandscodiert

Grenzfrequenz -3 dB

> 180 kHz

Elektrischer Anschluss*

Kabel 1 m, mit oder ohne Kupplung M23 (Stift), 12-polig

Kabellénge” <150 m
Spannungsversorgung DC5V + 0,5V/< 150 mA (ohne Last)
Welle Voliwelle D = 14 mm

Mech. zul. Drehzahl

<1000 min~"

Anlaufdrehmoment

< 0,012 Nm bei 20 °C

Tragheitsmoment Rotor

0,36 - 10~ kgm?

Belastbarkeit der Welle

axial: 30N
radial: 30 N am Wellenende

Vibration 55 bis 2000 Hz

< 100 m/s® (EN 60068-2-6)

Schock 6 ms < 200 m/s? (EN 60068-2-27)
Arbeitstemperatur 0°Cbis 50 °C

Schutzart EN 60529 IP 64

Masse = 2,4 kg

* bei Bestellung bitte auswahlen

Y mit HEIDENHAIN-Kabel
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Schnittstellen

Inkrementalsignale “\o 1 Vsg

HEIDENHAIN-Messgerate mit "\ 1-Vss-
Schnittstelle geben Spannungssignale aus,
die hoch interpolierbar sind.

Die sinusférmigen Inkrementalsignale A
und B sind um 90° el. phasenverschoben
und haben eine SignalgréRe von typisch
1Vss. Die dargestellte Folge der Ausgangs-
signale — B nacheilend zu A — gilt fr die in
der Anschlussmalizeichnung angegebene
Bewegungsrichtung.

Das Referenzmarkensignal R besitzt eine
eindeutige Zuordnung zu den Inkremental-
signalen. Neben der Referenzmarke kann
das Ausgangssignal abgesenkt sein.

Ausflhrliche Beschreibungen zu allen
verfligbaren Schnittstellen sowie allge-
meine elektrische Hinweise finden Sie
im Katalog Schnittstellen von HEIDEN-
HAIN-Messgeréten.

Anschlussbelegung

A, B, R gemessen mit Oszilloskop in Differenzbetrieb T

"Signalperiode
360° el.
A
0
= /] N\
0 \
R LERI RN NN e Ty RN RN LN}
0 . 0
_-rﬂ( ‘.T\_. A
L 360° alternative
(Nennwert) ' Signalform

12-polige Kupplung M23

+ 12-poliger Stecker M23

=

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

15-poliger Sub-D-Stecker
am Messgerat bzw. fir PWM 20

Spannungsversorgung Inkrementalsignale sonstige Signale

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

[:)_E 1 9 2 3 4 6 7 10 12 | 5/8/13/15 | 14 /

E;E 4 12 2 1 9 3 1 14 7 5/6/8/15 13 /
Up |Sensor’| OV |[Sensor’’| A+ | A- | B+ B- | R+ R- frei frei | frei

Up oV
o— e o— e
braun/ blau weif3/ weifd braun | grin grau rosa rot |schwarz / violett | gelb
—€ grdn griin

Kabelschirm mit Gehaduse verbunden; Up = Spannungsversorgung

Sensor: Die Sensorleitung ist im Messgerat mit der jeweiligen Spannungsversorgung verbunden.
Nicht verwendete Pins oder Adern dirfen nicht belegt werden!

V' LIDA 2xx: frei
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Inkrementalsignale I LITTL

HEIDENHAIN-Messgerate mit T LITTL-

Schnittstelle enthalten Elektroniken, welche
die sinusférmigen Abtastsignale ohne oder Va1
mit Interpolation digitalisieren.

T T T T
Signalperiode 360° el. Stérung

Die Inkrementalsignale werden als Recht- Ua2
eckimpulsfolgen Ua1 und Ugz mit 90° el. 0
Phasenversatz ausgegeben. Das Referenz- Messschritt nach
markensignal besteht aus einem oder U 4fach-Auswertung
mehreren Referenzimpulsen Ugg, die mit e
den Inkrementalsignalen verknipft sind. 0
Die integrierte Elektronik erzeugt zuséatzlich ts
deren inverse Signale U,1, U,z und Uy fir v
eine storsichere Ubertragung. Die darge-
stellte Folge der Ausgangssignale — Uz
nacheilend zu Ugq — gilt flr die in der An-
schlussmaldzeichnung angegebene Bewe-

gungsrichtung. Ausfuhrliche Beschreibungen zu allen

R . . ) verfligbaren Schnittstellen sowie allge-
Das Storungssignal Uss zeigt Fehifunktio- meine elektrische Hinweise finden Sie

nen an, wie z.B. Bruch der Versorgungslei- im Katalog Schnittstellen von HEIDEN-
tungen, Ausfall der Lichtquelle etc. HAIN-Messgeraten.

(=

die inversen Signale Ua1, Uag, Ugg sind nicht dargestellt

Der Messschritt ergibt sich aus dem Ab-
stand zwischen zwei Flanken der Inkre-
mentalsignale Uz1 und Ugz durch 1fach-,
2fach- oder 4fach-Auswertung.

