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ALLGEMEINE HINWEISE

1. ALLGEMEINE HINWEISE
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Symbolerklarung

Warnung
Schwere Verletzungen bis hin zum Tod sowie Sachschaden sind die Folge bei
Missachtung

&= Achtung
Missachtung kann Sachschaden und Zerstérung/Fehlfunktion des HENQ 1100
verursachen
i Information

Zusatzinformationen und Empfehlungen

Das Baumer Hibner ENcoder Quality Measurement System HENQ 1100 ist ein Prazisi-
onsgerat, das mit Sorgfalt gehandhabt werden muss und nur von technisch qualifiziertem
Personal bedient werden darf.

EU-Konformitatserklarung geman den europaischen Richtlinien.

Wir gewahren 2 Jahre Gewahrleistung im Rahmen der Bedingungen des Zentralverbandes
der Elektroindustrie (ZVEI).

Bei Riickfragen bzw. Nachlieferungen sind die auf dem Typenschild des Gerates angegebe-
nen Daten, insbesondere Typ und Seriennummer, unbedingt anzugeben.

;  Warranty-Siegel Beschadigung des auf dem HENQ 1100 befindlichen warranty-Sie-
gels fuhrt zu Gewabhrleistungsverlust.

Der Lagertemperaturbereich des HENQ 1100 betragt -15...+70 °C (verpackungsbedingt).
Entsorgung (Umweltschutz)
E Gebrauchte Elektro- und Elektronikgerate dirfen nicht im Hausmull entsorgt

werden. Das Produkt enthalt wertvolle Rohstoffe, die recycelt werden kénnen.
Wenn immer méglich sollen Altgerate lokal am entsprechenden Sammeldepot

mmmmm cntsorgt werden. Im Bedarfsfall gibt Baumer den Kunden die Méglichkeit,
Baumer-Produkte fachgerecht zu entsorgen. Weitere Informationen siehe www.
baumer.com.
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EINLEITUNG

2. EINLEITUNG

Das Baumer Hubner ENcoder Quality Measurement System HENQ 1100 ist ein Hand-
held-Gerat zur Prifung von inkrementellen Drehgebern mit HTL-/TTL- oder SinCos-Aus-
gangssignalen.

Eine schnelle Signalverarbeitung erlaubt auch das Aufsplren sporadischer Fehler, hervor-
gerufen beispielsweise durch Stérungen auf den Signalleitungen oder kurzzeitigen Span-
nungseinbrichen der Stromversorgung. Dartber hinaus werden Winkellage und Drehzahl
kontinuierlich angezeigt.

Neben Baumer Hubner Drehgebern kdnnen auch Drehgeber anderer Hersteller mit entspre-
chenden Ausgangssignalen angeschlossen werden.

Die Drehgeberspannungsversorgung erfolgt entweder iber den HENQ 1100 oder extern.
Damit ist ein separater Betrieb des Drehgebers, getrennt von seiner Gblichen Versorgung,
ebenso maglich wie ein ,Mithorchen® in der laufenden Anlage.

Die Bedienung des Geréates erfolgt Uber eine eingebaute, benutzerfreundliche Tastatur und
ein hintergrundbeleuchtetes vierzeiliges LC-Display.

Durch Abspeichern kénnen die Werte mehrerer Drehgeber gesammelt und ausgewertet
werden.

Uber die integrierte RS485-Schnittstelle (optional RS232 oder USB — RS485-Wandler)
kann ein Laptop oder PC angeschlossen werden. Dann ermdglicht eine Windows-Messap-
plikation die kontinuierliche Anzeige und Aufzeichnung der aktuellen Daten einschlieRlich
maoglicher Fehler des Drehgebers oder dessen Verkabelung. Dabei sind auch statistische
Auswertungen maglich.

In benutzerdefinierten Profilen kann man Ansprechschwellen als Parameter, wie z.B. zulas-
siger Phasenversatz, zuldssiges Puls-Pausen-Verhaltnis programmieren.

Neben der Anzeige auf dem LC-Display wird das Auftreten von Fehlern durch einen einge-
bauten Summer akustisch signalisiert.
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TECHNISCHE DATEN

3. TECHNISCHE DATEN
3.1  Technische Daten fiir den HENQ 1100

Betriebsspannung: 9...30 VDC
Stromaufnahme: <500 mA

Zulassige Umgebungstemperatur: -10 °C...+50 °C
Eingang: D-SUB-Buchse 15-polig
Ausgéange: D-SUB-Stecker 15-polig

RS485-Buchse 9-polig
Option: RS232-Buchse 9-polig

Akku als Option

Akkuspannung: 12 V nominal

Unterspannungswarnschwelle: 0V

Ladedauer: 5 Stunden

Betriebszeit (lastabhangig): ~5 Stunden

3.2 Technische Daten fiir den angeschlossenen Drehgeber

Ausgabefrequenz: <250 kHz

Spannungsversorgung: U, = UB -1V oder durch den HENQ 1100
u,=5V

Stromaufnahme bei Versorgung

durch den HENQ 1100 ": <300 mA

Spannungsversorgung extern: U, = Uggg, 0oder bei durchgeschleiftem

Messsignal U, = U

REG2
Stromaufnahme bei externer

Spannungsversorgung und

durchgeschleiftem Messsignal : <500 mA

" Begrenzt durch Polymersicherung
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GERATEFUNKTIONEN

4. GERATEFUNKTIONEN

Kontinuierliche Uberwachung und Anzeige
» von Drehzahl, Winkellage und Lage des Nullimpulses

» des Phasenversatzes zwischen K1 und K2 (bzw. A und B)
 des Puls-Pausen-Verhaltnisses von K1 und K2 (bzw. A und B)
» des Spannungsbereichs der Drehgeber-Ausgangssignale "

» der Spannungsversorgung, Stromaufnahme sowie der daraus errechneten aufgenom-
menen Leistung des Drehgebers

Kontinuierliche Fehleriiberwachung
 Eliminieren von Signalstérungen durch adaptive Filterung

 Vergleich der Soll-/Ist-Strichzahl ?

» Fehler im Zusammenhang mit dem Nullimpuls

+ Uberpriifung der Quadraturkodierung durch Auswertung der Spursignale und des
Nullimpulses

Individuelle Fehlermeldungen

» Windows-Appikationssoftware fur den PC zur grafischen Anzeige und statistischen
Auswertung der Messdaten

» Aufzeichnung von Messdaten und Fehlermeldungen in einem Logbuch auf PC

=mix  Anzeige im Klartext:
Speed & Position | Puises & Levels | Power | Settings | i
= - T . Winkellage .
-1500 1500 L Lagg des Nglhmpulses
6o relativ zur Einschaltlage
-3000 8000 =} Drehzahl
- Spannung und Strom
- =00 [ Fehlermeldungen
frpm] 10}
-6000 _ gea | 6000 |]u 5 0 15w 2% W
[-Encoder - Speed Distribution [rom}
P 208.5° N
Zero Puke: 154,9°
Sited 5‘ rpm fi} 35 40 45 50 55 60 65 70 75

| Strpm|

Abb.1:  Anzeige der Daten (iber ein Auswerteprogramm,
siehe Abschnitt 8, Seite 24.

