Elektro-magnetische Winkelcodierer TBX 11713 DD

Modellreine TBX 36 o MONOTOUR

09/2014

m  Kompakte und robuste Ausfiihrung fiir
Maschinen und Anlagen, besonders fiir Bau-
maschinen, Unterwassergerate und Maschinen
zur Lebensmittelverarbeitung

m Digitale oder analoge Schnittstellen

B Hohe Vibrations- und Schockfestigkeit durch
robusten mechanischen Aufbau und zusatzli-
chen Gehauseverguss

B Gehause: Aluminium oder Edelstahl

Zwei-Kammersystem zur Trennung von
Rotor und Elektronik

B Auflésung: 4096 Schritte / 360°, (12 Bit binar)
(13 Bit Option)

B Schutzarten: IP66 (IP 69K Option))
Arbeitstemperaturbereich: - 40 °C bis + 85 °C

Aufbau

Robustes Gehause (Wandstarken bis 5 mm) aus Aluminium oder nicht-rostendem Stahl - Welle und Kugellager aus nicht-rostendem
Stahl - Kugellager mit Simmerring, Rotor mit Welle und Permanentmagnet in Vorkammer gelagert - Sensorschaltung bestehend
aus ASIC mit Hall-Elementen und Schnittstellen-Elektronik in geschlossener Hauptkammer - Gehause Schutzart IP 69K zusatzlich
vergossen - Elektrischer Anschluss Uber Kabel (offene Kabelenden).

Elektrische Schnittstellen
® Modell TBE 36: Synchron-seriell SSI (Seite 2)

H Modell TBI 36: Inkremental (Seite 3)
® Modell TBN 36: CANopen (Seite 4)
® Modell TBA 36: Analog (Seite 5)

Mechanische Daten fiir alle Modelle

1.000 min-" max.
(Option bis 10.000 min-1)
105 rad/s? max.

m Betriebsdrehzahl:

m  Winkelbeschleunigung:

m  Tragheitsmoment (Rotor): 20 gcm?
m Betriebsdrehmoment: <8 Ncm
(bei Drehzahl 500 min-")
®  Anlaufdrehmoment: <4 Ncm
m  Zul. Wellenbelastung: 100 N axial
100 N radial
m Lagerlebensdauer: = 10° Umdrehungen
H Masse: ca. 0,150 kg

MaRe, Werkstoffe und Zubehor: Seite 6

Elektrische Daten fiir alle Modelle

ASIC mit Hall-Elementen
+0,5LSB
EN 50081-2, EN 50082-2

m  Sensorsystem:
m  Melschrittabweichung:
m EMV-Normen:

Umgebungsdaten fiir alle Modelle

m  Arbeitstemperaturbereich: -40 °C bis + 85 °C
m Lagertemperaturbereich: - 20 °C bis + 60 °C
(bedingt durch Verpackung)
m  Widerstandsfahigkeit:
O gegen Schock:
DIN EN 60068-2-27
O gegen Vibration:
DIN EN 60068-2-6
m Schutzarten
(DIN EN 60529): IP 66
IP 69K gehauseseitig (Option)

500 m/s?; 11 ms

10 Hz ... 2000 Hz; 500 m/s?

m  Anschlussbelegungenwerden mitden Winkelcodierern
geliefert.

TWK-ELEKTRONIK GmbH - PB. 10 50 63 - D-40041 Diisseldorf
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TVVIK Elektro-magnetische Winkelcodierer TBE 36

Modell TBE 36: Synchron serielles Interface -12 Bit / 360°

Funktion SSI Frequenz

Die im Winkelcodierer vorliegende absolute Winkelinformation 1000.
wird seriell und synchron zu einem Takt an eine Empfangs-
elektronik Ubertragen. Wesentliche Vorteile sind die geringe
Anzahl von Datenleitungen und eine sehr hohe Stdrsicherheit 500. ™ 1
(Eine ausfihrliche Beschreibung enthalt die TWK-Druckschrift

55/ 10630).

300.

Maximale Datenraten

200.

Frequenz (kHz)

m Die Datenrate ist durch folgende GréRRen begrenzt:
O Taktfrequenz: max. 1 MHz (bis ca. 40 m)

150.