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

=

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

Spannungsversorgung Inkrementalsignale sonstige Signale

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

4 12 2 10 1 9 3 1 14 7 13 5/6/8 15°

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

Up |Sensor’| OV |[Sensor’| Ua Un Uaz U,z U.o U0 | Ugs? frei frei
Up oV
o— e o— e
braun/ blau weil3/ weif} braun | grin grau rosa rot |schwarz| violett / gelb
—€ griin grin

Kabelschirm mit Gehaduse verbunden; Up = Spannungsversorgung

Sensor: Die Sensorleitung ist im Messgerat mit der jeweiligen Spannungsversorgung verbunden.
Nicht verwendete Pins oder Adern dirfen nicht belegt werden!

U LIDA 2xx: frei  / 2 ERO 14xx: frei

3 offene Langenmessgerate: Umschaltung TTL/11 pAss fur PWT, sonst nicht belegt
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Schnittstellen
Positionswerte EnDat

D_as Er_wDat—Interfaqe ist eine digitale, bi- Bestellbezeichnung Befehlssatz Inkrementalsignale
direktionale Schnittstelle fiir Messgerate.
Sie ist in der Lage, sowoh! Positionswerte EnDat01 EnDat 2.1 oder mit
auszugeben, als auch im Messgeréat ge- EnDat 2.2
speicherte Informationen auszulesen, zu EnDat21 ohne
aktualisieren oder neue Informationen ab-
zulegen. Aufgrund der seriellen Daten- EnDat02 EnDat 2.2 mit
libertragung sind 4 Signalleitungen aus-
reichend. Die Daten DATA werden synchron EnDat22 EnDat 2.2 ohne
zu dem von der Folge-Elektronik vorgege-
benen Taktsignal CLOCK Ubertragen. Die . : .
Auswahl der Ubertragungsart (Positions- Versionen der EnDat-Schnittstelle
werte, Parameter, Diagnose ...) erfolgt mit w -
Mode-Befehlen, welche die Folge-Elektro- REClaelekBonK
nik an das Mgssgerét §endet. Bestimmte Inkremlen;cal- = A~ 1Vsg A%)
Funktionen sind nur mit EnDat 2.2-Mode- signale *) — &
.. o /= o 1Vss B¥)
Befehlen verfligbar. ©
£ — Up
% - 0V
P
Ausflhrliche Beschreibungen zu allen PAQ{squtern . ‘5" *— CLOCK
verfligharen Schnittstellen sowie allge- ositionswe S [ CLOCK
meine elektrische Hinweise finden Sie = DATA
im Katalog Schnittstellen von HEIDEN- ‘R { ——— - DATA
HAIN-Messgeréten. Parameter des Mess- ‘ . .
Betriebs- Betriebs- Parameter geréateherstellers fur %) gerateabhangig
parameter | zustand des OEM I ‘
EnDat 2.1 , EnDat2.2 |!
|
Anschlussbelegung
8-polige Kupplung M12
Spannungsversorgung absolute Positionswerte
= 8 2 5 1 3 4 7 6
Up Sensor Up ov Sensor 0V DATA DATA CLOCK CLOCK
*—e *———0
——— | braun/grin blau weild/grin weild grau rosa violett gelb

17-polige Kupplung M23

e, o1
10916 132
L] L)
9° 15014 *3
Se ® 170 o4
7o o ©5
6

15-poliger Sub-D-Stecker

Spannungsversorgung Inkrementalsignale” absolute Positionswerte
E 7 1 10 4 1" 15 16 12 13 14 17 8 9
E_j: 1 9 2 1 13 3 4 6 7 5 8 14 15
Up Sensor ov Sensor | Innen- A+ A- B+ B- DATA DATA | CLOCK | CLOCK
Up oV schirm
*— e o—1 e
braun/ | blau weill/ | weild / grin/ gelb/ blau/ rot/ grau rosa violett gelb
€ grin grin schwarz | schwarz | schwarz | schwarz

Kabelschirm mit Gehause verbunden; Up = Spannungsversorgung
Sensor: Die Sensorleitung ist im Messgerat mit der jeweiligen Spannungsversorgung verbunden.
Nichtverwendete Pins oder Adern dirfen nicht belegt werden!

