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MOTOR-FEEDBACK SISTEMLERI

SRS50-HFA0-K21

SIPARIŞ BILGILERI

Tip Stok no.

SRS50-HFA0-K21 1037067

Diğer cihaz modelleri ve aksesuarlar için bkz. www.sick.com/SRS_SRM50

   
Resimler farklı olabilir

AYRINTILI TEKNIK BILGILER

ÖZELLIKLER

Teslimat Kapsamı Tork desteği veya servo flanşlar için montaj vidaları teslimat kapsamına dahil değildir.

EMNIYET TEKNIĞI PARAMETRELERI

MTTF
D
 (tehlike oluşturan bir devre dışı kalma duru-

munda kadar ortalama süre)
235 yıl (EN ISO 13849) 

1)

1)

 Bu ürün standart bir üründür, makine direktiflerinde tanımlanmış güvenli kompanent içermez. Yapı elemanlarının nominal yük bazlı hesaplaması, ortalama ortam sıcaklığı 60 °C, kullanım sıklığı 8760 h/a. Bütün elektronik

devre dışı kalma durumları tehlikeli devre dışı kalma olarak kabul edilir. Ayrıntılı bilgi için bakınız Doküman No. 8015532.

PERFORMANS

Devir başına sinüs/cosinüs periyotları 1.024

Mutlak tespit edilebilir devir sayısı 1

Toplam adım sayısı 32.768

Ölçme adımı 0,3 ″ Sinüs/cosinüs sinyallerinin örn. 12 Bit ile enterpolasyonu durumunda

İntegral doğrusal olmama Typ. ± 45 ″, Sinüs/kosinüs sinyallerinin değerlendirmesinde hata sınırları, gerilimi alınmış tork desteğin-
de

Diferansiyel doğrusal olmama ± 7 ″

Çalışma devir sayısı ≤ 6.000 min⁻¹, Mutlak pozisyona kadar güvenilir şekilde gerçekleştirilebilen

Mevcut bellek alanı 128 Byte

Sistem hassasiyeti ± 52 ″

ARAYÜZLER

Mutlak değer için kod türü Ikili

Kod dizisi Milin dönmesinde, artan. Saat yönüne göre “A” yönüne bakarak (boyutsal çizime bakınız), Milin saat yö-
nünde “A" yönüne bakacak şekilde döndürülmesi durumunda (boyutsal çizime bakınız)

İletişim arayüzü HIPERFACE®
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ELEKTRIK

Bağlantı tipi Erkek konnektör, 8 pin, radyal

Besleme Gerilimi 7 V DC ... 12 V DC

Tavsiye edilen gerilim kaynağı 8 V DC

Akım tüketimi 80 mA 
1)

Sinüs/cosinüs sinyalleri için çıkış frekansı ≤ 200 kHz
1)

 Yüksüz.

MEKANIK

Mil tipi Konik mil

Flanş türü / tork desteği Yaylı sac desteği, Yaylı sac desteği

Ölçüler/boyutlar Boyutsal çizimine bakınız

Ağırlık ≤ 0,2 kg

Rotorun atalet momenti 10 gcm²

Çalışma devir sayısı ≤ 12.000 min⁻¹

Açısal ivme ≤ 200.000 rad/s²

İşletme torku 0,2 Ncm

Çalışmaya başlama torku + 0,4 Ncm

İzin verilen statik mil hareketi ± 0,5 mm, radyal
± 0,75 mm, düz

İzin verilen dinamik mil hareketi ± 0,1 mm, radyal
± 0,2 mm, düz

Dönme eksenine dik açı hareketi, statik ± 0,005 mm/mm

Dönme eksenine dik açı hareketi, dinamik ± 0,0025 mm/mm

Bilya yatağının çalışma süresi 3,6 x 10
9
 tur

ORTAM VERILERI

Çalışma sıcaklığı aralığı –30 °C ... +115 °C

Depolama sıcaklığı aralığı –40 °C ... +125 °C, Ambalajsız

Bağıl nem/buğulanma 90 %, Çiğlenmeye izin verilmez

Darbelere karşı direnç 100 g, 10 ms, 10 ms (EN 60068-2-27 uyarınca)

