Bezpieczny Encoder

Rotacyjny czujnik wartosci absolutnej dla bezpiecznego po-
Zycjonowania.

Ten obrotowy czujnik absolutny moze wraz ze sterownikami
bezepieczeristwa Pluto stuzy¢ do okreslania pozycji. Przy-
daje sie to szczegdlnie w przypadku takiego sprzetu jak ro-
boty suwnice bramowe, roboty przemystowe, itd. Mecha-
nizm krzywki istniejacy w mimosrodowych prasach wato-
wych moze rowniez by¢ zastapiony przez obrotowy czujnik
absolutny do bezpeiczengo pozycjonowania. Czujniki do-
stepne s3 wersjach jedno i wielo obrotowych.

Do magistrali danych PlutoCAN mozna podtaczy¢ az do 16

Zastowanie:

Bezpieczna pozycja i okreslenie
predkosci przemieszczania sie
maszyny.

Cechy:

Wysoka rozdzielczos¢ katowa

Podtaczenie bezposrednio do
magistrali danych Pluto

Gotowe bloki funkcyjne

enkoderéw absolutnych. Pluto na szynie danych moze od-
czyta¢ wartosci czujnika, ktére s3 od$wiezane.

Przy pomocy specjalnego bloku funkcyjnego w kodzie PLC,
mozna projektowad rozwigzania dwukanatowe z czujnika-
mi. z tych wartosci uzytkownik moze uzyska¢ bezpieczne
wartosci dla pozydji i predkosci. To z kolei umozliwia nadzor
warunkéw pozycji i predkosci.

Enkodery absolutne to czujniki standardowe ze zmodyfiko-
wanym oprogramowaniem spetniajgcym wymogi bezpie-
czenstwa.

Przyktad aplikacji, w ktérej 2 czujniki zapewniaja okreslenie bezpiecznej pozycji w robocie suwnicy bramowej.
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Dane techniczne — Bezpieczny Enkoder Absolutny jednoo-

brotowy RSA 597

Producent:

Jokab Safety AB, Szwecja

Numer katalogowy:

20-070-36 RSA 597

Temperatura otoczenia

-40C..+70C

Temperatura, transport, przechowywanie

-30C..+70C

Klasa szczelnosci

IP-67 zgodnie z IEC 60529

Nasada watu

IP-66 zgodnie z IEC 60529

Wibracja ( 55 do 2000Hz)

<300 m/s2 zgodnie z IEC 60068-2-6

Wstrzas (6ms)

2,000 m/s2 zgodnie z IEC 60068-2-27

Material, obudowa

aluminium

Wykonczenie powierzchni

Malowana i chromowana lub anodowana

Ciezar

Okoto 300 g

Precyzja i Rozdzielczos¢

Rozdzielczos¢

13 bitéw, 8192 pozycji na obrét

Doktadnos¢

+1/2 LSB( skrajny prawy bit liczby)

Napiecie operacyjne

9-36 Vdc

Biegunowos¢ zabezpieczona

tak

Zabezpieczenie przeciwzwarciowe

tak

Predkos¢ szyny danych

5 kbit/s — 1 Mbit/s skonfigurowany fabry-
cznie na 500

Wejscie adresowe

Niski stan jako aktywny

Typ kodu

dwojkowy

Funkcje programowalne

Rozdzielczo$¢, pozycja 0

Kierunek, szybkos¢ magistrali danych

50 mA at 24V dc

Zuzycie pradu 50 mA na 24V dc
Maks. zuzycie pradu 100 mA
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Dane techniczne - bezpieczny Encoder RSA 698

Producent: Jokab Safety AB, Szwecja
Numer katalogowy 20-070-36 RSA 698
Temperatura otoczenia -40C..+70C

Temperatura, transport, przechowywanie | -30C..+70C

szczelnos¢ IP-67 zgodnie z IEC 60529
nasada watu IP-66 zgodnie z IEC 60529
Wibracja ( 55 do 2000Hz) <100 m/s2 zgodnie z IEC 60068-2-6 &
Wstrzas (6ms) 2,000 m/s2 zgodnie z IEC 60068-2-27 ’ N
Materiat, zamkniecie Aluminium
Obrébka powierzchni Anodowany
Ciezar Okoto 400 g
Precyzja i Rozdzielczos¢
Rozdzielczos¢ 25 bitdw, 13 bitdw, 8192 pozycji na obrét
12 bitéw, 4096 obrotow + 1 LSB (Least Significant Bit)
precyzja +1 LSB( skrajny prawy bit liczby)
Napiecie operacyjne 9-36 V dc
Biegunowos¢ zabezpieczona Tak
Zabezpieczenie przeciwzwarciowe Tak
Predkos¢ szyny danych 10 kbit/s - 1 Mbit/s
Typ kodu Dwojkowy
Funkcje programowalne Rozdzielczo$¢, pozycja 0

100 mA
Zuzycie pradu 50 mA na 24V dc
Maks. zuzycie pradu 100 mA
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Bezpieczny Encoder

Blok funkcyjny dla jedno-obrotowego urza-
dzenia kodujgcego wytwarzajgcego bez-
pieczna pozycje oraz wartosci predkosci z
dwoéch Encoderéw absolutnych.