Y Nur bei Bestellbezeichnung EnDat01 und EnDat02
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Schnittstellen
Anschlussbelegung Fanuc und Mitsubishi

Fanuc

HEIDENHAIN-Messgerate mit dem Kenn-  ® Fanuc Serial Interface - ai Interface
buchstaben F hinter der Typenbezeichnung Bestellbezeichnung Fanuc05

sind geeignet zum Anschluss an Fanuc- high speed, one-pair transmission
Steuerungen mit beinhaltet o« Interface (normal and high
¢ Fanuc Serial Interface — o Interface speed, two-pair transmission)

Bestellbezeichnung Fanuc02
normal and high speed, two-pair trans-
mission

20-poliger » 8-polige
Fanuc-Stecker % ﬁ [ﬂ) """" Tﬂ ' M12-
B ' Kupplung =]

Spannungsversorgung Absolute Positionswerte

9 18/20 12 14 16 1 2 5 6

IEI 8 2 5 1 - 3 4 7 6

Up Sensor (1AY) Sensor Schirm | Serial Data | Serial Data| Request Request
U ov
o——oP o——o0
— braun/griin blau weild/grin weif} - grau rosa violett gelb

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

Mitsubishi

HEIDENHAIN-Messgerate mit dem Kenn- ¢ Bestellbezeichnung Mit02-4
buchstaben M hinter der Typenbezeichnung Generation 1, two-pair transmission
sind geeignet zum Anschluss an Mitsubishi-  ® Bestellbezeichnung Mit02-2
Steuerungen mit Generation 1, one-pair transmission
Mitsubishi high speed interface ¢ Bestellbezeichnung Mit03-4

e Bestellbezeichnung Mitsu01 Generation 2, two-pair transmission

two-pair transmission

10-poliger 1 20-poliger » 8-polige
Mitsubishi- v 1 Mitsubishi-  M12-Kupplung
Stecker B @;E ' Stecker B
Spannungsversorgung Absolute Positionswerte
B 10-polig 1 - 2 - 7 8 3 4
B 20-polig 20 19 1 1 6 16 7 17
El 8 2 5 1 3 4 7 6
Up Sensor ov Sensor Serial Data | Serial Data Request Request
Up oV Frame Frame
———o —————o
— braun/grin blau weilR/grin weild grau rosa violett gelb

Kabelschirm mit Gehause verbunden; Up = Spannungsversorgung
Sensor: Die Sensorleitung ist im Messgerat mit der jeweiligen Spannungsversorgung verbunden.
Nicht verwendete Pins oder Adern dirfen nicht belegt werden!
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Steckverbinder und Kabel

Allgemeine Hinwelise

Stecker kunststoffummantelt: Steckver-
binder mit Uberwurfmutter; lieferbar mit
Stift- oder Buchsenkontakten (siehe
Symbole).

Symbole

M12

@148

Winkelstecker 385
M12
B
o~
| M12x1
IMEETS

214.8
- —

M23 51

EL

O 28
26

Kupplung kunststoffummantelt: Steckverbinder mit AuRengewinde;
lieferbar mit Stift- oder Buchsenkontakten (siehe Symbole).

Einbau-Kupplung

Montageausschnitt

am Adapterkabel
36
©
©
M12 M23 52
Symbole %0[5 é B | }F ©
= sl s Sy || 8

M2

w

56.7

mit Zentralbefestigung

M23x 1
|
[[]
028

9 max.
e
31

M23 52

Einbau-Kupplung

mit Flansch

=]

[029.4

M23x1
Nl
I
|
L
|=H
@26

Sub-D-Stecker fir HEIDENHAIN-Steue-

Symbole E-j E—E

LA (=
A= ()
ot EE% @

47 16.6
7651

W mit integrierter Schnittstellenelektronik

rungen, Zahler und Absolutwertkarten IK.

lieferbar mit Stift- oder Buchsenkontakten.

Symbole

= =

=

23 24.6

M23x1

25

2 19.8_9.1

Flanschdose: mit AuRengewinde; wird an einem Gehause fest montiert;
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Die Richtung der Pin-Nummerierung ist
bei Steckern und Kupplungen bzw. Flansch-
dosen unterschiedlich, aber unabhéangig da-
von, ob der Steckverbinder

Stiftkontakte oder [ @
Buchsenkontakte )— @)
aufweist.

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

Zubehor fiir Flanschdosen
und Einbau-Kupplungen M23

Schraub-Staubschutzkappe aus Metall
ID 219926-01

Zubehor fiar M12-Steckverbinder
Isolierstiick
ID 596495-01




Steckverbinder "\ 1 Vsg

[LITTL 12-polig 17-polig 8-polig
EnDat M23 M23 M12
Zum Geratestecker passendes Stecker (Buchse) fir Kabel g8mm | 291697-05 291697-26 -
Gegenstiick am Verbindungskabel
:El

Stecker am Verbindungskabel zum Stecker (Stift) fur Kabel 4,5 mm| 291697-06 - -

Anschluss an die Folge-Elektronik gd8mm | 291697-08 291697-27 -
g6 mm | 291697-07 - -

——]

Kupplung an Verbindungskabel Kupplung (Stift) fir Kabel 4,5 mm| 291698-14 291698-25 -
g6mm |291698-03 291698-26 -
g8mm | 291698-04 291698-27 -

== —=
Flanschdose zum Einbau Flanschdose (Buchse) 315892-08 315892-10 -
in die Folge-Elektronik E
Einbaukupplungen mit Flansch (Buchse) g6 mm | 291698-17 291698-35 -
@8mm | 291698-07 - -
mit Flansch (Stift) g6mm | 291698-08 291698-41 -

d8mm | 291698-31 291698-29 -
mit Zentralbefestigung J6mm | 741045-01 741045-02 -
(Stift) I:I:—:I bis 10 mm