Titreşimlere karşı direncin frekans aralığı 20 g, 10 Hz ... 2.000 Hz (EN 60068-2-6)

EMVC EN 61000-6-2 ve EN 61000-6-3 uyarınca 
1)

Koruma sınıfı IP40, Erkek konnektör karşılığı takılı olduğunda (IEC 60529)
1)

 Motor Feedback Sistemi elektrik ileten bir gövdeye takılıyken, bir kablolama kılıfı üzerinden motor regülatörünün merkezi topraklama noktasıyla birleşiyorsa, elekromanyetik uyumluluk belirtilen normları uygun şekilde kar-

şılar. Gerilim kaynağının GND (0 V) bağlantısı orada aynı şekilde toprakla birleştirilmiştir. Başka kılıf konseptlerinin kullanımında kullanıcı kendi testlerini yapmalıdır.

SERTIFIKALAR

EU declaration of conformity

UK declaration of conformity

ACMA declaration of conformity

Moroccan declaration of conformity

China RoHS

Information according to Art. 3 of Data Act (Regulati-
on EU 2023/2854)
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TEKNIK ÇIZIM YAY SACI DESTEĞI, KONIK MIL
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Cylinder screw
Torx 15

A

1

Ölçüler mm cinsindedir
ISO 2768-mk uyarınca genel toleranslar
① çalışma sıcaklığı ölçüm noktası

ANSCHLUSSBELEGUNG

1 5

2 6

3 7

4 8

PIN Sinyal Damarların rengi (kablo bağlantısı) Açıklama

1 U
S

Kırmızı Besleme Gerilimi

2 GND Mavi Şasi bağlantısı

3 REFSIN Kahverengi Proses verileri kanalı

4 REFCOS Siyah Proses verileri kanalı

5 Veriler + Gri veya sarı Parametre kanalı RS 485

6 Veriler - Yeşil veya mor Parametre kanalı RS 485

7 + SIN Beyaz Proses verileri kanalı

8 + COS Pembe Proses verileri kanalı

DIYAGRAMLAR MILIN SAAT YÖNÜNDE “A” YÖNÜNE BAKACAK ŞEKILDE DÖNDÜRÜLMESI DURUMUNDA SINYAL AKIŞI (BOYUTSAL
ÇIZIME BAKINIZ)1 DÖNGÜ = 360 ° : 1024
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DIYAGRAMLAR PROSES KANALININ SINYAL SPESIFIKASYONU

Milin saat yönünde “A” yönüne bakacak şekilde döndürülmesi durumunda sinyal akışı (boyutsal çizime bakınız)
1 döngü = 360 ° : 1024

KULLANIM BILGISI TIPE ÖZEL AYARLAR

Type-specific settings SRS SRM

Model ID (command 52h) 22h 27h

Free E
2PROM [bytes] 128/1.792 128/1.792

Address 40h 40h

Mode_485 E4h E4h

Codes 0 to 3 55h 55h

Counter 0 0
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KULLANIM BILGISI HIPERFACE® IÇIN DURUM MESAJLARINA GENEL BAKIŞ