" Nicht verfligbar fur Sinusgeber
2 Nur bei vorhandenem Nullimpuls
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INBETRIEBNAHME

5. INBETRIEBNAHME

51

5.2

5.3

54

5/32

Anschluss des Drehgebers

Der Drehgeber wird an die 15-polige D-SUB-Buchse, die sich in der linken Seitenwand
des HENQ 1100 befindet, angeschlossen, siehe Abschnitt 6.3.1, Seite 11. Dabei ist

zu beachten, dass aus Sicherheitsgriinden jeweils nur die Pins im Drehgeberstecker zu
belegen sind, die flr den entsprechenden Drehgeber auch tatsachlich bendtigt werden
(betrifft vor allem die Pins zur Versorgungsspannung 5 V oder 9...30 V).

Optional sind vorkonfektionierte Kabel mit Stecker fur die verschieden Drehgebertypen
erhaltlich.

Drehgeberseitig werden die Kabel mit offenen Kabelenden geliefert.

Auswertung von Sinussignalen

Die Auswertung der Signale von Sinus Drehgebern ist nur eingeschrankt moglich, da die
differentiellen Signale des Drehgebers vor Auswertung durch den HENQ 1100 in TTL-Sig-
nale gewandelt werden. Deswegen ist eine Uberpriifung der Pegel nicht méglich.

Am Ausgang des HENQ 1100 wird immer ein TTL Drehgeber nachgebildet, das heift,
Sinussignale kénnen nicht zur Ausgangsseite durchgeschleift werden.

Anschluss der Spannungsversorgung an den HENQ 1100

Der HENQ 1100 bendétigt zur einwandfreien Funktion eine Versorgungsspannung von
9...30 V. Die Strombelastbarkeit muss mindestens 500 mA betragen.

Der Anschluss erfolgt tber eine zweipolige Rundbuchse in der rechten Seitenwand mit
dem Innenleiter als Pluspol, siehe Abschnitt 6.1.2, Seite 9.

Der Drehgeber wird entweder Uber die Spannungsversorgung des HENQ 1100, siehe
Abschnitt 6.2.1, Seite 10, oder Uber den Frequenzumrichter bzw. die Steuerung/Re-
gelung, siehe Abschnitt 6.2.2, Seite 10, versorgt. Die Auswahl hierzu erfolgt im Menu
[F5]im Unterpunkt INT/EXT (INT: HENQ 1100, EXT: Umrichter, Steuerung, Regelung).

HENQ 1100 mit Akku-Option

Der HENQ 1100 kann optional mit einem Akku ausgestattet werden (12-Volt-Akkublock mit
integrierter Ladeschaltung), das einen netzunabhangigen Betrieb von bis zu 5 Stunden er-
laubt.

Sinkt die Akkuspannung wahrend des Betriebs unterhalb den zulassigen Wert von ca. 12V,
warnt das Gerat mit der Meldung ,Low Battery Voltage®“.

Wird das Gerat dann nicht ausgeschaltet und die Batteriespannung fallt weiter, aktiviert sich
der Tiefentladeschutz des Akkus, der das Gerat automatisch ausschaltet.

Ein Einschalten ist danach erst wieder mdéglich, nachdem der Akku aufgeladen wurde. Um
den Akku vollstandig zu laden, empfiehlt es sich, den HENQ 1100 uber ca. funf Stunden
am Steckernetzteil anzuschlieRen. Der Ladevorgang wird automatisch beendet, sobald der
Akku vollstéandig geladen ist, die Spannungsubersicht (Menu ) zeigt dann ca. 13 V an.
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INBETRIEBNAHME

Um die Betriebszeit zu erhéhen, kann ein mit Akkuoption ausgeristeter HENQ 1100 tber
den On/Off Schalter ausgeschaltet werden.

Ist der HENQ 1100 an das Steckernetzteil angeschlossen, wird mit dem On/Off Schalter
zwischen Ladebetrieb (Display ist ohne Anzeige und Displaybeleuchtung ist inaktiv) und
Messbetrieb umgeschaltet. Bei einem HENQ 1100 ohne Akkuoption ist der On/Off Schalter
ohne Funktion.

Im Messbetrieb findet kein Laden des Akkus statt.

Auch im Akkubetrieb ist eine Versorgung des Drehgebers durch den HENQ 1100 mdglich,
dabei beeinflusst die Stromaufnahme des Drehgebers mafRgeblich die netzunabhangige
Betriebszeit.

5.5 Eingabe der Drehgeberdaten (Menii [F5])

Der HENQ 1100 bietet die Mdglichkeit, beliebige Drehgeber mit TTL (RS422)-, HTL- oder
SinCos-Ausgangssignalen anzuschlief3en.

Die Drehgeberdaten werden im Men(i [F5] folgendermaRen eingegeben:

Wird das Gerat zusammen mit Drehgebern der Firma Baumer Hiibner verwendet, so
kann im Menilpunkt ENCODER, siehe Abb.5, Seite 16, der entsprechende Drehge-
bertyp (1-40) ausgewahlt werden. Aufgrund der Vielzahl der Baumer Hibner Typen
beschrankt sich die Auswahl auf die zur Zeit gangigsten Modelle. Nach Auswahl des
Drehgebertypen werden die Parameter MaxSpeed, inv.Sig., ZeroPuls, with K2,
RefLevel und Pulse-No zur Kontrolle angezeigt.

Sofern lhr Drehgeber nicht im Auswahlmeni vertreten ist, wahlen Sie im Menlpunkt
ENCODER die Einstellung ‘0’ (User Setting), siehe Abb.6, Seite 16. Dann kénnen die
Parametrierdaten tber die MenUpunkte inv.Sig., ZeroPuls, with K2, RefLevel
und Pulse-No, siehe Abb.4, Seite 16 und Abb.6, Seite 16, individuell von Hand
eingegeben werden.

Desweiteren besteht die Moglichkeit, die Drehgeberdatenbank tber die Taste "config”,
siehe Abb.7, Seite 18, zu editieren. In dem nachfolgenden Untermeni kénnen Dreh-
gebername #############, MaxSpeed, inv.Sig., ZeroPuls, with K2, RefLevel
und Pulse-No jeweils einzeln angepasst werden.

5.6 Messung der Drehgeberversorgung (Menii [F4])

Nach Anschluss eines Drehgebers empfiehlt es sich, die Drehgeberversorgung zu tGber-
prufen, siehe Abschnitt 7.2.5, Seite 22.