Adapterstecker \_ 1Vgs/11 pAss 364914-01 - -

zum Umsetzen von 1-Vss- auf 11-pAss- T -

Signale; M23-Stecker (Buchse) 12-polig :| - | I) [ | _-l | r—

und M23-Stecker (Stift) 9-polig - =
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Verbindungskabel "\ 1 Vgs

[LJTTL
EnDat

12-polig 17-polig 8-polig

M23

M23

M12

"\~ 1Vss EnDat mit EnDat ohne
MdTTL Inkremental- | Inkremental-
signalen signale
Adapterkabel PUR 8-polig: @45 mm;[4x2x0,14 mmz] Ay =0,14 mm?
17-polig: @6 mm; [6 x 2 x 0,19 mm?] Ay = 0,19 mm?
komplett verdrahtet mit
e M12-Kupplung (Stift) 8-polig ; EI - - 679671-xx
e M23-Kupplung (Stift) 17-polig 643450-xx -
komplett verdrahtet mit - 1072523xx | -
M23-Kupplung (Stift) 17-polig mit Zentral- [ :—-I
befestigung (M23 SpeedTEC)
komplett verdrahtet mit - 727658-xx 735987-xx
Sub-D-Stecker (Buchse) 15-poli
polig -
: I { —
komplett verdrahtet mit Jh_l - 735961-xx 735994-xx
Sub-D-Stecker (Buchse) 25-polig
komplett verdrahtet mit - - - 735993-xx
Sub-D-Stecker (Stift) 15-polig L H_-
einseitig verdrahtet [ < - 681186-xx 680856-xx
Verbindungskabel PUR 8-polig: Z6mm;[4x0,14 mm? + 4 x 0,34 mm?] Ay =0,34 mm?
17-polig: @8mm;[4x2x0,14 mm? + 4 x 0,56 mm? + 4 x 0,14 mm2] Ay =056 mm
12-polig: d8mm;[4x2x0,14 mm? + 4 x 0,5 mmZ] Ay=0,5 mm?
komplett verdrahtet mit 298401-xx 323897-xx 368330-xx
Stecker (Buchse) und Kupplung (Stift) |)—: :—-l
komplett verdrahtet mit 298399-xx - -
Stecker (Buchse) und Stecker (Stift) |)—: :—-l
komplett verdrahtet mit Stecker (Buchse) 310199-xx 332115-xx 533627-xx
und Sub-D-Stecker (Buchse) 15-polig
_ —
komplett verdrahtet mit Stecker (Buchse) ; - 509667-xx 641926-xx
und Sub-D-Stecker (Buchse) 25-polig
komplett verdrahtet mit Stecker (Buchse) 310196-xx 324544-xx 524599-xx
und Sub-D-Stecker (Stift) 15-polig —.
einseitig verdrahtet mit 309777-xx 309778-xx 634265-xx
Stecker (Buchse) IE <
Kabel unverdrahtet S < 816317-xx 816322-xx 816329-xx

Ay: Querschnitt der Versorgungsadern

. Kabeldurchmesser (Biegeradien siehe Katalog Schnittstellen von HEIDENHAIN-Messgeréten)
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Verbindungskabel Fanuc
Mitsubishi

Adapterkabel PUR @45 mm;[4x2x0,14mm?’]  Ay=0,14mm’ | Fanuc Mitsubishi

komplett verdrahtet mit

e Fanuc-Stecker (Buchse) oder —1 :_(] 770967-xx 770968-xx

e Mitsubishi-Stecker (Buchse) 10-polig

komplett verdrahtet mit I :_-:l - 770966-xx

Mitsubishi-Stecker (Stift) 20-polig

komplett verdrahtet mit 67967 1-xx

M12-Kupplung (Stift) 8-polig 1 :—-l

komplett verdrahtet mit 827607-xx

M23-Kupplung (Stift) 17-polig [ :—-|

komplett verdrahtet mit 1034884-xx

M23-Kupplung (Stift) 17-polig mit Zentral- [ —m

befestigung (M23 SpeedTEC)

einseitig verdrahtet < 680856-xx

Verbindungskabel PUR O G 6mm;[4x0,14 mm? + 4 x 0,34 mmz] Ay =0,34 mm? | Kabel | Fanuc Mitsubishi
@ @8 mm;[2 x 2x0,14 mm? + 4 x 1 mm?] Ay =1 mm?
@@6mm;[2x2x0,14mm?>+4x05mm?  Ay=0,5mm?

komplett verdrahtet mit 368330-xx

M12-Stecker (Buchse) 8-polig
und M12-Kupplung (Stift) 8-polig

[i]

komplett verdrahtet mit
M12-Stecker (Buchse) 8-polig
und M23-Kupplung (Stift) 17-polig

