Encoder HEDL 5540 500 Impulse, 3 Kanal, mit Line Driver RS 422

Zyklus C = 360°e

Puls P = 180°e
30 18.3 max. ' i
UHigh l
: | r Kanal A
. /L-_P\ U ULow . o,
; | Phasenverschiebung | ® 90°e,
EREN " [
S i Kanal B
E i /
ULow
“ UHigh
- i Kanal |
: ULow (Index)
2
s3 sS4 S1 S2  |s1.4=90%

As <45°%

Drehrichtung cw (Definition cw S. 68)

I | agerprogramm Artikelnummern

[ ] Standardprogramm
110512 110514 10516 | 110518 [ Xdrives |

Sonderprogramm (auf Anfrage)

Impulszahl pro Umdrehung 500 500 500 500 500
Anzahl Kanale 3 3 3 3 3
Max. Impulsfrequenz (kHz) 100 100 100 100 100
Max. Drehzahl (min-) 12000 12000 12000 12000 12000
Wellendurchmesser (mm) 3 4 6 8 2-4

maxon Baukastensystem

+ Motor Seite  + Getriebe Seite  + Bremse Seite Gesamtlange [mm] / ® siehe Getriebe

RE 25 134/136 75.3

RE 25 134/136 GP 26/GP 32 381/383 °

RE 25 134/136 KD 32,1.0 - 4.5 Nm 394 °

RE 25 134/136 GP 32,0.75-6.0 Nm  384/387 °

RE 25 134/136 GP32S 416-421 °

RE 25,20 W 135 63.8

RE 25,20 W 135 GP 22,05Nm 375 ]

RE 25,20 W 135 GP 26/GP 32 381/383 °

RE 25,20 W 135 KD 32,1.0-4.5Nm 394 ]

RE 25,20 W 135 GP32,0.75-6.0Nm  384/387 °

RE 25,20 W 135 GP32S 416-421 °

RE 25,20 W 135 AB 28 519 94.3

RE 25,20 W 135 GP 26/GP 32 381/383 AB 28 519 .

RE 25,20 W 135 KD 32,1.0-4.5Nm 394 AB 28 519 °

RE 25,20 W 135 GP32,0.75-6.0Nm  384/387 AB 28 519 ]

RE 25,20 W 135 GP32Ss 416-421 AB 28 519 °

RE 25,20 W 136 AB 28 519 105.8

RE 25,20 W 136 GP 26/GP 32 381/383 AB 28 519 °

RE 25,20 W 136 KD 32,1.0-4.5Nm 394 AB 28 519 °

RE 25,20 W 136 GP32,0.75-6.0Nm  384/387 AB 28 519 °

RE 25,20 W 136 GP32Ss 416-421 AB 28 519 ]

RE 30,15 W 137 88.8

RE 30,15 W 137 GP32,075-45Nm 385 °

RE 30,60 W 138 88.8

RE 30,60 W 138 GP32,0.75-6.0Nm  383-390 ]

RE 30,60 W 138 KD 32,1.0-4.5 Nm 394 °

RE 30,60 W 138 GP32S 416-421 ]

RE 35,90 W 139 91.7

RE 35,90 W 139 GP32,0.75-80Nm  383-391 °

RE 35,90 W 139 GP42,30-150Nm 396

RE 35,90 W 139 GP32S 416-421

RE 35,90 W 139 AB 28 519 124.3

RE 35,90 W 139 GP32,0.75-80Nm  383-391AB 28 519 .

RE 35,90 W 139 GP42,30-150Nm 396 AB 28 519 °

RE 35,90 W 139 GP32s 417-421 AB 28 519 ]
Pinbelegung Anschlussbeispiel

Versorgungsspannung Vcc 5V x10% 1 NG - - -
Typische Stromaufnahme 55 mA 2 1 2 Veo @ - - - - E';i{fﬁi‘:i’.cs;
Ausgangssignal_ EIA Standard RS 422 EE 3 GND ﬁ —_—— - : é"ﬁ?;‘f?s
\';(;rwendeter -|:'relbber: o 98)8261_‘&83?1 ~ XX g Eé%m x 5 - AM 26 LS 32
asenverschiebung e + 45°% 2 = = =

Signalanstiegszeit E EE ] ? &:22:% @ R rl—l_l
(typisch, bei C, = 25 pF, R_ = 2.7 kQ, 25°C) 180 ns XX 8 Kanal B 3 _— —