Funkcja

Blok odczytuje iodswieza jeden Enco-
der. Wyjscie ,predkosci” jest przeciet-

na wartoscia dla predkosci, przy tem-
pie/ilosci ipulséw /10ms. W przypadku
pojawienia sie btedu wyjscie ,OK! usta-
wiane jest na zero. W niektérych aplika-
cjach wartosci,Pozycji”i ,Predkosci” sa
uzywane w potaczeniu z wyjsciem ,OK.”
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Opis wejs¢ i wyjsc

-AdrEncoderA: adres wezta/node address EnkoderaA

- AdrEncoderB: adres wezta/node Encodera B

-MaxDiff: Maksymalne dozwolone odchylenie wskazan enkoderdw
- Zsieg: liczba jednostek/obrot

-OK.: ustawiona, kiedy oba enkodery pracuja poprawnie, a war-
tosci pozycji znajduja sie w marginesie wyznaczonym przez,Ma-
xDiff”.

- Pozycja: wartosc¢ srednia wskazania obu enkoderdw

- Predkos¢: wartos¢ predkosci odswiezana co 10ms

- A: pozycja urzadzenia kodujgcego A. Nie moze by¢ uzywana w
programie PLC!

- B: pozycja urzadzenia kodujacego B. Nie moze by¢ uzywana w
programie PLC!

Uwaga! Wartosci pozycji z pojedynczych urzadzen bezpieczenstwa
sg dostepne tylko w celach wyregulowania i nie wolno stosowac
ich co celéw bezpieczenstwa.

Uwaga! W przypadku wystapienia btedu,Pozycja”=1,,,Pred-
kos$¢”=-32768, a wyjscie OK. zostanie zresetowane

Bezpieczny Encoder SaeErcodeivd Opis wejs¢ i wyjs¢

. -AdrEncoderA: adres wezta/node address urzadzenia koduja-
Wieloobrotowy e cego A
Funkcja bloku, bezpieczny Encoder Wielo- - AdrEncoderB: adres wezta/node address urzadenia kodujace-
obrotowy ktéra generuje pozycje bezpiecz- PP goB
na oraz wartosci predkosci z dwéch abso- B T -MaxDiff: Maksymalne dozwolone odchylenie pomiedzy urza-
lutnych urzadzen kodujgcych. Wymagany dzeniami kodujacymi (maks. 2% przyrostéw na obrot)
jest firmware PLUTO w wersji 2.4.4 lub wyz- _ e B - Liczba przyrostéw na obrét): liczba przyrostéw/jeden petny
szej. o obrot
Funkcja -OK.: ustawiona, kiedy urzadzenia kodujace pracuja popraw-
Blok czyta i ocenia dwa Encodery absolut- L | B nie, a wartosci pozycji znajduja sie w marginesie wyznaczonym
ne . Przecietna warto$¢ dla dwoch czujni- przez,MaxDiff".
kéw jest obliczana i wysytana do wyjécia - Pozycja: wartos¢ pozycji dla uktadu bezpieczefstwa
Pozycja” Wyjscie ,predkosci” jest przeciet- al- - Predkos$¢: wartosci predkosci odswiezana co 10ms
na wartoscia dla predkosci, przy tempie/ - A: pozycja urzadzenia kodujgcego A. Nie moze by¢ uzywana
rate pulséw /10ms. Blok kontroluje czy war- w programie PLC!
tosci pozycji urzadzania kodujgcego nie - B: pozycja urzadzenia kodujgcego B. Nie moze by¢ uzywana
réznia sie o0 wiecej niz o wartosci wejscia w programie PLC!
okreslone przez,MaxDiff". W przypadku po-
jawienia sie btedu wyjécie ,OK” ustawiane
jest na zero. W niektérych aplikacjach war-
tosci,,Pozycji”i,Predkosci” sa uzywane w
potaczeniu z wyjsciem ,OK
Blok Krzywek EncoderCam Opis wej$¢ i wyjé¢
Blok funkcyjny dla elektronicznej/virtualnej - PozReg: Wejscie dla wartosci pozycji
przektadni krzywkowej —EEs i -MinPos: minimalne ograniczenie wartosci

- MaksPos: maksymalne ograniczenie wartosci
Funkcja .
Wyjscie Q jest uaktywniane, jezeli wartosci —jE wartos¢ z przedziatu Min-Max okresla stan/pozycje enkoderéw
rejestru wejscia ,PozReg” znajduja sie w gra- kiedy na wyjécie Q wystawiany jest stan "1"
nicach pomiedzy ,MinPos” oraz ,MaksPos". _
Uwagal Istnieje mozliwos¢ specyfikacji war- =
tosci okreslajacej pozycje zero czujnika.
Pozycja<0 nie jest dopuszczalna.
Przykfad: Jezeli MinPoz = 3000 a
MaksPos+200, Q jest aktywowane wte-
dy, gdy pozycja jest wieksza niz 2999 lub
mniejsza niz 201.
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