® 582333-xx

iR iR
i

komplett verdrahtet mit ® 646807-xx | 647314-xx
M12-Stecker (Buchse) 8-polig und :_a

e Fanuc-Stecker (Buchse) oder

e Mitsubishi-Stecker (Buchse) 10-polig

komplett verdrahtet mit ©) - 646806-xx
M12-Stecker (Buchse) 8-polig und |)—: :—-|

Mitsubishi-Stecker (Stift) 20-polig

komplett verdrahtet mit ® 534855-xx | 573661-xx
M23-Stecker (Buchse) 17-polig und E: :]

® Fanuc-Stecker (Buchse) oder P ~<

e Mitsubishi-Stecker (Buchse) 10-polig

komplett verdrahtet mit ® - 367958-xx
M23-Stecker (Buchse) 17-polig und =1 {—=

Mitsubishi-Stecker (Stift) 20-polig

Kabel unverdrahtet ¢ < @) 816327-xx

Av: Querschnitt der Versorgungsadern
. Kabeldurchmesser (Biegeradien siehe Katalog Schnittstellen von HEIDENHAIN-Messgeréten)
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Diagnose und Prifmittel

HEIDENHAIN-Messgeréte liefern alle zur
Inbetriebnahme, Uberwachung und Diag-
nose notwendigen Informationen. Die Art
der verfligbaren Informationen hangt davon
ab, ob es sich um ein inkrementales oder
absolutes Messgerat handelt und welche
Schnittstelle verwendet wird.

Inkrementale Messgerate besitzen vorzug-
weise 1-Vss-, TTL- oder HTL-Schnittstellen.
TTL- und HTL-Messgeréate tberwachen ge-
rateintern die Signalamplituden und gene-
rieren daraus ein einfaches Stérungssignal.
Bei 1-Vss-Signalen ist eine Analyse der Aus-
gangssignale nur mit externen Priifgeraten
bzw. mit Rechenaufwand in der Folge-Elek-
tronik moglich (analoge Diagnoseschnitt-
stelle).

Absolute Messgerate arbeiten mit serieller
Datenibertragung. Abhédngig von der
Schnittstelle werden zusétzlich 1-Vss-Inkre-
mentalsignale ausgegeben. Die Signale
werden geréteintern umfangreich Gberwacht.
Das Uberwachungsergebnis (speziell bei
Bewertungszahlen) kann neben den Positi-
onswerten Uber die serielle Schnittstelle
zur Folge-Elektronik Ubertragen werden
(digitale Diagnoseschnittstelle). Es gibt
folgende Informationen:
e Fehlermeldung: Positionswert ist nicht

zuverlassig
¢ \Warnmeldung: eine interne Funktions-

grenze des Messgerates ist erreicht
e Bewertungszahlen:

— detaillierte Informationen zur Funk-

tionsreserve des Messgeréates
— identische Skalierung fur alle HEIDEN-
HAIN-Messgerate

— zyklisches Auslesen maglich
Die Folge-Elektronik kann damit ohne gro-
Ren Aufwand den aktuellen Zustand des
Messgerates auch im geschlossenen Re-
gelbetrieb bewerten.

Zur Analyse der Messgeréate bietet HEIDEN-

HAIN die passenden Priifgerate PWWM und

Testgerate PWT an. Abhangig davon, wie

sie eingebunden werden, unterscheidet

man:

e Messgerate-Diagnose: Das Messgerat
ist direkt an das Priif- bzw. Testgerat an-
geschlossen. Damit ist eine ausfihrliche
Analyse der Messgeratefunktionen mog-
lich.

¢ Diagnose im Regelkreis: Das Prifgerat
PWM wird in den geschlossenen Regel-
kreis eingeschleift (ggf. Uber geeignete
Priifadapter). Damit ist eine Echtzeit-Diag-
nose der Maschine bzw. Anlage wahrend
des Betriebs madglich. Die Funktionen
sind abhangig von der Schnittstelle.
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[Ffanueller Betrieo T P
Mareller Betrieb Drive Di ag

T T bisanose
. Haschine Funkt ionsrasaruvean
- He Boara Inkrasentalspur
- Absely
“f prenzahl-nessgerst

Status Absolutposition
352.2333 am

[T

Diagnose im Regelkreis an HEIDENHAIN-Steuerungen mit Anzeige
der Bewertungszahl bzw. der analogen Messgeréatesignale

Online-Diagnose [Open Loop]
Funktionsreserven
0 0 100
Absolutspur
o E) 100
Inkremental- bzw. Abtastspur
0 o 100
Positionswertbildung
Diagnose Anbau
Anbau-Mali [mm]
Diagnose Anbau " '
Minimum 1.041 mm bei 1324 U 337°, Maximum 1.041 mm bei 1324 U 337° |lU q []
Status. Absolutposition
Umdrehung Winkel [Grad]
&) ' n
1324 3366032
(e () )  IE &