Der HENQ 1100 bietet dazu im Menu die Mdéglichkeit, sowohl die an seinem Dreh-
geberanschluss anliegenden Versorgungsspannungen (5 V und 9...30 V) als auch die
Stromaufnahme in mA und die Leistungsaufnahme in mW anzuzeigen.

Dadurch lassen sich Verkabelungsfehler (Kurzschluss bzw. Kabelbruch) bzw. ein Drehge-
berdefekt leicht erkennen.

In der letzten Zeile der Displayanzeige wird zudem die Stromaufnahme des im HENQ
1100 integrierten Ausgangstreibers dargestellt. Diese ist nur dann von Null verschieden,
wenn die vom HENQ 1100 gelieferten Drehgebersignale an eine Steuerung weiterge-
reicht werden, siehe Abschnitt 6.2.2, Seite 10.
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INBETRIEBNAHME

5.7

5.8

7/32

Uberpriifung der Signalpegel (Menii [F3])

In diesem Menl kénnen die Signalpegel des Drehgebers berprift werden.

Die Auswertung der Signale von Sinus Drehgebern ist nur eingeschrankt moglich, da die
differentiellen Signale des Drehgebers vor Auswertung durch den HENQ 1100 in TTL-Sig-
nale gewandelt werden. Deswegen ist eine Uberpriifung der Pegel nicht mdglich.

Im Stillstand werden die momentanen Pegel HIGH (H) und LOW (L) der Drehgebersig-
nale angezeigt. Ist der Pegel undefiniert bzw. ist kein entsprechendes Signal vorhanden
(,offener” Eingang), so erscheint ‘?’.

Korrekte Signalpegel werden bei Drehung des Drehgebers mit " quittiert.

Darstellung der Messwerte als Text (Menii [F2])

Im Menii [F2] werden folgende Messwerte als Text dargestellt, siehe auch Abschnitt
7.2.3, Seite 20:

Anzeige 1: Drehzahl in Umdrehungen pro Minute (+00072 rpm)

Bei Drehgebern, die zwei um 90° phasenverschobene Signale K1 und K2 aufweisen,
erfolgt durch das Vorzeichen die Angabe der Drehrichtung, bei Drehgebern mit nur einem
Ausgangssignal K1 erscheint lediglich der Betrag.

Anzeige 2: Puls-Pausen-Verhéltnis des Signals K1 (K1=50:50)
Die erste Zahl gibt die prozentuale Zeitdauer des HIGH-Pegels gegeniiber der gesamten

Periodendauer an. Die zweite Zahl entspricht der prozentualen Zeitdauer des LOW-Pe-
gels.

Anzeige 3: Puls-Pausen-Verhéltnis des Signals K2 (K2=48:52)

Die erste Zahl gibt die prozentuale Zeitdauer des HIGH-Pegels gegentiiber der gesamten
Periodendauer an. Die zweite Zahl entspricht der prozentualen Zeitdauer des LOW-Pe-
gels.

&~ Beachte:

Bei starken Beschleunigungsvorgéngen wird prinzipbedingt das Puls-Pausen-Ver-
haltnis beeinflusst.

Anzeige 4: Winkellage (A=29.0°)
Anzeige der aktuellen Winkellage in Grad.
Anzeige 5: Phasenversatz zwischen K1 und K2 (P=089°)

Der angezeigte Wert gibt den Phasenversatz in Grad zwischen steigender Flanke von K1
relativ zu steigender Flanke von K2 an.

=z~ Beachte:
Ist das Puls-Pausen-Verhaltnis der Drehgebersignale K1 und/oder K2 von 50:50 ver-
schieden, so erhalt man prinzipbedingt je nach Drehrichtung unterschiedliche Werte
fur den Phasenversatz zwischen K1 und K2.
Bei starken Beschleunigungsvorgangen wird prinzipbedingt auch die Berechnung
des Phasenversatzes beeinflusst.
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INBETRIEBNAHME

Anzeige 6: Position des Referenzsignals (2=282°)

Der Wert gibt die Position des Referenzsignals in Grad an, bezogen auf die Position
des Drehgebers beim Einschalten der Versorgungsspannung des HENQ 1100 bzw. bei
Drehgeberwechsel.

5.9 Darstellung der Messwerte als Grafik (Menii [F1])

Zur Online-Darstellung der Messwerte dient eine grafische Balkenanzeige.

Im einzelnen werden angezeigt, siehe auch Abschnitt 7.2.2, Seite 19:

Spalte 1:

Betrag der Drehzahl (links daneben zusatzlich im Klartext und ggf. mit Vorzeichen).

Dabei entspricht der oberste Balken dem im Menii [F5]im Unterpunkt MaxSpeed einge-
tragenem Drehzahlwert.

Spalte 3 und 4:

Aktuelle Position und Position des Referenzsignals bezogen auf die Position des Drehge-
bers beim Einschalten des HENQ 1100 bzw. bei Drehgeberwechsel.

Der unterste Balken entspricht dabei 0°, der oberste 360°.
Spalte 6 und 7:

Puls-Pausen-Verhaltnis der Drehgebersignale K1 und ggf. K2, wobei die Mitte des
Balkens dem Verhaltnis 50:50 entspricht. Der oberste bzw. der unterste Wert entspricht
dabei dem im Menii [F5] eingestellten maximalen Fehler MS_Error (beispielsweise
30:70 bzw. 70:30).

Spalte 9:

Phasenversatz von K1 relativ zur steigenden Flanke von K2, wobei die Mitte des Balkens
90° entspricht.

Im Men( [F5] kann im Unterpunkt PhaseErr die maximal erlaubte Abweichung des Pha-
senversatzes eingestellt werden.

Der unterste Balken entspricht dabei [90° - PhaseErr], der oberste [90° + PhaseErr].

Falls ein Referenzsignal vorhanden ist, wird sein erstmaliges Erscheinen mit einem
KO0=OK! Uber der Drehzahl quittiert.

Sollte nun der Referenzsignal auch nur einmalig fehlen, wird dies erkannt und KO=ERR
angezeigt.
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ANSCHLUSSE / ANSCHLUSSE AM GERAT

ANSCHLUSSE
Anschliisse am Gerit

Nicht benutzte Eingange miissen offen bleiben!
Nicht auf Masse, Versorgung oder Signal legen oder entsprechendes Kabel benut-
zen.

Gerateseite links

D-SUB-Buchse 15-polig
Drehgeberanschluss,
siehe Abschnitt 6.3.1.1.

Gerateseite rechts

D-SUB-Stecker 15-polig
Ausgang,
siehe Abschnitt 6.3.2.1.