Signalabfallzeit | —— EE 18 &222: :}:zgg; g

(typisch, bei C_ = 25 pF, R. = 2.7 kQ, 25°C) 40 ns 10 9 S - - - - _|—|_r
Indexpulsbreite 90°% Steckertyp DIN 41651/ R
Betriebstemperaturbereich -40...+100°C EN 60603-13 - - = :
Tragheitsmoment der Impulsscheibe <0.6 gcm? Flachbandkabel AWG 28

Max. Winkelbeschleunigung 250000 rad s - - - = | |
Strom pro Kanal +20 mA _J:|= ) }
Das Indexsignal I ist synchronisiert mit Kanal A und B. Abschlusswiderstand R = typisch 120 Q
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Encoder HEDL 5540 500 Impulse, 3 Kanal, mit Line Driver RS 422

Zyklus C = 360°e

I

I |agerprogramm Artikelnummern

[ 1 standardprogramm
110512 110514 10516 | 110518 [ Xdrives |

Puls P = 180°e
30 18.3 max.
UHigh l
I = Kanal A
| Low
% KS\ Phasenverschiebung | 2 90°¢
g W UHigh
o B i l Kanal B
Ty i )
o) ULow
“ UHigh
PIN 11D 4 Kanal |
§ ULow (Index)
s3 S4 S1 sz [s1.4=90%
° As < 45°%

Drehrichtung cw (Definition cw S. 68)

Sonderprogramm (auf Anfrage)

Impulszahl pro Umdrehung 500 500 500 500 500
Anzahl Kanale 3 3 3 3 3
Max. Impulsfrequenz (kHz) 100 100 100 100 100
Max. Drehzahl (min-) 12000 12000 12000 12000 12000
Wellendurchmesser (mm) 3 4 6 8 2-4

‘ -] >

‘ Gesamtldnge

Gesamtlange ‘

maxon Baukastensystem

+ Motor Seite  + Getriebe Seite  + Bremse Seite Gesamtlange [mm] / ® siehe Getriebe

RE 40,25 W 140 91.7

RE 40,150 W 141 91.7

RE 40,150 W 141 GP42,30-150Nm 396 °

RE 40,150 W 141 GP52,40-300Nm 401 °

RE 40,150 W 141 AB 28 519 124.3

RE 40,150 W 141 GP42,30-150Nm 396 AB 28 519 o

RE 40,150 W 141 GP52,40-300Nm 401 AB 28 519 °

RE 50,200 W 142 128.7

RE 50,200 W 142 GP52,40-300Nm 402 °

RE 50,200 W 142 GP62,80-500Nm 403 .

RE 65, 250 W 143 1573

RE 65, 250 W 143 GP 81,20.0-120.0 Nm 404 °

A-max 26 161-164 631

A-max 26 161-164 GP26,0.75-45Nm 381 °

A-max 26 161-164 GS 30/GP 32 382/385 .

A-max 26 161-164 GP32,0.75-6.0Nm  384/387 o

A-max 26 161-164 GS 38,01-0.6 Nm 395 °

A-max 26 161-164 GP32S 416-421 o

A-max 32 166 823

A-max 32 166 GP32,0.75-60Nm  383-388 o

A-max 32 166 GS 38,01-0.6 Nm 395 °

A-max 32 166 GP32S 416-421 o

EC 32,80 W 228 784

EC 32,80 W 228 GP32,0.75-60Nm  383-390 o

EC32,80W 228 GP32S 416-421 ]

EC 40,1770 W 229 1034

EC 40,1770 W 229 GP42,30-150Nm 396 °

EC 40,1770 W 229 GP52,40-300Nm 401 °

Versorgungsspannung Vcc 5V +10% - E—
Typische Stromaufnahme 55 mA 1 NG § Vee Empfohlens IC's:
Ausgangssignal EIA Standard RS 422 2 |B-|Z|E 1 2 v g o -MC sdge
verwendeter Treiber: DS26LS31 3 GND 2 -AM 26 LS 32
Phasenverschiebung ® 90°% + 45°% Pz 4 NC. 2 Kanal® miigl
Signalanstiegszeit Dz ] g &222: 2 @ R }
(typisch, bei C, = 25 pF, R, = 2.7 kQ, 25°C) 180 ns EE 7 KanalB ; Kanal A

Signalabfallzeit HX g &:22: TB“ndex) g ~

(typisch, bei C_ = 25 pF, R, = 2.7 kQ, 25°C) 40 ns 10" &=F 9 10 Kanall(index) f KanalB _|_|_|'
Indexpulsbreite 90°% R >
Betriebstemperaturbereich -40...+100°C Eﬁaggsé%/g [ius\j 41651/ Kanal B