Diagnose tber PWM 20 und ATS-Software

LIP 200 Anbau-Assistent

5. Schit: Shgnaluberpaitbing..
o8 Inkramantalsignal-Eigenschaften
]

K] [} 1] L]

I
Vi (/,—.\_
(
1
figd -fis - e - el -l -

[ <ame | [_Bewsn |

AKLIP28R 68060001 .J

Inbetriebnahme Uber PWM 20 und ATS-Software



PWM 20
Das Phasenwinkel-Messgerat PWM 20 dient

PWM 20

zusammen mit der im Lieferumfang enthal- Messgerite-Eingang

tenen Justage- und Prif-Software ATS als
Justage- und Prifpaket zur Diagnose und
Justage von HEIDENHAIN-Messgeraten.

e EnDat 2.1 oder EnDat 2.2 (Absolutwert mit bzw. ohne
Inkrementalsignale)

DRIVE-CLIQ

Fanuc Serial Interface

Mitsubishi high speed interface

Yaskawa Serial Interface

e Panasonic serial interface

e SSI

® 1Vss/TTL/1 pAss

e HTL (Uber Signaladapter)

Schnittstelle

USB 2.0

= Spannungsversorgung

AC 100V bis 240V oder DC 24V

Abmessungen

258 mm x 154 mm x 55 mm

ATS

Sprachen

Deutsch und Englisch wahlbar

Funktionen
Weitere Informationen finden Sie in der
Produktinformation PWM 20/ATS-Software.

e Positionsanzeige

¢ \erbindungsdialog

e Diagnose

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

e Zusatzfunktionen (sofern vom Messgerat unterstitzt)

e Speicherinhalte

Systemvoraussetzungen
bzw. -empfehlungen

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

Arbeitsspeicher > 2 GByte

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

DRIVE-CLIQ ist eine geschtitzte Marke der Siemens Aktiengesellschaft

Das PWM 9 ist ein universales Prufgerat
zum Uberprifen und Justieren der inkre-

PWM 9

mentalen Messgerate von HEIDENHAIN.

Einschiibe (Interfaceplatinen) fir 11 yAss; 1 Vss; TTL; HTL;
EnDat*/SSI*/Kommutierungssignale
*keine Anzeige von Positionswerten und Parameter

¢ Messen der Signalamplituden, Stromaufnahme,
Versorgungsspannung, Abtastfrequenz

¢ Grafische Anzeige der Inkrementalsignale (Amplituden,
Phasenwinkel und Tastverhaltnis) und des Referenz-
markensignals (Breite und Lage)

¢ Symbolanzeige flir Referenzmarke, Storsignal,
Zahlrichtung

¢ Universalzahler, Interpolation wahlbar 1 bis 1024fach

¢ Justageunterstiitzung fiir offene Messgeréte

¢ Eingange durchgeschleift fur Folge-Elektronik
e BNC-Buchsen zum Anschluss an Oszilloskop

DC 10V bis 30V, max 15 W

. ! . Eingange

Flr die Anpassung an die verschiedenen

Messgeratesignale gibt es entsprechende

Einschlbe. Zur Anzeige

d@ent eir_w LCD-Bildschirm; e

die Bedienung erfolgt

komfortabel Uber

Softkeys.
Ausgange
Spannungsversorgung

HEIDENHAI

Abmessungen

150 mm x 205 mm x 96 mm

61




Interface-Elektroniken

Die Interface-Elektroniken von HEIDENHAIN
passen die Messgeratesignale an die Schnitt-
stelle der Folge-Elektronik an. Sie werden
dann eingesetzt, wenn die Folge-Elektronik
die Ausgangssignale der HEIDENHAIN-
Messgerate nicht direkt verarbeiten kann
oder wenn eine zuséatzliche Interpolation
der Signale notwendig ist.
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Eingangssignale der Interface-Elektronik
HEIDENHAIN-Interface-Elektroniken kénnen
an Messgerate mit sinusformigen Signalen
1 Vss (Spannungssignale) oder 11 pAss
(Stromsignale) angeschlossen werden. An
verschiedenen Interface-Elektroniken sind
auch Messgerate mit den seriellen Schnitt-
stellen EnDat oder SSI anschlieRbar.

Ausgangssignale der Interface-Elektronik
Die Interface-Elektroniken gibt es mit fol-
genden Schnittstellen zur Folge-Elektronik:
e TTL — Rechteckimpulsfolgen

e EnDat 2.2

DRIVE-CLIQ

Fanuc Serial Interface

Mitsubishi high speed interface
Yaskawa Serial Interface

Profibus

Interpolation der sinusférmigen
Eingangssignale

Zusatzlich zur Signalwandlung werden die
sinusférmigen Messgeratesignale in der
Interface-Elektronik interpoliert. Dadurch
werden feinere Messschritte und damit
eine hohere Regelglte und ein besseres
Positionierverhalten erreicht.