Stromanschluss

RS485

(optional: RS232)

fur PC oder Laptop,
siehe Abschnitt 6.3.2.2.
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ANSCHLUSSE / STROMVERSORGUNG DES DREHGEBERS

6.2 Stromversorgung des Drehgebers

Der Drehgeber wird entweder ber die Spannungsversorgung des HENQ 1100 (INT),
siehe Abschnitt 6.2.1, oder Uber den Frequenzumrichter bzw. die Steuerung/Regelung

(EXT), siehe Abschnitt 6.2.2, versorgt.

Die Auswahl erfolgt im Men( [F5]im Unterpunkt INT/EXT, siehe Abb.3, Seite 16.

6.2.1
U, =UB-1VoderU,=5V

RS485
(opional: RS232)

USB < RS485

6.2.2 Drehgeber mit externer Spannungsversorgung

U, = Ugeg, oder U, = Upe,

RS485 ——
(opional: RS232) {

MB112DE - 11185045, 19A1, Baumer_HENQ1100_OI_DE

Versorgung des Drehgebers durch den HENQ 1100

Netzteil
UB=9.30V

%:ﬁ
—

Anzeige der Mess-
werte am PC,
siehe Abschnitt 8,
Seite 24.

u =9...30 VoderU 5V

REG1 REG2 —

Steuerung
Regelung

Netzteil
UB=9.30V

-«

—F

}»USB < RS485

Anzeige der Messwerte am PC,
siehe Abschnitt 8, Seite 24.
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ANSCHLUSSE / ANSCHLUSSBELEGUNGEN

6.3 Anschlussbelegungen
6.31 Geréateseite links

6.3.11 Drehgeberanschluss

&= Die Ausgangssignale des HENQ 1100 sind immer differentiell!
Signale von Sinusgebern kénnen nicht durchgeschleift werden.

Ansicht Gerateseite links
Eingang D-SUB-Buchse 15-polig, siehe Abschnitt 6.1.1, Seite 9.

O (&S55558) ©
7. F : 1
8 | 6 ? 4 ? 2
Buchse Signal
@@@@@@@? : « Eﬁ?
QOO 3 K2 (B+)
4 K2 (B-)
15 113 | 1 9 5 KO (R+)
14 12 10 6 KO (R-)
7 dnu
8 dnu
9 U,=9..30V
10 U,=9..30V
1 U,=5V
12 U,=5V
13 GND
14 GND
15 GND

dnu  Nicht benutzen
GND Masse
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ANSCHLUSSE / ANSCHLUSSBELEGUNGEN

6.3.2 Gerateseite rechts

6.3.2.1 Ausgang

&~ Die Ausgangssignale des HENQ 1100 sind immer differentiell!
Signale von Sinusgebern kdnnen nicht durchgeschleift werden.

Ansicht Gerateseite rechts
Ausgang D-SUB-Stecker 15-polig, siehe Abschnitt 6.1.2, Seite 9.

Betriebs-
spannung
o&Hg -@ Ofw)o
2 4 _6i 8
17357

Stift Signal

; El ET)) Qb YRR 1?
3 K2 (B+) 909000900

4 K2 (B-

5 KO (R+) 9 I 11 113 | 15

6 KO (R-) 10 12 14

7 dnu

8 dnu

9 Ugeer = 9-..30 V (von Steuerung)

10 Ugeer = 9-..30 V (von Steuerung)

11 Uges, = 5V (von Steuerung)

12 Uges, = 5V (von Steuerung)

13 GND

14 GND

15 GND

dnu  Nicht benutzen
GND Masse
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ANSCHLUSSE / ANSCHLUSSBELEGUNGEN

6.3.2.2 PC-/Laptop-Schnittstelle

Ansicht Gerateseite rechts

Ausgang RS485-Buchse (Option RS232-Buchse), siehe Abschnitt 6.1.2, Seite
9.

Betriebs-
spannung
© e @ )

RS485-Buchse:

1
Buchse Signal

0000
{@@@o) @ : A (o)

2
3 B (D-)
8 A (D+)

RS232-Buchse (Option):
Buchse Signal

2 RX
3 X
5 GND
7 RTS
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BEDIENUNG

Meniifiihrung - Navigation

BEDIENUNG / MENUFUHRUNG - NAVIGATION

Mit Esc-Taste abbrechen

An- bzw. Ausschalter
nur bei Geraten mit Akku,
siehe Abschnitt 5.4, Seite 5.

Bestatigungstaste

DO
SN
Sl

On

Navigation innerhalb des Meniis [F5!

Menupunkt auswahlen mit Pfeil-oben oder
Pfeil-unten-Taste

Untermenu 6ffnen mit OK-Taste oder
Pfeil-rechts-Taste

Werte von Glitch, MS-Error, PhaseErr
und ENCODER einstellen mit Pfeil-oben- oder
Pfeil-unten-Taste.

Restliche Parameter zudem mit Pfeil-rechts
und/oder Enter-Taste auswahlen.
Alphanumerische Werte eingeben Uber das
Eingabefeld.

Mit OK-Taste oder Pfeil-links-Taste Wert
bestatigen und Unterment verlassen

MB112DE - 11185045, 19A1, Baumer_HENQ1100_OI_DE

Anzeigefeld

P

Auswahl der MenUs

Richtungstasten

Enter,

Eingabetaste

OK

oder

>

A

<

Enter,

OK

oder

Eingabefeld
Reset) (Offing) (Decon) (v
(&
oder lesc) U 2 )13 ) lena
e ) L4 LS LB
[
_ 7 8 9 J Ushirt
. space) (0 ) lenter,
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BEDIENUNG / MENUBESCHREIBUNG

7.2  Meniibeschreibung

15/32

7.21

Parametereingabe (Menii [F5])

Der HENQ 1100 bietet die Mdglichkeit, beliebige Drehgeber mit TTL- (RS422-), HTL-
oder SinCos-Ausgangssignalen anzuschlielRen.

Die Drehgeberdaten werden im Mendi [F5] folgendermafien eingegeben:

Wird das Gerat zusammen mit Drehgebern der Firma Baumer Hibner verwendet, so
kann im MenUlpunkt ENCODER, siehe Abb.5, Seite 16, der entsprechende Drehge-
bertyp (1-40) ausgewahlt werden. Aufgrund der Vielzahl der Baumer Hibner Typen
beschrankt sich die Auswahl auf die zur Zeit gangigsten Modelle. Nach Auswahl des
Drehgebertypen werden die Parameter MaxSpeed, inv.Sig., ZeroPuls, with
K2, RefLevel und Pulse-No zur Kontrolle angezeigt.

Sofern lhr Drehgeber nicht im Auswahlimen vertreten ist, wahlen Sie im MenUpunkt
ENCODER die Einstellung ‘0’ (User Setting, siehe Abb.6, Seite 16). Dann kdnnen

die Parametrierdaten Uber die MenlUpunkte inv.Sig., ZeroPuls, with K2, Re-
fLevel und Pulse-No, siehe Abb.4, Seite 16 + Abb.5, Seite 16, individuell

von Hand eingegeben werden.