Tragheitsmoment der Impulsscheibe =< 0.6 gcm? - ,

Ma?(. Winkelbeschleunigung 250000 rgd s? Flachbandkabel AWG 28 Kanal J-l_
Strom pro Kanal +20 mA Kanal | R

Das Indexsignal I ist synchronisiert mit Kanal A und B. Abschlusswiderstand R = typisch 120 Q
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Encoder HEDL 5540 500 Impulse, 3 Kanal, mit Line Driver RS 422

Zyklus C = 360°e

Puls P = 180°¢
30 18.3 max. ‘ ]
UHigh l
: | r Kanal A
. /L-_P\ L ULow . °,
; | Phasenverschiebung | ® 90°€,
R Urin [
S i Kanal B
3 | I
ULow
“ UHigh
- i Kanal |
: ULow (Index)
=
sz sS4 s1 Sz |S1.4=90%
As <45°%

Drehrichtung cw (Definition cw S. 68)

I | agerprogramm Artikelnummern

[ ] Standardprogramm
110512 110514 10516 | 110518 | Xdrives |

Sonderprogramm (auf Anfrage)

Impulszahl pro Umdrehung 500 500 500 500 500
Anzahl Kanale 3 3 3 3 3
Max. Impulsfrequenz (kHz) 100 100 100 100 100
Max. Drehzahl (min-t) 12000 12000 12000 12000 12000
Wellendurchmesser (mm) 3 4 6 8 2-4

‘ Gesamtlange ‘ Gesamtlange ‘ >

maxon Baukastensystem

+ Motor Seite  + Getriebe Seite  + Bremse Seite Gesamtlange [mm] / ® siehe Getriebe

EC-max 30,40 W 240 62.7

EC-max 30, 40 W 240 GP32,1.0-8.0Nm  388/391 .

EC-max 30,40 W 240 KD 32,1.0-45Nm 394 o

EC-max 30, 40 W 240 GP32S 416421 o

EC-max 30,40 W 240 AB 20 516 98.2

EC-max 30, 40 W 240 GP32,1.0-8.0Nm  388/391 AB 20 516 .

EC-max 30, 40 W 240 KD 32,1.0-45Nm 394 AB 20 516 o

EC-max 30, 40 W 240 GP32S 416421 AB 20 516 °

EC-max 30,60 W 241 84.7

EC-max 30, 60 W 241 GP32,1.0-8.0Nm  388/391 °

EC-max 30, 60 W 241 KD 32,1.0-45Nm 394 o

EC-max 30, 60 W 241 GP42,3.0-15.0Nm 397 .

EC-max 30, 60 W 241 AB 20 516 120.2

EC-max 30, 60 W 241 GP32,1.0-8.0Nm  388/391 AB 20 516 .

EC-max 30, 60 W 241 KD 32,1.0-45Nm 394 AB 20 516 o

EC-max 30, 60 W 241 GP42,3.0-15.0Nm 397 AB 20 516 o

EC-max 40,70 W 242 81.4

EC-max 40,70 W 242 GP42,3.0-15.0Nm 397 °

EC-max 40,70 W 242 AB 28 518 107

EC-max 40,70 W 242 GP42,3.0-15.0Nm 397 AB 28 518 o

EC-max 40,120 W 243 m.4

EC-max 40,120 W 243 GP52,4.0-30.0Nm 402 o

EC-max 40,120 W 243 AB 28 518 140.7

EC-max 40,120 W 243 GP52,4.0-30.0Nm 402 AB 28 518 o

EC-4pole 22,90 W 247 701

EC-4pole 22,90 W 247 GP 22/GP 32 378/388 °

EC-4pole 22,90 W 247 GP32S 416421 °

EC-4pole 22,120W 248 875

EC-4pole 22,120W 248 GP 22/GP 32 378/388 °

EC-4pole 22,120W 248 GP32S 416421 °

Versorgungsspannung Vcc 5V +10% - - -
Typische Stromaufnahme 55 mA é \'\,ICS 8 Vee Ié‘;i{:ﬁé‘:snc-s;
Ausgangssignal EIA Standard RS 422 2 EE 1 3 GND 8 Gnd ’\SAIS?;?%
verwendeter Treiber: DS26LS31 4 NC. _ - -AM 26 LS 32
Phasenverschiebung @ 90°% + 45° EE 2 ﬁ;ﬂ;:ﬁ £ KanalR gligl
Signalanstiegszeit EE ] 7 KanalB E R

