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Bestellinformationen

AFMGOE-S4AA000S15 1081202

Abbildung kann abweichen

Weitere Gerateausfliihrungen und Zubehor

C€ @

Technische Daten im Detail

Merkmale
Sonderprodukt v
Besonderheit Kundenspezifischer Encoderflansch: Klemmflansch mit Servonut
Wellendichtring: Schutzart wellenseitig IP67, Anlaufdrehmoment < 1 Ncm
Stecker, M23, 12-polig, radial, kundenspezifische PIN-Belegung
Optionales Zubehér: kundenspezifische Servoklammer Halbschalen (bitte separat bestellen:
2088848 BEF-WG-SF050S1)
Standard-Referenzgerat AFMG60E-S4AA004096, 1037435
Performance

Auflosung max. (Schrittzahl pro Umdrehun- 12 bit x 12 bit (4.096 x 4.096)
g x Anzahl Umdrehungen)

Fehlergrenzen G 0,2° Y

Wiederholstandardabweichung o, 0,002° 2

b Gemaf DIN ISO 1319-1, Lage der oberen und unteren Fehlergrenze abhangig von der Einbausituation, angegebener Wert bezieht sich auf symmetrische Lage, d.h.
Abweichung in obere und untere Richtung haben den gleichen Betrag.

2 Gemaf DIN ISO 55350-13; es liegen 68,3 % der gemessenen Werte innerhalb des angegebenen Bereichs.

Schnittstellen

Kommunikationsschnittstelle SSI
Initialisierungszeit 50 ms Y
Positionsbildungszeit <1lups
SSI

Codeart Gray
Codeverlauf parametrierbar CW/CCW (V/R) parametrierbar
Taktfrequenz < q MmHz 2
Set (elektronische Justage) H-aktiv(L=0-3V,H=4,0-UsV)
CW/CCW (Schrittfolge in Drehrichtung) L-aktiv(L=0-1,5V,H=2,0-UsV)
Inkremental
Ausgabefrequenz < 300 kHz
Sin/Cos
Sinus-/Cosinusperioden pro Umdrehung 1.024
Ausgabefrequenz < 200 kHz

1)
2)

Nach dieser Zeit kdnnen gltige Positionen gelesen werden.
Minimal, LOW-Pegel (Clock+): 250 ns.
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Lastwiderstand

Schnittstellensignale vor Differenzbildung

Signaloffset vor Differenzbildung

Schnittstellensignale nach Differenzbildung

1)
2)
Elektrische Daten
Anschlussart
Versorgungsspannung
Leistungsaufnahme

Verpolungsschutz

MTTF,: Zeit bis zu gefahrlichem Ausfall

1)

>1200
0,5 Vs, £ 20 %, 120 O
25V:10%
1V, £ 20 %

Nach dieser Zeit kénnen gliltige Positionen gelesen werden.
Minimal, LOW-Pegel (Clock+): 250 ns.

Stecker, M23, 12-polig, radial
4,5..32VDC

< 0,7 W (ohne Last)

v

250 Jahre (EN 1SO 13849-1) ¥

Bei diesem Produkt handelt es sich um ein Standardprodukt und kein Sicherheitsbauteil im Sinne der Maschinenrichtlinie. Berechnung auf Basis nominaler Last der

Bauteile, durchschnittlicher Umgebungstemperatur 40 °C, Einsatzhaufigkeit 8760 h/a. Alle elektronischen Ausféalle werden als gefahrliche Ausfalle angesehen. Nahere

Informationen siehe Dokument Nr. 80
Mechanische Daten
Mechanische Ausfiihrung
Wellendurchmesser
Wellenlange

Gewicht

Anlaufdrehmoment

Betriebsdrehmoment

Zulassige Wellenbelastung

Tragheitsmoment des Rotors
Lagerlebensdauer

Winkelbeschleunigung

U Bei 20 °c.
Umgebungsdaten
EMV

Schutzart

Zulassige relative Luftfeuchte
Betriebstemperaturbereich

Lagerungstemperaturbereich

15532.

Widerstandsfahigkeit gegeniiber Schocks

Widerstandsfahigkeit gegeniiber Vibration

1)
2)

Klassifikationen

ECl@ss 5.0
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Fur Gerate mit Stecker: Bei montiertem Gegenstecker.