Desweiteren besteht die Méglichkeit, die Drehgeberdatenbank liber die Taste
“config”, siehe Abb.7, Seite 18, zu editieren. In dem nachfolgenden Untermeni
kénnen Drehgebername #############, MaxSpeed, inv.Sig., ZeroPuls,
with K2, RefLevel und Pulse-No jeweils einzeln angepasst werden.

Errors: on/off

“Errors on
MQxSpeeol . 3500 of £: Fehlermeldungen werden unterdriickt

(fir Fehlersuche).

Glitch : 1 MaxSpeed: #####
MS_Error: 30:7/0 Maximale Drehzahl

Abb.2:  Anzeige Men(i[F5] Bild 1 Glitch: #

0 < # <7 Einstellung des Storungsfilters
siehe Abschnitt 7.2.1.1.
MS_Error: ##: ##

Puls-Pausen-Fehler, Einstellung der maxima-
len Abweichung.
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Phasebrr: 18°
Output on
SINT/EXT - INT
Bocklite: on
Abb.3:  Anzeige Menii [F5] Bild 2
Backlite: on
iNnv.Sig. yes
ZeroPuls yes
2>with K2 ves

Abb.4:  Anzeige Men(i[F5] Bild 3

ReflLevel HTL
Pulse—No : 2048
ENCODER :> 1
HOG 10 DN 10241
Abb.5:  Anzeige Menii[F5] Bild 4a
ReflLevel : HTL
Pulse—No : 2048
ENCODER := 0
User Setting

Abb.6:  Anzeige Menii [F5] Bild 4b

MB112DE - 11185045, 19A1, Baumer_HENQ1100_OI_DE

BEDIENUNG / MENUBESCHREIBUNG

PhaseErr: ##
Schwellwert flir den Phasenversatz
Output: on/off

Ausgangstreiber kann bei Bedarf abgeschal-
tet werden

INT/EXT: INT/EXT

INT = Versorgung des Drehgebers Uber
HENQ 1100
EXT = Externe Versorgung des Drehgebers

Backlite: on/off
Hintergrundbeleuchtung an/aus
inv.Sig.: yes/no

Invertierte Signale ja/nein
ZeroPuls: yes/no
Referenzsignal ja/nein

with K2: yes/no

K2 ja/nein

RefLevel: TTL/HTL/SIN

Referenzpegel und Pegel fiir den Ausgangs-
treiber (TTL — TTL; HTL — HTL; SIN —
TTL)

Bei Auswahl ,RefLevel = SIN“ wird am
Ausgang ein TTL-Drehgeber nachgebildet.
Pulse-No: #####

Anzahl der Impulse

ENCODER: #

Drehgeberdatenbank (# = 1-40: vordefinier-
te Baumer Hiibner-Drehgebertypen; # = 0:
Benutzereingabe)

Untermenl ENCODER siehe Abschnitt 7.2.1.2.
HOG 10 DN 1024T

Drehgebername aus Datenbank, siehe
Abb.5.

User Setting

Drehgebername Benutzereingabe, siehe
Abb.6.
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BEDIENUNG / MENUBESCHREIBUNG

7.211 Einstellung des Storungsfilters

Filter-Parameter t

IN #=0: aus
K1 (A) u_ﬂ.l—l_

Signale werden nach dem Komparator direkt

an den Ausgang geleitet
K2 (B) ___I_\_,_ gang 9

e #=1: an

ouT Pulse, die kleiner als t = 750 ns sind, werden
K1 (A) _J_\_,_l_ unterdruckt

N I I el
K2 (B) —+

Pulse, die kleiner als t = 1,25 ps sind, werden
unterdruckt

#=3: an

Pulse, die kleiner als t = 1,75 us sind, werden
unterdrickt

#=4: an

Pulse, die kleiner als t = 2,25 ys sind, werden
unterdrickt

#=>5: an

Pulse, die kleiner als t = 2,75 ps sind, werden
unterdriickt

#=6: an

Pulse, die kleiner als t = 3,25 ys sind, werden
unterdrickt

#=7: an

Pulse, die kleiner als t = 3,75 ps sind, werden
unterdrickt
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BEDIENUNG / MENUBESCHREIBUNG

7.21.2 Untermenii ,,ENCODER“

Bei Auswahl des Menlipunktes EN- @

CODER erscheint nach Driicken der

Taste "Config®, siehe Abb.7 folgendes @ @

Untermen( zum Editieren der Dreh- @

geberdatenbank (Taste ,Esc” beendet

das Mendi): = o (o o

’ o DBEE T
D Config
B (D06
. J

Abb.7:  Taste ,Config“und ,Esc*

HOG 10 DN 10241 NAME: #############
Mo xS ® eed: 3500 Name auf der Tastatur eingeben
i ! MaxS d:
~>inv.Sig. : yes axSpee HHH
Maximale Drehzahl
ZeroPuls : yes . o
- — inv.Sig.: yes/no
Abb.8:  Untermenii ,ENCODER"“ Bild 1 Invertierte Signale ja/nein
Reflevel : HTL ZeroPuls: yes/no
Pulse—No : 2048 Referenzsignal ja/nein
ENCODER := 0 with K2:yes/no
User Setting K2 ja/nein

Abb.9:  Untermenii ,ENCODER" Bild 2 RefLevel: TTL/HTL/SIN
Referenzpegel und Pegel flr den
Ausgangstreiber (TTL — TTL;
HTL — HTL; SIN — TTL)
Bei Auswahl ,RefLevel = SIN“ wird
am Ausgang ein TTL-Drehgeber
nachgebildet.
Pulse-No: #####

Anzahl der Impulse
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BEDIENUNG / MENUBESCHREIBUNG

7.2.2  Grafische Darstellung der Messwerte (Menii [F1])

19/32

Zur Online-Darstellung der MaxSpeed
Messwerte dient eine

grafische Balkenanzeige. HENQ-1 1@_0 HUb_DGE .
Im einzelnen KO=0OK! 3%0_ 50 5o [ 90° + PhaseErr
werden angezeigt: \/[},\pm] —L90°

+00072 l Mﬁ 1

3456N o 90° - PhaseErr

0 U/min 0° MS Error
Position Default 30:70
Position Ref
Abb.10: Grafische Darstellung der Messwerte
Spalte 1:

Betrag der Drehzahl (links daneben zuséatzlich im Klartext und ggf. mit Vorzeichen).
Dabei entspricht der oberste Balken dem im Menii [F5] im Unterpunkt MaxSpeed
eingetragenem Drehzahlwert.

Spalte 3 und 4:

Aktuelle Position und Position des Referenzsignals bezogen auf die Position des
Drehgebers beim Einschalten des HENQ 1100 bzw. bei Drehgeberwechsel.
Der unterste Balken entspricht dabei 0°, der oberste 360°.