(typisch, bei C, = 25 pF, R, = 2.7 kQ, 25°C) 180 ns EE g ﬁggg:ﬁmdex) ; Kanal A

Signalabfallzeit DAIDA| 10 Kanall(index) g _

(typisch, bei C, = 25 pF, R, = 2.7 kQ, 25°C) 40 ns 10 =79 5 KanalB T
Indexpulsbreite 90°%e Steckertyp DIN 41651/ R >
Betriebstemperaturbereich -40...+100°C Eg;%gggggel AWG 28 KanalB

Tragheitsmoment der Impulsscheibe < 0.6 gcm? Kanal T

Max. Winkelbeschleunigung 250000 rad s2 R J_
Strom pro Kanal +20mA Kanal |

Das Indexsignal I ist synchronisiert mit Kanal A und B. Abschlusswiderstand R = typisch 120 Q

Ausgabe Oktober 2020 / Anderungen vorbehalten maxon sensor 475

sensor



sensor

Encoder HEDL 5540 500 Impulse, 3 Kanal, mit Line Driver RS 422

Zyklus C = 360°e

I

I |agerprogramm Artikelnummern

[ 1 standardprogramm
110512 110514 10516 | 110518 [ Xdrives |

Puls P = 180°e
30 18.3 max.
UHigh l
I = Kanal A
| Low
% KS\ Phasenverschiebung | 2 90°¢
g W UHigh
o B i l Kanal B
Ty i )
o) ULow
“ UHigh
PIN 11D 4 Kanal |
§ ULow (Index)
s3 S4 S1 sz [s1.4=90%
° As < 45°%

Drehrichtung cw (Definition cw S. 68)

Sonderprogramm (auf Anfrage)

Impulszahl pro Umdrehung 500 500 500 500 500
Anzahl Kanale 3 3 3 3 3
Max. Impulsfrequenz (kHz) 100 100 100 100 100
Max. Drehzahl (min-) 12000 12000 12000 12000 12000
Wellendurchmesser (mm) 3 4 6 8 2-4

‘ -] >

‘ Gesamtldnge

Gesamtlange ‘

maxon Baukastensystem

+ Motor Seite  + Getriebe Seite  + Bremse Seite Gesamtlange [mm] / ® siehe Getriebe

EC-4pole 30,100W 249 676

EC-4pole 30,100W 249 GP 32,4.0-80Nm 391 o

EC-4pole 30,100W 249 GP42,3-15Nm 397 °

EC-4pole 30,100W 249 AB 20 516 104.0

EC-4pole 30,100W 249 GP 32,4.0-80Nm 391 AB 20 516 °

EC-4pole 30,100W 249 GP42,3-15Nm 397 AB 20 516 o

EC-4pole 30,200W 251 846

EC-4pole 30,200W 251 GP 32,4.0-80Nm 391 o

EC-4pole 30,200W 251 GP42,3-15Nm 397 ]

EC-4pole 30,200W 251 AB 20 516 121.0

EC-4pole 30,200W 251 GP32,4.0-80Nm 391 AB 20 516 °

EC-4pole 30,200W 251 GP42,3-15Nm 397 AB 20 516 o

EC-i30,30W 258 62.7

EC-i30,30W 258 GP 32,1.0-6.0 Nm 388 .

EC-i30,30W 258 GP32S 416-421 °

EC-i30,45W 259 62.7

EC-i30,45W 259 GP 32,1.0-6.0 Nm 389 ]

EC-i30,45W 259 GP32S 416-421 o

EC-i 30,50 W 260 84.7

EC-i 30,50 W 260 GP 32,1.0-6.0 Nm 389 o

EC-i30,50 W 260 GP32S 416-421 °

EC-i30,75W 261 84.7

EC-i30,75W 261 GP 32,1.0-6.0 Nm 389 °

EC-i30,75W 261 GP32S 416-421 o

Versorgungsspannung Vcc 5V +10% = - -
Typische Stromaufnahme 55 mA ; \'\/ICE @ - - - = ;‘;f,{:ﬁ.i‘:j’.os;
Ausgangssignal EIA Standard RS 422 3 GND & -- - - gﬂﬁggf;is
verwendeter Treiber: DS26LS31 2 1 g Qé%al 3 e CAM 26 LS 32
Phasenverschiebung ® 90°% + 45°% EE 6 Kanal A § KanalA Qm= =— =— — .|_|_|_|.
Signalanstiegszeit EE 7 KanalB 2 R }
(typisch, bei C, = 25 pF, R, = 2.7 kQ, 25°C) 180 ns EE ] g ﬁ:zz:ﬁmdex) I KanalA Qm— — — —

Signalabfallzeit "X 10 Kanal | (index) g -

(typisch, bei C_ = 25 pF, R, = 2.7 kQ, 25°C) 40 ns 5§ KanaBQ=— — — — IL.r
Indexpulsbreite 90°% EE Steckertyp DIN 41651/ R }
Betriebstemperaturbereich -40...+100°C 10 &> 9 Eg;%gggg;gel AWG 28 KanalB Q— = — —

Tragheitsmoment der Impulsscheibe < 0.6 gcm?