O Verzdgerung der Gesamtelektronik
(zwischen ca. 40 m und ca. 150 m) 100.

toy = tor2t +t

t,, - GesamtverzOgerungszeit

t.: Verzégerungszeit der Codiererelektronik

. 10. 20. 50. 100. 200.
(hler z.B. <300 ns) Leitungslénge in Meter

Verzégerungszeit des Kabels
(abhangig von Kabellange und - typ.
Geschwindigkeit z.B. 6,5 ns/m)

t.: Verzégerungszeit der Empfangs- Elektrische Daten
elektronik (z.B. 150 ns)
m  Betriebsspannungsbereich: + 11 VDC bis + 26 VDC

t

Mit einem Sicherheitsabstand von 50 ns zwischen der m  Betriebsstrom: 50 mA typ. / 80 mA max.
Periodendauer des Taktes t. und der Verzdgerungszeit der m  Auflésung (Standard): 4096 Schritte / 360°¥ - (12 Bit)
Gesamtelektronik t, ergibt sich: (8192 Schritte / 360°¥, optional)
m  Ausgabecode: Binar
t; = 500 ns + 2t m  Codeverlauf: CW (CCW optional)
O Nach RS 422 Spezifikation (ab ca. 150 m) m  Ausgang seriell SSI: Differential-Datenausgang
So erhalt man z.B. mit den oben genannten Werten die ) (R_S 422? )
nebenstehende Grenzwertkurve. m  Takteingang SSI: Differential-Dateneingang
(RS 422)
m  Monoflopzeit: 16 £10 ys (Standard)
Prinzipschaltbild m Taktrate: max. 1 MHz

Bestellbezeichnungen
TBE 36 - S A4096 R K E 01

Hall - Sensor

Elektrische und
mechanische Varianten®

E =SS/

Elektrische Anschlisse
K = Kabel 1m

R = Binar

) L Auflésung
""""""""""""""""""""""""""""" ’ 4096 Schritte / 360°%

Gehausematerial

Schnittstellen-Profil SSI - 13 Bit / Binir A = Aluminium
S = Edelstahl

S = Synchroflansch

Interpolator
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Bauform @ 36 mm
CLOCK IN + Modellreihe: TBE

mit SSI-Ausgang
idle state
DATA OUT + stz st s10) so (s ) 57| s6 [ s [ s [ s ) 52 [ st 0 *

Die Grundausfiihrungen laut Datenblatt tragen die Nummer 01.
Abweichungen werden mit einer Varianten-Nummer gekenn-
zeichnet und werksseitig dokumentiert.

idle state 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13|14 idle state

MSB LsB
12 significant data bits

complete data word = 13 bit

TBX 11713 DD / Seite 2



TVVIK Elektro-magnetische Winkelcodierer TBI 36

Modell TBI 36: Inkremental-Ausgange _IIIllIII

Elektrische Daten

® Impulszahl (Standard): 1024 Imp/U Bestellbezeichnungen
B Ausgange: Kanal A, B und Null sowie die TBI36-SA1024 K D 01
invertierten Signale .
) . . Elektrische und
®m  Signalform: Rechteckimpulse mechanische Varianten™
m  Weitere mogliche Impulszahlen Ausgangssignale (nominal)
D: U, =24VundU,= 24V
1 10 32 80 200 500 T Uy =5VundU,= 5V
2 16 40 | 100 | 250 | 512 U-U, =24VundU,= 5V
2 20 50 125 556 1024 Elektrische Anschlisse
K = Kabel 1m
8 25 64 128 400 2048 1024 Impulse / Umdrehungen
Gehausematerial
A = Aluminium
S = Edelstahl
Prinzipschaltbild

S = Synchroflansch

:r __________________________________ _: VA Bauform @ 36 mm
| g - o Modellreihe: TBI
! @ LU |_1_° Track A/ A mit Inkrementalausgang
| L3 | YT
zZ = 1 _
| g g2 M gl {_i—" TrackB/B * Die Grundausfiihrungen laut Datenblatt tragen die Nummer 01.
| o £ LN o 2/3 Abweichungen werden mit einer Varianten-Nummer gekenn-
i wo I Lo zeichnet und werksseitig dokumentiert.
I =z |
| g R |
I — -Vs(0V)

Signalausgang bei Drehung CW (Sicht auf die Welle)
360° el.