Spalte 6 und 7:

Puls-Pausen-Verhaltnis der Drehgebersignale K1 und ggf. K2, wobei die Mitte des
Balkens dem Verhéltnis 50:50 entspricht.

Der oberste bzw. der unterste Wert entspricht dabei dem im Men( [F5] eingestellten
maximalen Fehler MS_Error (beispielsweise 30:70 bzw. 70:30).

Spalte 9:

Phasenversatz von K1 relativ zur steigenden Flanke von K2, wobei die Mitte des
Balkens 90° entspricht.

Im Men( [F5] kann im Unterpunkt PhaseErr die maximal erlaubte Abweichung des
Phasenversatzes eingestellt werden.

Der unterste Balken entspricht dabei [90° - PhaseErr], der oberste [90° + Pha-
seErr].

Falls ein Referenzsignal vorhanden ist, wird
sein erstmaliges Erscheinen mit einem KO=OK! HENQ-1 10_0 @b_ne L
quittiert, siehe Abb.10. KO=ERR
Sollte nun das Referenzsignal auch nur ein- \/[r\pm] Em — —
malig fehlen, wird dies erkannt und KO=ERR

’ +
angezeigt, siehe Abb.11. 00000 = .'l _— =

Abb.11:  Grafische Darstellung
der Messwerte bei
Fehler
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BEDIENUNG / MENUBESCHREIBUNG

7.2.3 Darstellung der Messwerte als Text (Menii [F2])

11+00072 rpm
2|K1=20:20 P=089°|s
3|K2=48:52
4|A=029.0° /=282°s
Abb.12: Anzeige Menii [F2]

Anzeige 1: Drehzahl in Umdrehungen pro Minute (+00072 rpm)

Bei Drehgebern, die zwei um 90° phasenverschobene Signale K1 und K2 aufwei-
sen, erfolgt durch das Vorzeichen die Angabe der Drehrichtung, bei Drehgebern mit
nur einem Ausgangssignal K1 erscheint lediglich der Betrag.

Anzeige 2: Puls-Pausen-Verhéltnis des Signals K1 (K1=50:50)

Die erste Zahl gibt die prozentuale Zeitdauer des high-Pegels gegenliber der ge-
samten Periodendauer an. Die zweite Zahl entspricht der prozentualen Zeitdauer
des low-Pegels.

Anzeige 3: Puls-Pausen-Verhéltnis des Signals K2 (K2=48:52)

Die erste Zahl gibt die prozentuale Zeitdauer des high-Pegels gegentber der ge-
samten Periodendauer an. Die zweite Zahl entspricht der prozentualen Zeitdauer
des low-Pegels.

=z~ Beachte:
Bei starken Beschleunigungsvorgédngen wird prinzipbedingt das Puls-Pau-
sen-Verhaltnis beeinflusst.

Anzeige 4: Winkellage (AR=29.0°)
Anzeige der aktuellen Winkellage in Grad.
Anzeige 5: Phasenversatz zwischen K1 und K2 (P=089°)

Der angezeigte Wert gibt den Phasenversatz in Grad zwischen steigender Flanke
von K1 relativ zu steigender Flanke von K2 an.

&~ Beachte:
Ist das Puls-Pausen-Verhaltnis der Drehgebersignale K1 und/oder K2 von 50:50
verschieden, so erhalt man prinzipbedingt je nach Drehrichtung unterschiedliche
Werte fir den Phasenversatz zwischen K1 und K2.
Bei starken Beschleunigungsvorgangen wird prinzipbedingt auch die Berech-
nung des Phasenversatzes beeinflusst.

Anzeige 6: Position des Referenzsignals (2=282°)

Der Wert gibt die Position des Referenzsignals in Grad an, bezogen auf die Position
des Drehgebers beim Einschalten der Versorgungsspannung des HENQ 1100 bzw.
bei Drehgeberwechsel.
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7.2.4 Uberpriifung der Signalpegel (Menii [F3])

21/32

In diesem Menu kénnen die Signalpegel des Drehgebers Uberpriift werden.

Die Auswertung der Signale von Sinus-Drehgebern ist nur eingeschrankt moglich,
da die differentiellen Signale des Drehgebers vor Auswertung durch den HENQ 1100
in TTL-Signale gewandelt werden. Deswegen ist eine Uberpriifung der Pegel nicht

moglich.

Im Stillstand werden die momentanen Pegel high (H) und low (L) des Drehgeber-
signals angezeigt. Ist der Pegel undefiniert bzw. ist kein entsprechendes Signal

vorhanden (,offener” Eingang), so erscheint ‘?’.

Bei Drehung des Drehgebers werden korrekte Signalpegel mit “\" quittiert.

SighalLevelCheck
Kl:y /K1:J uKl:J
Ke:Jy /K2:J uKe:J
KO:L /KO:H uKO:L

Abb.13: Anzeige Menii [F3]
bei geringer Drehzahl

SighalLevelCheck
Ki:L /KI1:H uKl:L
K2:H /K2:L uKe:H
KO:L /KO:H uKO:L

Abb.14: Anzeige Menii[F3]
bei Stillstand: momentane
Werte werden angezeigt

K#
/K#
uk#

Undefinierter Pegel

HTL: Pegel < 20% Referenzpegel
TTL: Pegel < 1 V Referenzpegel

HTL: Pegel > 80%
TTL: Pegel >2,5V

Beide Pegel wurden erreicht
Signal

Invertiertes Signal
Erkannter Pegel
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7.2.5 Messung der Drehgeberversorgung (Menii )

Nach Anschluss eines Drehgebers empfiehlt es sich, die Drehgeberversorgung zu
Uberprifen.

Der HENQ 1100 bietet dazu im Menii die Mdglichkeit, sowohl die an seinem
Drehgeberanschluss anliegenden Versorgungsspannungen (5 V und 9...30 V) als
auch die Stromaufnahme in mA und die Leistungsaufnahme in mW anzuzeigen.

Dadurch lassen sich Verkabelungsfehler (Kurzschluss bzw. Kabelbruch) bzw. ein
Drehgeberdefekt leicht erkennen.

In der letzten Zeile der Displayanzeige wird zudem die Stromaufnahme des im
HENQ 1100 integrierten Ausgangstreibers dargestellt. Diese ist nur dann von Null
verschieden, wenn die vom HENQ 1100 gelieferten Drehgebersignale an eine Steu-
erung weitergereicht werden, siehe Abschnitt 6.2.2, Seite 10.