Max. Winkelbeschleunigung 250000 rad s2 - - - = N
Strom pro Kanal +20 mA __J_l___ " }
Das Indexsignal I ist synchronisiert mit Kanal A und B. Abschlusswiderstand R = typisch 120 Q
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Encoder HEDL 5540 500 Impulse, 3 Kanal, mit Line Driver RS 422

Zyklus C = 360°e

Puls P = 180°¢
30 18.3 max. §] ‘ ]
High
: | l( Kanal A
. /P\ U ULow N °,
. 3 Phasenverschiebung | ® 90°€,
ERED; U [
g 5 i ) Kanal B
o i
3 ULow
II UHigh
faa) Kanal |
PIN 11D H o
: ULow (Index)
et
s3 sS4 s1 Sz |S1.4=90%
1 As <45°%

Drehrichtung cw (Definition cw S. 68)

I | agerprogramm Artikelnummern

[ ] Standardprogramm
110512 110514 10516 | 110518 | Xdrives |

Sonderprogramm (auf Anfrage)

Impulszahl pro Umdrehung 500 500 500 500 500
Anzahl Kanale 3 3 3 3 3
Max. Impulsfrequenz (kHz) 100 100 100 100 100
Max. Drehzahl (min-) 12000 12000 12000 12000 12000
Wellendurchmesser (mm) 3 4 6 8 2-4

‘ Gesamtlange ‘ Gesamtlange

maxon Baukastensystem

+ Motor Seite  + Getriebe Seite  + Bremse Seite Gesamtlange [mm] / ® siehe Getriebe

EC-i40,50 W 262/263 49.0

EC-i 40,50 W 262 GP 32,1.0-6.0 Nm 388 o

EC-i 40,50 W 262/263 GP 42,3.0-150 Nm 397 °

EC-i 40,50 W 262 GP32S 416-421 o

EC-i40,70 W 264/265 59.0

EC-i40,70 W 264 GP32,1.0-6.0Nm 388 °

EC-i40,70 W 264/265 GP 42,3.0 -15.0 Nm 397 °

EC-i40,70 W 264 GP32S 416-421 (]

EC-i 40,100 W 266 79.0

EC-i 40,100 W 266 GP42,30-150Nm 397 °

EC-i40,130 W 267 113.8

EC-i 40,130 W 267 GP42,3.0-15.0 Nm 397 o

EC-i 52,180 W 268 100.7

EC-i 52,180 W 268 GP52,4.0-300Nm 401 U online
EC-i 52,200 W 269 130.7 online
EC-i 52,200 W 269 GP52,40-300Nm 401 ° Sl
DCX22S 89-90 online
DCX 22 L 91-92 il
DCX 26 L 93-94

DCX32L 95

DCX35L 96
Pinbelegung Anschlussbeispiel

Versorgungsspannung Vec 5V +10% 1 NG - 5 -
Typische Stromaufnahme 55 mA 5 7 2 Voo 3 - - - - Empfohlane IC's
Ausgangssignal EIA Standard RS 422 |EE 3 GND § -—- - hsﬂﬁggf%
verwendeter Treiber: DS26LS31 EE ‘51 u'acn'al A e CAM 26 LS 32
Phasenverschiebung ® 90°% + 45° 2 = —_ = =

Signalanstiegszeit E EE ] ? &2:::% @ R rl—l_l
(typisch, bei C, = 25 pF, R, = 2.7 kQ, 25°C) 180 ns XX 8 &ana: ?I § 3 - =

- i | — 2

Signalabalizei o K| .o ol ines :

(typisch, bei C = 25 pF, R. = 2.7 kQ, 25°C) 40 ns 10 & 9 S -—--- : IL.r
Indexpulsbreite 90° Steckertyp DIN 41651/ R
Betriebstemperaturbereich -40..+100°C EN 60603-13 - - =

Tragheitsmoment der Impulsscheibe <0.6 gcm? Flachbandkabel AWG 28

Max. Winkelbeschleunigung 250000 rad s2 - - - = M
Strom pro Kanal +20 mA __J-l___ " }
Das Indexsignal I ist synchronisiert mit Kanal A und B. Abschlusswiderstand R = typisch 120 Q
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