Vollwelle, Klemmflansch mit Servonut
10 mm
19 mm
0,3 kg

<1Nem Y

<0,5Ncm DY

80 N / radial
40 N / axial

6,2 gcm?
3,0 x 109 Umdrehungen
+ 500.000 rad/s?

Nach EN 61000-6-2 und EN 61000-6-3 ¥

IP65, wellenseitig (nach IEC 60529)
IP67, gehauseseitig (nach IEC 60529) 2

90 % (Betauung der optischen Abtastung nicht zulassig)
0°C..+85°C

-40 °C ... +100 °C, ohne Verpackung

50 g, 6 ms (nach EN 60068-2-27)

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

Die EMV entsprechend den angefiihrten Normen wird gewahrleistet, wenn geschirmte Leitungen verwendet werden.

27270502
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ECl@ss 5.1.4 27270502
EClI@ss 6.0 27270590
ECl@ss 6.2 27270590
ECl@ss 7.0 27270502
ECl@ss 8.0 27270502
ECl@ss 8.1 27270502
ECl@ss 9.0 27270502
ECl@ss 10.0 27270502
ECl@ss 11.0 27270502
ETIM 5.0 EC001486
ETIM 6.0 EC001486
ETIM 7.0 EC001486
UNSPSC 16.0901 41112113
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Mafizeichnung (Mafe in mm)
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M23x1

261

90° (4x)

120°(3x)

B LB£0.05 o ¢O.’\

Servoklammer 4088755
/Servo clamp 4088755
P

@78+0.05

@88
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Servoklammer Halbschale, 2088848 BEF-WG-SFO50S1 (nicht im Lieferumfang des Encoders enthalten, bitte separat bestellen)

2.6.0.1
2 -8-0.05
["a)
=} o~ o~
®»| o
3 3 2 o
S = s (] &
&
—é
PIN-Belegung
Stecker M23, 12-polig S51/Gray
Pin Signal Erklarung
1|GND Massenanschluss
2|Data + Schnittstellensignale
3|Clock + Schnittstellensignale
4|N.C. MNicht belegt
5|Cw/CCW_ Schrittfolge der Drehrichtung
6[N.C. Micht belegt
7|N.C. Nicht belegt
8(Ug Betriebsspannung
9|N.C. MNicht belegt
10|Data- Schnittstellensignale
11|Clock - Schnittstellensignale
12|5ET Elektronische Justage
Schirm Schirm encoderseitig mit Gehduse verbunden. Steuerungsseitig mit Erde verbinden.
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Drehzahlbetrachtung

262144
245760
229376
212992
196608
180224
163840
147456
131072
114688
98304
81920
65536
49152
32768
16384
0

Schritte/Umdrehung

Drehzahlbetrachtung (n)
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2000 4000 6000 8000 10000
Drehzahl N [min]

Die maximale Drehzahl ist auRerdem abhéngig von der Wellenart.
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Diagramme

SSI-Datenformat Singleturn

Clock +

(LU LU LU UL singeern
1/2|3|4|5|6|7 |8 |9 |10[11|12|13|14|15|16|17 |18 19 20 21
Bit [17[16][15]14]13]12]11][10[ 9 [ 876 [5[4[3]2]1]0 B T @]
z - 3 3
@ 0 9oy
& g

Bit 1-18: Positionsbits

¢ LSB: Least significant Bit

* MSB: Most significant Bit

Bit 19-21: Errorbits

* ERRDIG: Fehlermeldung uber Drehzahl. Wenn dieser Fehler wahrend der Positionsbildungs-Prozedur auftritt, wird dies durch
das ERRDIG-Bit angezeigt.

e ERRSI: Fehler an der Lichtquelle.

¢ ERRSYNC: Verschmutzung der Codescheibe oder des Lesesystems. Wahrend der Positionsermittiung ist ein Fehler seit der
letzten SSI-Datenubermittlung aufgetreten. Das Errorbit wird wahrend der nachsten Datentbermittlung geldscht.

Die Auswertung der Errorbits muss in der Steuerung realisiert werden.

Die ausgegebenen Errorbits miissen nicht zwangsweise von der Steuerung verwendet werden.

Beispiel

Wenn der Absolutwert-Encoder auf eine Aufldsung von 13 Bits eingestellt ist, so werden 16 Bits ausgegeben: 13 Datenbits und
3 Errorbits.