(VI ImAT [mW] Ul HTL-Versorgungsspannung
Ul :232 77 1786 (9..30 V)

U2 5V Versorgungsspannung

ue: 4.9 0 0 UB  Akku-Spannung

ID=019mA (nur in mit Akku ausgeristeten
Abb.15: Anzeige Menii Geraten)
Version ohne Akku ID Stromverbrauch des Ausgangs-
treib
VI ImAT ImW] retbers

Ul :23.2 77 1786
ue: 4.9 0 0
UB: 12.7 ID=019mA

Abb.16: Anzeige Menii
Version mit Akku
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7.2.6  Fehlermeldungen

&~ Bei Erscheinen einer Fehlermeldung die Bestatigungstaste drticken, um die ggf.
nachste Meldung zu sehen.
Um die Fehlermeldungen abzuschalten im Meni [F5] Errors auf of £ stellen,
siehe Abb.2, Seite 15.

Dead channel Spursignal fehlt
(bei Drehgebern mit zwei um 90° versetzten Kanalen)

Quadrature Error Unlogisch auftretende Signale / Zustéande
(bei Drehgebern mit zwei um 90° versetzten Kanalen)

Glitch detected Stérimpuls aufgetreten

Missed Pulses Fehlende ,Pulse*

Wrong PULSE-No Falsche Pulszahl

Low Voltage U, oder U, zu klein

Sticky pin Signalpegel nicht erreicht

Mark-Space Abweichung des Puls-Pausen-Verhatnisses ist grofier
als der eingestellte Wert (Default 30:70)

MaxSpeed Maximal eingestellte Drehzahl Giberschritten

Phase Phasenversatz ist gréf3er als der eingestellte Wert
(Default £18° vom nominalen Wert 90°)

Missed ZeroPulse Fehlender Nullimpuls (Referenzsignal)

ZeroPulse incorrect Referenzsignal fehlerhaft

Output Error Uberlasteter Ausgangstreiber

Low Battery Voltage Akku muss geladen werden
(nur in mit Akku ausgeristeten Geraten)
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PC-PROGRAMM / SYSTEMVORRAUSSETZUNGEN / INSTALLATION

8. PC-PROGRAMM
8.1 Systemvorraussetzungen / Installation

Betriebssyteme: Windows 2000/XP
Installation der Software:

Die Software fir den HENQ 1100 finden Sie zum Download unter www.baumer.com.
» Speichern Sie die Datei ,SetupHENQ1100.exe" auf Inrem Laufwerk.
» Starten Sie die Datei ,SetupHENQ1100.exe“ mit Doppelklick.
» Der Installationsmanager fuhrt Sie durch die Installation.

Nach der Installation kann das Programm unter = Start = Programme = HENQ1100
gestartet werden.

Den Treiber des USB — RS485 Wandler und eine detailierte Installationsbeschreibung
finden Sie ebenfalls zum Download unter www.baumer.com.

Die Inbetriebnahme des USB — RS485 Wandler entnehmen Sie bitte der Installationsbe-
schreibung.

Nutzen Sie diese auch bei Fragen zur Deinstallation.

Deinstallation der Software:

Offnen Sie unter = Systemsteuerung den Eintrag Software.
Suchen Sie in der darauf erscheinenden Liste den Eintrag HENQ1100 User Interface.
Markieren Sie diesen und klicken Sie auf Andern/Entfernen.
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PC-PROGRAMM / REGISTER ,SETTINGS*

8.2 Register ,,Settings*

25/32

Echo-Unterdriickung

Auswabhl serielle Schnittstelle

= sl 3
@) Stop
st IE Baumer
'I’EUM1 >
Baumer Hubrer GmbH
ial send feadbac! Postfach 126943 |D-10609 Beilin
= ,We“ ! k,‘ Max-Dohrn-Str. 2+4 |D-10589 Bedin
[Logfle — Tel +49 (0)30 63003-0
T Fax +43 (0)30 63003104
BOo 2R Close
M M info@baumerhuebner. com
I™ Slow caplure hiltp: /s baumer,com
I™ Orly Enmors

I [
Abb.17: Register “Settings”

Auf der Registerkarte "Settings” kdnnen Einstellungen zur Datentbertragung vorgenom-
men werden.

Je nach verwendetem Schnittstellenkonverter muss die Echo-Unterdriickung "suppress
serial send feedback” entweder ein- oder ausgeschaltet werden. StandardmaRig ist diese
Option ausgeschaltet.

Wenn der USB — RS485 Wandler verwendet wird, sollte sichergestellt sein, dass dieser
vor dem Programmstart an den PC angeschlossen wurde.

Um die Datenerfassung zu starten, wahlt man zunachst den COM-Port aus und klickt
dann auf die Schaltflache "Start".

Fir eine Aufzeichnung der Messwerte muss Uber die Schaltflaiche "Open” ein log-file
(Textdatei) gedffnet werden.

Der Modus "Slow capture” speichert die Messwerte im Sekundentakt, wobei die Aufzeich-
nungsrate bei Fehlern erhéht wird.

Im Modus "Only Errors” werden Werte nur bei Fehlermeldungen aufgezeichnet.
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Die so gespeicherte *.txt-Datei im Windows(ANSI)-Format kann zum Beispiel in EXCEL
importiert und weiter bearbeitet werden. Folgende Einstellungen sollten beim Importieren
beachtet werden:

Trennzeichen: Semikolon [;]

Texterkennungszeichen: Anflhrungszeichen [,]

Dezimaltrennzeichen: Punkt [.]

1000er-Trennzeichen: keins

Messwerte werden wie folgt aufgezeichnet:
[Time/s];[Winkel/°];[Speed/rpm];“Fehlermeldung mit Zeit- und Datumsstempel®
Beispiel eines Lodfiles:

0.000;217.969;-26;*
0.031;213.179;-30;*
0.063;203.159;-32;07.04.2005 13:07:32 - Glitch detected”
0.094;197.534;-36;“
0.125;191.777;-33;*
0.156;186:724;-30"
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8.3

27132

Register ,,Speed & Position*

Nach dem Start der Datenerfassung ist das Fenster mit Geschwindigkeits- und der Posti-
tionsanzeige zu sehen.

Bereich 1 Bereich 2

pegiitiimenssine dder Error Detection = v1.4

SpEeTrpmT [~Speed Chart [rpm]

0 38 -
385 Ht--k-f1d--p--
38
375 I
a7
arll
6
355 HT1- |
3454 Ao b L)
2 f

10,970 10.880 10330

~Encoder i~ Speed Distribution [rpm]
Pasition: 21 3,4.
Zero Pulse: 200,9‘
Speed: 39 rpm

15 20 25 30 35 40 45 S0 55 60

| 39rpm [Last Error: 11,04.2005 13:07:58 - Missed Pulses or wrong PULSE-No

Statusleiste Bereich 3
Abb.18: Register "Speed & Position”

Statusleiste:

In der Statusleiste ist die aktuelle Geschwindigkeit und die letzte Fehlermeldung mit Zeit-
und Datumsangaben zu sehen.

Bereich 1:

In dem Zeigerinstrument "Speed [rpm]” befinden sich Marker, die die erfasste maximale
und minimale Drehzahl festhalten.

