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MOTOR-FEEDBACK SISTEMLERI

SFM60-HKBB4K02

SIPARIS BILGILERI

Tip Stok no.
SFM60-HKBB4K02 Talep Uzerine

Diger cihaz modelleri ve aksesuarlar igin bkz. www.sick.com/SFS_SFM&0

Resimler farkli olabilir

AYRINTILI TEKNIK BILGILER

OZELLIKLER

Teslimat Kapsami Tork destedi igin kullanilan M3 montaj vidalari teslimat kapsamina dahil degildir.

EMNIYET TEKNIGI PARAMETRELERI

MTTF (tehlike olusturan bir devre digi kalma duru- 230 yiL (EN ISO 13849) K
munda kadar ortalama siire)

n
Bu uriin standart bir Uriindiir, makine direktiflerinde tanimlanmis giivenli kompanent icermez. Yapi elemanlarinin nominal yiik bazli hesaplamasi, ortalama ortam sicakligi 60 °C, kullanim siklig1 8760 h/a. Biitiin elektronik
devre disi kalma durumlari tehlikeli devre disi kalma olarak kabul edilir. Ayrintili bilgi i¢in bakiniz Dokiiman No. 8015532.

PERFORMANS

Devir basina sinis/cosinis periyotlari 1.024

Mutlak tespit edilebilir devir sayisi 4.096

Toplam adim sayisi 134.217.728

Olgcme adimi 0,3 ” Sinlis/cosinlis sinyallerinin 6rn. 12 Bit ile enterpolasyonu durumunda
integral dogrusal olmama Typ. = 457, Sinuis/kosinus sinyallerinin degerlendirmesinde hata sinirlari, gerilimi alinmis tork destegin-

de

Diferansiyel dogrusal olmama + 77 Bir sinlis/kosinils periyodunun dogrusal olmama durumu

Calisma devir sayisi < 6.000 min~", Mutlak pozisyona kadar giivenilir sekilde gerceklestirilebilen
Mevcut bellek alani 1.792 Byte

Sistem hassasiyeti +52”
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MOTOR-FEEDBACK SISTEMLERI - SFM60-HKBB4KO02

ARAYUZLER
Mutlak deger icin kod tuir Ikili
Kod dizisi Artan, Milin saat yoniinde “A" yoniine bakacak sekilde dondiiriilmesi durumunda (boyutsal gizime baki-
niz)
iletigim araylzi HIPERFACE®
ELEKTRIK
Baglanti tipi Erkek konnektor, M12, 8 pin, radyal
Besleme Gerilimi 7VDC..12VDC
Tavsiye edilen gerilim kaynagdi 8VDC
Akim tiiketimi < 80 mA (Yiksiiz)
Sinilis/cosinis sinyalleri icin cikis frekansi <200 kHz
MEKANIK
Mil tipi Blind hollow saft
Mil capi 8 mm

Mil malzemesi
Flans malzemesi
Govde malzemesi

Flang tiirli / tork destegi

Olgiiler/boyutlar Boyutsal ¢izimine bakiniz
Agirtik =0,25kg

Rotorun atalet momenti 40 gcm?

Calisma devir sayisi <9000 min-""

Acisal ivme < 500.000 rad/s?
Isletme torku 0,6 Ncm (+20 °C)

Calismaya baslama torku

izin verilen statik mil hareketi
izin verilen dinamik mil hareketi

Bilya yataginin calisma siiresi 36x10 tur

3
Calisma sicakligi araligi tasarlanirken 1.000 dak™' degerinde 3,3 K'lik kendiliginden i1sinmaya dikkat edin.

ORTAM VERILERI

Calisma sicakligi araligi

Depolama sicakligr araligi

Bagil nem/bugulanma

Darbelere karsi direnc

Titresimlere karsi direncin frekans araligi

Paslanmaz celik

Basingli ginko dokiim
Aliminyum dokim

Ttork destegi (BEF-DSO5XFX)

+ 0,8 Ncm (+20 °C)

+ 0,3 mm, radyal
+ 0,5 mm, diiz

+ 0,1 mm, radyal
+ 0,2 mm, diiz

-40°C..+N5°C

-40 °C ... +115 °C, Ambalajsiz

90 %, Ciglenmeye izin verilmez

100 g, 6 ms (EN 60068-2-27 uyarinca)
209,10 Hz ... 2.000 Hz (EN 60068-2-6)

EMVC EN 61000-6-2 ve EN 61000-6-3 uyarinca "
Koruma sinifi IP65, Monte edilmis halde (IEC 60529)

W
Motor Feedback Sistemi elektrik ileten bir gévdeye takiliyken, bir kablolama kilifi izerinden motor regilatériiniin merkezi topraklama noktasiyla birlesiyorsa, elekromanyetik uyumluluk belirtilen normlari uygun sekilde kar-

silar. Gerilim kaynaginin GND (O V) baglantisi orada ayni sekilde toprakla birlestirilmistir. Bagka kilif konseptlerinin kullaniminda kullanict kendi testlerini yapmalidir.
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TEKNIK CIZIM BLIND HOLLOW SAFT, ERKEK KONNEKTOR - STANDART SISTEM

A
e
45.5 (1.79)
9.4 (0.37) 72103 (2.83)
3.4 (0.13) 2.5(0.10)

‘ @ 3.2+0-1(0.13)

— -

@ XF7

47 (1.85)
@ 63+0.2 (2.48)

‘ min. 15 (0159)

max. 42 (1.65)

Olciiler mm cinsindedir
DIN ISO 2768-mk uyarinca genel toleranslar
@ Tork desteginin boyutsal gizimi ceside gére degisebilir. Tork desteginin boyutsal ¢izimini liitfen dikkate alin.