Kann die Steuerung die Errorbits nicht verwerten, so ist die Steuerung auf eine Encoder-Auflésung von 13 Bits einzustellen. Die
Errorbits mUssen dann steuerungsseitig ausgeblendet werden.

SSI-Datenformat Multiturn

30 Bits
Clock + —U’L
Bit 1]2]3 }}}1‘}}]&11 13]14]15 16—117—;1——115—16—11——1;1—12—215—215—2171—1\:} 13233 Bit 1-12: Positionsbits Multiturn
G|G|G|G|G|G|G|G|G|G|G|G|G|G|G|G|G|G|G|G|G|G|G|G|G|G|G|G|G|G|G G G . e . .
s AR B AR A E g Bit 13-30: Positionsbits Singleturn
[111]+10[+9 [ +8 | +7| +6[ +5| +4| +3 [ +2| +1 -1|-2|-3|-4|-5| 6| -7| -8| -9|-10]-11-12-13|-14]-15-16]-17|-18] 7 T T . .
) 22z Bit 31-33: Errorbits
Multiturn | Singleturn H
27 Bits
Clock +
Bit 1]2 3 }}}l}}]a11y1113]516}1§]§zo 1—1512425—215—217282930 Bit 1-12: Positionsbits Multiturn
G|G|G|G|G|G|G|G|G|G|G|G|G|G|G|G|G|G|G|G|G|G|G|G|G|G|G|G G G . " . .
s AR R AR A A E & 5 Bit 13-27: Positionsbits Singleturn
[+11]+10[+9 | +8] +7| +6[ +5| +a| +3] +2|+1| | -1| -2| -3|-4| -5] -6] -7| -8| -0|-10]-11]-12]-1 CEE . ]
) ) ER Bit 28-30: Errorbits
Multiturn | Singleturn 2
Errorbits

* ERRDIG: Fehlermeldung Giber Drehzahl. Wenn dieser Fehler wahrend der Positionsbildungs-Prozedur auftritt, wird dies durch das
ERRDIG-Bit angezeigt.

* ERRSI: Fehler an der Lichtquelle.

¢ ERRSYNC: Verschmutzung der Codescheibe oder des Lesesystems. Wahrend der Positionsermittiung ist ein Fehler seit der
letzten SSI-Datenlibermittlung aufgetreten. Das Errorbit wird wahrend der nachsten Datenlbermittlung geldscht.

Die Auswertung der Errorbits muss in der Steuerung realisiert werden.

Die ausgegebenen Errorbits mussen nicht zwangsweise von der Steuerung verwendet werden. Die Multiturn-Auflésung ist fest auf
12 Bits eingestellt.

Beispiel

Wenn der Absolutwert-Encoder auf eine Aufldsung von 27 Bits eingestellt ist, so werden 30 Bits ausgegeben: 27 Datenbits und 3
Errorbits.

Kann die Steuerung die Errorbits nicht verwerten, so ist die Steuerung auf eine Encoder-Aufldsung von 27 Bits einzustellen. Die
Errorbits missen dann steuerungsseitig ausgeblendet werden.
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SICK AUF EINEN BLICK

SICK ist einer der fuhrenden Hersteller von intelligenten Sensoren und Sensorlésungen flr industrielle An-
wendungen. Ein einzigartiges Produkt- und Dienstleistungsspektrum schafft die perfekte Basis fir sicheres
und effizientes Steuern von Prozessen, flr den Schutz von Menschen vor Unfallen und flr die Vermeidung
von Umweltschaden.

Wir verfligen Uber umfassende Erfahrung in vielfaltigen Branchen und kennen ihre Prozesse und Anforde-
rungen. So kénnen wir mit intelligenten Sensoren genau das liefern, was unsere Kunden brauchen. In
Applikationszentren in Europa, Asien und Nordamerika werden Systemldsungen kundenspezifisch getestet

und optimiert. Das alles macht uns zu einem zuverlassigen Lieferanten und Entwicklungspartner.

Umfassende Dienstleistungen runden unser Angebot ab: SICK LifeTime Services unterstlitzen wahrend des
gesamten Maschinenlebenszyklus und sorgen flr Sicherheit und Produktivitat.

Das ist fiir uns ,Sensor Intelligence.“

WELTWEIT IN IHRER NAHE:

Ansprechpartner und weitere Standorte

SICK

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