Track A —| | | l

Phase shifting 90° el.

Track B
| |
90° el. l—“
Zero Z

Signaldefinitionen

Signalformen D T U
Betriebsspannungsbereich Ug 11 bis 26 VDC 5VDC £ 5% 11 bis 26 VDC
Signalstrom I, 20 mA 20 mA 5 mA
Signalpegel high Ug-3VDC >2,8VDC >28VDC
Signalpegel low <5VDC <0,5VDC <0,5VDC
Max. Impulsfrequenz max. 250 kHz
Tastverhaltnis 1:1 £ 30%

Phasenversatz 90° +30%
Nullimpulslange 90° (andere auf Anfrage)
Drehrichtung CW (Standard)

* RS 422 kompatibel

TBX 11713 DD / Seite 3
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Elektro-magnetische Winkelcodierer TBN 36

Modell TBN 36: CANopen Interface - 12 Bit / 360°

Elektrische Daten

Nach CANopen Application Layer and Communication Profile,
CiA Draft Standard 301, Version 4.1 und nach "Device Profile
for Encoders CiA Draft Standard Proposal 406 Version 3.0"
und CANopen Layer setting Services and Protocol (LSS), CiA
DSP 305.

B Betriebsspannungsbereich: + 11 VDC bis + 26 VDC

B Betriebsstrom: 50 mA typ. / 80 mA max.

m  Aufldsung: 4096 Schritte / 360°¥ - (12 Bit)
(13 Bit Option)

Ausgabecode: Binar
Codeverlauf: Cw/CCw
Referenzwert: 0 - (Gesamtschrittzahl-1)

CAN-Interface: nach ISO/DIS 11898
Adresseinstellung: Uber SDO /LSS
Abschlusswiderstand: separat zu realisieren

Max.Ubertragungsliange: 200 m *

* A B B EEEN

Keine galvanische Trennung zwischen Versorgungsspannung und
Busleitungen (siehe auch CiA DS301).

CANopen Features

m NMT Master: no

m NMT-Slave: yes

m  Maximum Boot up: no

®  Minimum Boot up: yes

m COB ID Distribution: Default, SDO

m  Node ID Distribution: via Index 2000 oder LSS
m No of PDOs: 2 Tx

m PDO-Modes: sync, async, cyclic, acyclic
m Variables PDO-Mapping: no

®  Emergency Message: yes

m Heartbeat: yes

® No. of SDOs: 1Rx/1Tx

]

Device Profile: CiA DSP 406 Version 3.0

Im Anwenderhandbuch TXN 11551 werden die Details des
Profils ausflihrlich beschrieben.

Prinzipschaltbild

PCA 82C250

CAN +

Hall - Sensor

NV

CAN -

CAN GND
Shield

Interpolator
CAN Controller

A= e =

Busanschaltung nach ISO / DIS 11898

L3 5 ©
g E 5%
[SI) 5 Z
25| |3E
oQ ©
CAN_H CAN_H
Emog CAN-Bus 1200) E
CAN_L CAN_L

* Abschlusswiderstand

Datenformat CANopen
PDO 1

Data Byte 0 Data Byte 1
0123456 7|8 9101112131415
| L[ [T T T T[] ] Jololofo
LSB MSB
12 significant data bits

Bestellbezeichnungen

TBN36-S A 4096 R C2 K N 01

Elektrische und
mechanische Varianten®
N = CANopen
Elektrischer Anschluss
K = Kabel 1m

Profil:

C2 = CANopen nach CiA
DS 406 Revision 3.0

R = Binar

Auflésung

4096 Schritte / 360°¥
Gehausematerial

A = Aluminium

S = Edelstahl

S = Synchroflansch

Bauform @ 36 mm

Modellreihe: TBN
mit CANopen-Interface

* Die Grundausflihrungen laut Datenblatt tragen die Nummer 01.
Abweichungen werden mit einer Varianten-Nummer gekenn-
zeichnet und werksseitig dokumentiert.