Status code Description SRS SRM

Error type 00h The encoder has not detected any faults ■ ■

Initialization 01h Incorrect alignment data ■ ■

02h Incorrect internal angular offset ■ ■

03h Data field partitioning table destroyed ■ ■

04h Analog limit values not available ■ ■

05h Internal I2C bus inoperative ■ ■

06h Internal checksum error ■ ■

Protocol 07h Encoder reset occurred as a result of program monitoring ■ ■

09h Parity error ■ ■

0Ah Checksum of transmitted data is incorrect ■ ■

0Bh Unknown command code ■ ■

0Ch Number of transmitted data is incorrect ■ ■

0Dh Transmitted command argument is not allowed ■ ■

Data 0Eh The selected data field may not be written to ■ ■

0Fh Incorrect access code ■ ■

10h Size of specified data field cannot be changed ■ ■

11h Specified word address lies outside the data field ■ ■

12h Access to non-existent data field ■ ■

Position 01h Analog signals outside specification ■ ■

1Fh Speed too high, no position formation possible ■ ■

20h Singleturn position unreliable ■ ■

21h Multiturn position error ■

22h Multiturn position error ■

23h Multiturn position error ■

Other 1Ch Value monitoring of the analog signals (process data) ■ ■

1Dh Transmitter current critical or P2RAM-Error ■ ■

1Eh Encoder temperature critical ■ ■

08h Counter overflow ■ ■

For more information on the interface see HIPERFACE® 
- description, part no. 8010701

KULLANIM BILGISI KARAKTERISTIK DEĞERLER BELIRTILEN TÜM ORTAM KOŞULLARI IÇIN GEÇERLIDIR

Signal Values/unit

Signal peak, peak VSS of SIN, COS 0.9 V … 1.1 V

Signal offset REFSIN, REFCOS 2.2 V … 2.8 V
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KULLANIM BILGISI HIPERFACE® IÇIN DESTEKLENEN KOMUTLARA GENEL BAKIŞ

SRS SRM

Command byte Function Code 01) Comments Comments

42h Read position 15 bit 27 bit

43h Set position ■

44h Read analog value
Channel number 

F0H 48h

Channel number 

F0H 48h

Temperature [°C] Temperature [°C]

46h Read counter

47h Increment Counter

49h Delete counter ■

4Ah Read data

4Bh Store data

4Ch Determine status of a data field

4Dh Create data field

4Eh Determine available memory area

4Fh Change access code

50h Read encoder status

52h Read out type label
Encoder type = 

22h

Encoder type = 

27h

53h Encoder reset

55h Allocate encoder address ■

56h Read serial number and program version

57h Configure serial interface ■

1) The commands thus marked include the parameter "Code 0". Code 0 is a byte inserted into the protocol to provide additional 

protection of vital system parameters against accidental overwriting. When the device is supplied, "Code 0" = 55h.

Daha fazla bilgi, uygun aksesuarlar, uygulama örnekleri ve CAD ölçü modelleri, kullanım kılavuzları ve yazı-
lım gibi indirmeler için bkz.: www.sick.com/1037067
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SICK AG 
WALDKIRCH 
GERMANY 
SICK.COM

BIR BAKIŞTA  
SICK

SICK, endüstriyel otomasyon alanında akıllı sensör çözümleri ve 
entegre çözümler sunan, dünya genelinde lider bir teknoloji şirketidir. 
Teknolojilerimiz küresel standartlar belirler ve endüstriyel proseslerinizi 
hem lojistik hem de üretim alanında daha verimli, daha güvenli ve daha  
sürdürülebilir hale getirir. 

SICK, sensör zekasını sektör bilgisi ve sertifikalı danışmanlık hizmet­
leriyle birleştirir. Ölçeklenebilir ve özel olarak tasarlanmış otomasyon  
çözümleri için ideal bir temel sunuyor ve tüm değer zinciri boyunca  
katma değer oluşturuyoruz. Müşterilerimizle olan yakın iş birliğimiz  
yalnızca bir sözden ibaret değildir: Birlikte verimliliği artırır, kaliteyi 
yükseltir, sağlık ile güvenliği korur ve geleceği kalıcı şekilde güvence 
altına alırız. Tüm bunları empati ve güven çerçevesinde yaparız.

1946 yılından bu yana SICK, tutku ve öncü ruhla yenilikçi teknolojiler 
geliştirmektedir. Yaklaşık 40 ülkedeki küresel ağı sayesinde SICK 
dünya çapında faaliyet göstermektedir ve her zaman size yakındır. 
Şirketin genel merkezi, Almanya’nın Freiburg yakınlarındaki 
Waldkirch’tedir. Müşterilerimiz, yerel ve küresel gereksinimlere ilişkin 
bilgi birikimimizden faydalanır; biz de bu gereksinimleri ihtiyaca özel 
çözümlere dönüştürürüz.