TEKNIK CIZIM

@ 80 (3.15)

@ 32.5-03
(1.28)

b

10.8+0.03
(0.43)

@ 52+34 (2.05)

@ 72:0.3 (2.83)
Olciiler mm cinsindedir
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MOTOR-FEEDBACK SISTEMLERI - SFM60-HKBB4KO02

MONTAJ SABLONLARI SECENEK 4
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ANSCHLUSSBELEGUNG TAKMA TARAFI GORUNUMU M12 ERKEK KONNEKTOR
5 8
6 4
7 3
1 2
PIN Sinyal Aciklama
1 REFSIN Proses verileri kanali
2 + SIN Proses verileri kanali
3 REFCOS Proses verileri kanali
4 +COS Proses verileri kanali
5 Veriler + Parametre kanali RS 485
6 Veriler - Parametre kanali RS 485
7 GND Sasi baglantisi
8 U, Besleme Gerilimi
Govde Blendaj Ekran, enkoder gévdesine baglidir
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DIYAGRAMLAR PROSES KANALININ SINYAL SPESIFIKASYONU
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Milin saat yoniinde “A” yonline bakac

1doéngii =360 °

11024

KULLANIM BILGISI HIPERFACE® ICIN DURUM MESAJLARINA GENEL BAKIS

Error type

Initialization

Protocol

Data

Position

Other

Status code

00h
01h
02h
03h
04h
05h
06h
07h
09h
0Ah
0Bh
0Ch
0Dh
OEh
OFh
10h
11h
12h
01h
1Fh
20h
21h
22h
23h
1Ch

1Dh

1Eh
08h

Description

The encoder has not detected any faults
Incorrect alignment data
Incorrect internal angular offset
Data field partitioning table destroyed
Analog limit values not available
Internal 12C bus inoperative
Internal checksum error
Encoder reset occurred as a result of program monitoring
Parity error
Checksum of transmitted data is incorrect
Unknown command code
Number of transmitted data is incorrect
Transmitted command argument is not allowed
The selected data field may not be written to
Incorrect access code
Size of specified data field cannot be changed
Specified word address lies outside the data field
Access to non-existent data field
Analog signals outside specification
Speed too high, no position formation possible
Singleturn position unreliable
Multiturn position error
Multiturn position error
Multiturn position error
Value monitoring of the analog signals (process data)
Transmitter current critical (contamination, transmitter
breakage)
Encoder temperature critical
Counter overflow

For more information on the interface see HIPERFACE® - description, part no. 8010701
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MOTOR-FEEDBACK SISTEMLERI - SFM60-HKBB4KO02

KULLANIM BILGISI HIPERFACE® ICIN DESTEKLENEN KOMUTLARA GENEL BAKIS

SFS SFM
Command byte Function Code0 " Comment Comment
42h Read position n
43h Set position
44h Read analog value Channel number 48h Channel number 48h
Temperature [°C] Temperature [°C]
46h Read counter
47h Increase 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 = 22h
53h Encoder reset
55h Allocate encoder address [
56h Read serial number and program version
57h Configure serial interface [

Y 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.

KULLANIM BILGISI TIPE OZEL AYARLAR

SFS SFM
Model ID (command 52h) 22h 27h
Free E2PROM [bytes] 128/1.792 128/1.792
Address 40h 40h
Mode_485 E4h E4h
Codes 0 to 3 55h 55h
Counter 0 0

KULLANIM BILGISI KARAKTERISTIK DEGERLER BELIRTILEN TUM ORTAM KOSULLARI ICIN GECERLIDIR

Signal Values/unit
Signal peak, peak Vg of SIN, COS 09V..11V
Signal offset REFSIN, REFCOS 22V..2.8V
176
Daha fazla bilgi, uygun aksesuarlar, uygulama érnekleri ve CAD 6l¢ii modelleri, kullanim kilavuzlari ve yazi- E .?;L%
lim gibi indirmeler igin bkz.: www.sick.com/SFS/SFM60 IhEI T
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Sensor Intelligence

BIR BAKISTA
SICK

SICK, endiistriyel otomasyon alaninda akilli sens6r ¢oziimleri ve
entegre ¢oziimler sunan, diinya genelinde lider bir teknoloji sirketidir.
Teknolojilerimiz kiiresel standartlar belirler ve endistriyel proseslerinizi
hem lojistik hem de Uretim alaninda daha verimli, daha giivenli ve daha
sirdurulebilir hale getirir.

SICK, sensor zekasini sektor bilgisi ve sertifikall danismanlik hizmet-
leriyle birlestirir. Olceklenebilir ve &zel olarak tasarlanmis otomasyon
¢cOziumleriigin ideal bir temel sunuyor ve tiim deger zinciri boyunca
katma deger olusturuyoruz. Misterilerimizle olan yakin is birligimiz
yalnizca bir s6zden ibaret degildir: Birlikte verimliligi artirir, kaliteyi
ylkseltir, saglik ile glivenligi korur ve gelecegi kalici sekilde glivence
altina alinz. Tum bunlari empati ve given ¢ergevesinde yapariz.

1946 yilindan bu yana SICK, tutku ve oncii ruhla yenilik¢i teknolojiler
gelistirmektedir. Yaklasik 40 (ilkedeki kiiresel agi sayesinde SICK
diinya capinda faaliyet gostermektedir ve her zaman size yakindir.
Sirketin genel merkezi, Almanya’nin Freiburg yakinlarindaki
Waldkirch’tedir. Misterilerimiz, yerel ve kiiresel gereksinimlere iligkin
bilgi birikimimizden faydalanir; biz de bu gereksinimleri ihtiyaca 6zel
¢ozlimlere dénustiruriz.