Durch Klick auf die Reset-Schaltflache werden diese zuriickgesetzt.
Bereich 2:

Das "Speed Chart [rpm]” zeigt die letzten 500 lbertragenen Geschwindigkeitswerte an.
Es verfigt tber eine Autoscale-Funktion, die den Anzeigebereich automatisch in Abhan-
gigkeit von minimalen und maximalen Messwert anpasst.

Bereich 3:

Das Diagramm "Speed Distribution [rpm]” zeigt die Geschwindigkeitsverteilung. Die am
haufigsten auftretende Geschwindigkeit wird am hoéchsten dargestellt.
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8.4 Register ,,Pulses & Levels*

## Hiibner :: Enc pricnim =] < |
Speed & Posilion| Fu |Power | Settings |
Uptime: fetrk
00h:01m:54s 70 -
g5 -
Bereich 1 Bereich 4
—_— 554 - —
K1:Mark-Space Ratio—— ﬁ
Bereich 2 ss: 50: 50 40 -
35 -
K2Mark-Space Ratic—— | 0L - : - -
Bereich 3+5- 50: 50 i
Pin Level Squarewave displacement————— |
ITIKO [ KDskigh T KOohigh KT T K1 high I K- high Phase: 91°
. I= KO+ low I K0: low = Kilow I K1-low .
Bereich 6 - ' ' Bereich 5
K2 [T Kas high [ | K2 high
I K2+low [T K2-low
[ agvpm]|

Abb.19: Register “Pulses & Levels*”

Bereich 1: "Uptime”

Stellt die Zeit nach dem Start der Messung im HENQ 1100 dar. Ein Riicksetzen erfolgt bei
Drehgeberwechsel oder Neustart des HENQ 1100.

Bereich 2: "K1:Mark-Space Ratio”

Puls-Pausen-Verhaltnis von K1 (A).

Die erste Zahl gibt die prozentuale Zeitdauer des high-Pegels gegeniiber der gesamten
Periodendauer an. Die zweite Zahl entspricht der prozentualen Zeitdauer des low-Pegels
des Signals K1 (A).

Bereich 3: "K2:Mark-Space Ratio”

Puls-Pausen-Verhaltnis von K2 (B).

Die erste Zahl gibt die prozentuale Zeitdauer des high-Pegels gegeniiber der gesamten
Periodendauer an. Die zweite Zahl entspricht der prozentualen Zeitdauer des low-Pegels
des Signals K2 (B).

Bereich 4: "K1/K2”

Darstellung des Verhaltnisses uber die Zeit (time/s).

Bereich 5: "Squarewave displacement”

Zeigt den Phasenversatz zwischen steigender Flanke K1 (A) und steigenden Flanke K2

(B).
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8.5

29/32

Bereich 6: "Pin Levels”

Zeigt den SignalLevelCheck.
Bei Erreichen der high- und low-Werte wird dieses in der Check-Box mit einem Hakchen
bestatigt.

K#: Erkanntes Signal

K#+high: HIGH-Pegel (HTL 2 80%), (TTL=2,5V)

K#+low: LOW-Pegel (HTL <20%), (TTL<1,0V)

K#-high: Invertiertes Signal HIGH-Pegel (HTL 2 80%), (TTL 2 2,5V)
K#-low: Invertiertes Signal LOW-Pegel (HTL < 20%), (TTL< 1,0 V)

Register ,,Power*

Die Leistung berechnet sich aus der gemessenen Spannungsversorgung des Drehgebers
und dessen gemessenem Stromverbrauch.

$#* Hiibner :: Encoder Error De EcHONEN i [ 3
Speed & Posiion | Pulses & Levé: Se|
FHTL V] ~TITT] FHIL [mw]
v I i g ‘ ; ‘
40 10
1.500
35 9 1.000 f-----
8 500 :
30 : :
7 0 5 10 15 20
25 6 I Auloscale HTL
20 5 ~TTL [mw]
2500
15 4 2000
3 1.500
10 s
2 1.000
5 =) i
1 0 -
o 5 10 1S 20
MO 4 MOI I~ Autoscale TTL
[ orpm]

Bereich 1 Bereich 2
Abb.20: Register “Power*

Bereich 1: "HTL [V]”

Gemessene Spannung in Volt an den Versorgungspins 9+10 der D-SUB-Buchse, siehe
Abschnitt 6.3.1.1, Seite 11, welche in der Regel HTL-Drehgeber aber auch geregelte
TTL-Drehgeber versorgt.

Bereich 2: "TTL [V]’

Gemessene Spannung in Volt an den Versorgungspins 11+12 der D-SUB-Buchse, siehe
Abschnitt 6.3.1.1, Seite 11, welche in der Regel TTL-Drehgeber und auch Sinus-Dreh-
geber versorgt.
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9. ABBILDUNGSVERZEICHNIS

Abb.1:

Abb.2:
Abb.3:
Abb.4:
Abb.5:
Abb.6:
Abb.7:
Abb.8:
Abb.9:

Abb.10:
Abb.11:
Abb.12:
Abb.13:
Abb.14:

Abb.15:
Abb.16:
Abb.17:
Abb.18:
Abb.19:
Abb.20:

Anzeige der Daten Uber ein Auswerteprogramm,

siehe Abschnitt 8, Seite 23. ........coeieiiieeeee e 3
Anzeige Menli [EBIBild 1 .......c.oovoviviecceeeeeeeeeee 14
Anzeige Menli IFEIBild 2 ........oooovovieeeeeeeeeeeeeeeeeeeee e 15
Anzeige Menli [EBIBild 3.........cccoveveveeciceeeeeececee e 15
Anzeige Menli [EBIBild 4@ .........cccoeueeeeeeeeeeeeeeeen, 15
Anzeige Menli [EBIBild 4D .........cooveveeiieeeeeeeeeeees 15
Taste ,Config“ und ,ESC”. ..o 17
Untermenl ,ENCODER  Bild 1.........oovvviiiieiiiiiiieeieeee e 17
Untermeni ,ENCODER" Bild 2..........oviiiiiiiiiiiiie e 17
Grafische Darstellung der Messwerte ............cocccvvveeeeeciniennnn. 18
Grafische Darstellung der Messwerte bei Fehler................... 18
Anzeige MenlU B2 ..., 19
Anzeige Menii [E8] bei geringer Drehzahl............cccccocvevennee... 20
Anzeige Menti [F8] bei Stillstand:

momentane Werte werden angezeigt ...........cccccceeviieeiiineenne 20
Anzeige Menl Version ohne AKKU .........coccveeeiiiieiiinenne, 21
Anzeige Menl Version mit AKKU.........cooiiiiiiiieee 21
Register “Settings”.......coooiiiei i 24
Register "Speed & Position”..........cccccooieiiiiiiiiicee e 26
Register “Pulses & Levels® ... 27
Register “POWET™ .........cooiiiee e 28
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