Bildung eines Positionswerts
Verschiedene Interface-Elektroniken verfi-
gen Uber eine integrierte Zahlerfunktion.
Ausgehend vom zuletzt gesetzten Bezugs-
punkt wird mit Uberfahren der Referenz-
marke ein absoluter Positionswert gebildet
und an die Folge-Elektronik ausgegeben.

Gehause-Bauform

Stecker-Bauform

Einbauversion

Hutschienen-Bauform
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Ausgéange Eingange Bauform - Schutzart Interpolation” bzw. Typ
Unterteilung
Schnittstelle | Anzahl | Schnittstelle Anzahl
[LITTL 1 o 1Vsg 1 Gehause-Bauform — I[P 65 | 5/10fach IBV 101
20/25/50/100fach IBV 102
ohne Interpolation IBV 600
25/50/100/200/400fach IBV 660B
Stecker-Bauform — IP 40 5/10/20/25/50/100fach APE 371
Einbauversion — IP 00 5/10fach IDP 181
20/25/50/100fach IDP 182
o 11 pAss 1 Gehause-Bauform — IP 65 | 5/10fach EXE 101
20/25/50/100fach EXE 102
ohne/5fach EXE 602E
25/50/100/200/400fach EXE 660B
Einbauversion — IP 00 5fach IDP 101
LITTL/ 2 o 1Vss 1 Gehause-Bauform — IP 65 | 2fach IBV 6072
U 1Vss
einstellbar 5/10fach IBV 6172
5/10fach und IBV 6272
20/25/50/100fach
EnDat 2.2 1 o 1Vss 1 Gehause-Bauform — IP 65 | < 16384fach Unterteilung | EIB 192
SteckerBauform — IP 40 < 16384fach Unterteilung | EIB 392
2 Gehause-Bauform — IP 65 | < 16384fach Unterteilung | EIB 1512
DRIVE-CLIQ 1 EnDat 2.2 1 Gehaduse-Bauform - IP 65 | — EIB 2391S
Fanuc Serial 1 U 1Vss 1 Gehause-Bauform — IP 65 | < 16384fach Unterteilung | EIB 192F
Interface
SteckerBauform — IP 40 < 16384fach Unterteilung | EIB 392F
2 Gehause-Bauform — IP 65 | < 16384fach Unterteilung | EIB 1592F
Mitsubishi 1 o 1Vss 1 Gehaduse-Bauform — IP 65 | < 16384fach Unterteilung | EIB 192 M
high speed
interface SteckerBauform — IP 40 < 16384fach Unterteilung | EIB 392M
2 Gehause-Bauform — IP 65 | < 16384fach Unterteilung | EIB 1592M
Yaskawa Serial | 1 EnDat 2.27 1 SteckerBauform— 1P 40 | - EIB 3391Y
Interface
PROFIBUS-DP | 1 EnDat 2.1. EnDat 2.2 1 Hutschienen-Bauform = PROFIBUS-
Gateway
" umschaltbar 2 nur LIC 4100 Messschritt 5 nm, LIC 2100 Messschritt 50 nm und 100 nm
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HEIDENHAIN

DR. JOHANNES HEIDENHAIN GmbH
Dr.-Johannes-Heidenhain-Strafl3e 5
83301 Traunreut, Germany

< +498669 31-0

+49 8669 32-5061

E-mail: info@heidenhain.de

www.heidenhain.de

Volistandige und weitere Adressen sieche www.heidenhain.de
For complete and further addresses see www.heidenhain.de

DE HEIDENHAIN Vertrieb Deutschland
83301 Traunreut, Deutschland
= 08669 31-3132
08669 32-3132
E-Mail: hd@heidenhain.de

HEIDENHAIN Technisches Biiro Nord
12681 Berlin, Deutschland
@ 030 54705-240

HEIDENHAIN Technisches Biiro Mitte

07751 Jena, Deutschland
© 036414728250

HEIDENHAIN Technisches Biiro West
44379 Dortmund, Deutschland
@ 02316180830

HEIDENHAIN Technisches Biiro Siidwest
70771 Leinfelden-Echterdingen, Deutschland

@ 0711 993395-0

HEIDENHAIN Technisches Biiro Siidost

83301 Traunreut, Deutschland
= 08669 31-1345

AR NAKASE SRL.
B1653A0X Villa Ballester, Argentina
www.heidenhain.com.ar

AT HEIDENHAIN Techn. Biiro Osterreich

83301 Traunreut, Germany
www.heidenhain.de

AU FCR Motion Technology Pty. Ltd
Laverton North 3026, Australia
E-mail: vicsales@fcrmotion.com

BE HEIDENHAIN NV/SA
1760 Roosdaal, Belgium
www.heidenhain.be

BG  ESD Bulgaria Ltd.
Sofia 1172, Bulgaria
www.esd.bg

BR DIADUR Industria e Comércio Ltda.