TBX 11713 DD / Seite 4
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Elektro-magnetische Winkelcodierer TBA 36

Modell TBA 36: Ausgange 0-20 mA, 4-20 mA, 0-10 VDC oder ¥10 VDC

Zur Erfassung mechanischer GroRen wie Winkel, Drehbewegungen oder Positionen wird das kontaktlose
elektro-magnetische Sensorsystem durch einen 12-Bit (bei 360° Messwinkel) D/A Wandler erweitert, so dass
die MessgrolRe als analoges Signal von 0 (4) bis 20 mA, 0 bis 10 Volt oder + 10 VDC zur Verfliigung steht. -
Standardmafig werden die Winkelsensoren fiir einen Messwinkel von 360° ausgelegt. Auf Kundenwunsch
kénnen werkseitig auch andere Messwinkel mitden genannten Ausgangssignalen eingestellt werden. AuRerhalb

des Messbereiches erfolgt die Ausgabe eines symmetrischen Overflow / Underflow - Wertes (siehe Kennline).

Kennlinie: Messwinkel 262° als Beispiel

20 mA

Messwinkel ————————

/ Overflow

4 mA
0° 262° 311° 360° <
Schritt 2981  Schritt 4096
Elektrische Daten
m  Auflésung fir 360°: 12 Bit

m  Messwinkel (Standard):

m Ausgange:

m  Signalverlauf:
Nullpunktverschiebung:
Betriebsspannung:

Betriebsstrom:
Linearitat:
Reproduzierbarkeit:
Temperaturdrift:

Stromausgang

m Genauigkeit

Minimalwert 0 mA:
4 mA:
Maximalwert 20 mA:

m Lastwiderstand (Burde):

Spannungsausgang
® Genauigkeit
Minimalwert 0 V:

Maximalwert 10 V:
+10V:
m Ausgangsstrom:

Prinzipschaltbild

360°% (90° oder 180° optional,
andere Winkel auf Anfrage)

A: 0 bis 20 mA

B: 4 bis 20 mA

C: 0 bis 10 VDC

D:+10VvDC

CW (CCW optional)

Optional

20 bis 28 VDC (Ausgang: A,B,C)
+ 13 bis £ 16 VDC (Ausgang D)
50 mA typ. / 60 mA max.
<0,5%

<0,2%

<0,01 % /° K/ typ.

0mA £50pA
4 mA 50 pA
20mA £ 50 pA
0..500Q (Uy,=20...28VDC)

0V +0,1V beiAusgang0-10V
0V £25 mV beiAusgang £ 10V
1M0V+25mV

10V £50 mV

max. 5 mA (kurzschluf¥fest)
entspr. Lastwiderstand > 2 kQ

-

—y

Hall - Sensor

Interpolator

l—|—I—>+Vs
|

1
1
12 Bit ! +Vo /1o
D : (output)

1

1

0_10V—7—'—'—°'Vs(0 V) /ls
(common)

pm—————

Bestellbezeichnungen
TBA36-SA360 W K A 01

*

Elektrische und
mechanische Varianten®

Ausgangssignale :

A =0-20mA

B =4-20mA

C =0-10VDC

D = £10VDC
Elektrischer Anschlisse
K = Kabel 1m
Signalverlauf

W =CW

C = CCW (optional)
Messbereich 360°%

Gehausematerial
A = Aluminium

S = Edelstanhl

S = Synchroflansch
Bauform @ 36 mm

Modellreihe: TBA
mit Analog-Ausgang

Die Grundausfiihrungen laut Datenblatt tragen die Nummer 01.

Abweichungen werden mit einer Varianten-Nummer gekenn-
zeichnet und werksseitig dokumentiert.

TBX 11713 DD / Seite 5



TVVIK Elektro-magnetische Winkelcodierer TBX 36

MaBe in mm
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]
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Verwendete Werkstoffe

Gehause aus Aluminium: AIMgSi1
Gehause aus Edelstahl: 1.4305

Welle aus Edelstanhl: 1.4305
Gehausedeckel: PA/Ms vernickelt
Kabelverschraubung: PA/Ms vernickelt
Simmerring: NBR

Dichtringe: NBR

Befestigungsklammern der Serie KL 66-2

5.2
o Teilkreisdurchmesser : 51*%5 mm Senkung - =
, , DIN 74 Bm4 . 2.6

O Material: Ms vernickelt i

n p
O Erforderliche Schrauben: M4 Senkkopf mit o o By )
(jeweils 3 Stiick erforderlich) Innensechskant I e N

DIN 7991 °

TBX 11713 DD / Seite 6