04763-070 — Sao Paulo — SF, Brazil
www.heidenhain.com.br

BY GERTNER Service GmbH
220026 Minsk, Belarus
www.heidenhain.by

CA  HEIDENHAIN CORPORATION

Mississauga, OntarioL5T2N2, Canada

www.heidenhain.com

CH HEIDENHAIN (SCHWEIZ) AG
8603 Schwerzenbach, Switzerland
www.heidenhain.ch

CN DR.JOHANNES HEIDENHAIN
(CHINA) Co., Ltd.
Beijing 101312, China
www.heidenhain.com.cn

cz HEIDENHAIN s.r.o0.
102 00 Praha 10, Czech Republic
www.heidenhain.cz

DK  TPTEKNIKA/S

2670 Greve, Denmark
www.tp-gruppen.dk
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FARRESA ELECTRONICA S.A.
08028 Barcelona, Spain
www.farresa.es

HEIDENHAIN Scandinavia AB
02770 Espoo, Finland
www.heidenhain.fi

HEIDENHAIN FRANCE sarl
92310 Sévres, France
www.heidenhain.fr

HEIDENHAIN (G.B.) Limited
Burgess Hill RH15 9RD, United Kingdom
www.heidenhain.co.uk

MB Milionis Vassilis
17341 Athens, Greece
www.heidenhain.gr

HEIDENHAIN LTD
Kowloon, Hong Kong
E-mail: sales@heidenhain.com.hk

Croatia > SL

HEIDENHAIN Kereskedelmi Képviselet
1239 Budapest, Hungary
www.heidenhain.hu

PT Servitama EraToolsindo
Jakarta 13930, Indonesia
E-mail: ptset@group.gts.co.id

NEUMO VARGUS MARKETING LTD.
Tel Aviv 61570, Israel
E-mail: neumo@neumo-vargus.co.il

HEIDENHAIN Optics & Electronics
India Private Limited

Chetpet, Chennai 600 031, India
www.heidenhain.in

HEIDENHAIN ITALIANA S.r.l.
20128 Milano, Italy
www.heidenhain.it

HEIDENHAIN K.K.
Tokyo 102-0083, Japan
www.heidenhain.co.jp

HEIDENHAIN Korea LTD.
Gasan-Dong, Seoul, Korea 153-782
www.heidenhain.co.kr

HEIDENHAIN CORPORATION MEXICO
20290 Aguascalientes, AGS., Mexico
E-mail: info@heidenhain.com

ISOSERVE SDN. BHD.
43200 Balakong, Selangor
E-mail: isoserve@po.jaring.my

HEIDENHAIN NEDERLAND B.V.
6716 BM Ede, Netherlands
www.heidenhain.nl

HEIDENHAIN Scandinavia AB
7300 Orkanger, Norway
www.heidenhain.no

Machinebanks® Corporation
Quezon City, Philippines 1113
E-mail: info@machinebanks.com
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APS
02-384 Warszawa, Poland
www.heidenhain.pl

FARRESA ELECTRONICA, LDA.
4470 - 177 Maia, Portugal
www.farresa.pt

HEIDENHAIN Reprezentanta Romania
Brasov, 500407 Romania
www.heidenhain.ro

Serbia > BG

000 HEIDENHAIN
115172 Moscow, Russia
www.heidenhain.ru

HEIDENHAIN Scandinavia AB
12739 Skéarholmen, Sweden
www.heidenhain.se

HEIDENHAIN PACIFIC PTE LTD.
Singapore 408593
www.heidenhain.com.sg

KOPRETINATN s.r.o.
91101 Trencin, Slovakia
www.kopretina.sk

NAVO d.o.o.
2000 Maribor, Slovenia
www.heidenhain.si

HEIDENHAIN (THAILAND) LTD
Bangkok 10250, Thailand
www.heidenhain.co.th

T&M Miihendislik San. veTic. LTD. STI.
34775Y. Dudullu —
Umraniye-Istanbul, Turkey
www.heidenhain.com.tr

HEIDENHAIN Co., Ltd.
Taichung 40768, Taiwan R.O.C.
www.heidenhain.com.tw

Gertner Service GmbH Biiro Kiev
01133 Kiev, Ukraine
www.heidenhain.ua

HEIDENHAIN CORPORATION
Schaumburg, IL 60173-5337 USA
www.heidenhain.com

Maquinaria Diekmann S.A.
Caracas, 1040-A, Venezuela
E-mail: purchase@diekmann.com.ve

AMS Co. Ltd
HCM City, Vietnam
E-mail: davidgoh@amsvn.com

MAFEMA SALES SERVICES C.C.
Midrand 1685, South Africa
www.heidenhain.co.za
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	Baureihe RCN 5000 ± 5"/± 2,5" 
	RON 785 ± 2" 
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	RON 
	RON 886/RPN 886 ± 2" ± 1" 
	RON 905 ± 0,4" 

	Winkelmessger™temit Eigenlagerungund angebauter Statorkupplung ECN 200 ± 10" 
	Winkelmessger™temit Eigenlagerungfür separate Wellenkupplung Baureihe ROD 200 ± 5" 
	ROD 
	ROD 880 ± 2" ± 1" 
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