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Durch stéandige Weiterentwick-
lung unserer Erzeugnisse kénnen
Abweichungen von den Bildern
und dem Text dieser Druckschrift
auftreten.

Die Wiedergabe — auch auszugs-
weise — ist nur mit unserer Ge-
nehmigung gestattet. Das Recht
der Ubersetzung behalten wir
uns vor. Flr Verdffentlichungen
stellen wir Reproduktionen der
Bilder, soweit vorhanden, gern
zur Verfligung.

Vertretung:




Inkrementaler Geber rotatorisch IGR

Ein rotatorisch arbeitendes
MeBsystem fiir die digitale
Lagemessung in Industrie und
Forschung, insbesondere

im Werkzeugmaschinen- und
MeBgerdtebau.

Anwendungsméglichkeiten

Mit dem IGR kénnen Drehwinkel, Win-
kelgeschwindigkeiten und Winkelbe-
schleunigungen gemessen werden. Indi-
rekt wird er zur Messung von Ldngenver-
schiebungen eingesetzt (Umsetzung der
Léngenverschiebung in eine Drehbewe-
gung durch z. B. Zahnstange und Ritzel
oder durch einen Woélzschraubtrieb —
(siehe Druckschrift Nr. 71-030 ,Walz-
schraubtriebe"),

Einsatzmdglichkeiten des IGR

Werkzeugmaschinen (zur Positionsan-
zeige oder zur numerischen Steuerung).
Automatische Waagen und Gemenge-
Anlagen

Steuerung von Fertigungsprozessen (Er-
fassung der  Drehgeschwindigkeits-
schwankungen von  Transportwalzen,
Steuerung chemischer Prozesse).

Weitere Anwendungsmaglichkeiten be-
stehen Uberall dort, wo technische Vor-
génge durch Weg- und WinkelgroBen
erfaBbar sind. Hierzu gehéren beispiels-
weise die Industriezweige:
Blechverarbeitende Industrie (Brenn-
schneidemaschinen, Stanzmaschinen).
MeBgerdtebau (Zeichenmaschinen).
Transportanlagenbau (automatische La-
gereinrichtungen, Transportsysteme fiir
die Keramikindustrie, Schiffbau usw.).
Chemische Industrie (Steuerung von
Ventilen).

Mébelindustrie  (Holzverarbeitungsma-
schinen, wie Sége-, Bohr-Fraseinrichtun-
gen).

Besondere Vorziige und Merkmale

Der Geber kann in 2 Varianten mit ver-
schiedenen Impulszahlen (siehe Daten)
geliefert werden.

IGR 250B. . .2500B

mit Lichtwurflampe

IGR 250C...2500C

mit Infrarotemitterdioden

Fehlerfreie Drehwertiibertragung auf das
MeBsystem durch Wellrohrkupplung bei
Ausgleich einer maximal zuldssigen Achs-
versetzung von 0,1 mm.

Ausgabe der Signale und ihrer Negatio-
nen zur Unterdriickung von Stérimpulsen
auf der Ubertragungsstrecke,

Ausgabe eines Referenzimpulses ermég-
licht eine getrennte Z&hlung der Umdre-

hungen der Geberwelle und das Repro-
duzieren der Winkelstellung ,Null”.
Maximale Drehzahl bis 6000 min-! bzw.
Impulsfolgefrequenz bis 100 kHz ge-
wdhrleistet eine sehr hohe Arbeitsge-
schwindigkeit.

Geringe Abmessungen durch Verwen-
dung von Miniaturbauteilen und Aus-
fihrung der Elektronik in integrierter
Schaltkreistechnik.

Unempfindlichkeit gegen mechanische
und klimatische Einflisse durch ge-
schlossenes und stabiles Gehduse.

GroBer Bereich der Umgebungstempe-
ratur von 0°C bis 4 50°C

Funktionsbeschreibung

Der IGR ist ein inkrementales MeBsy-
stem, das analoge BewegungsgroBen
(Winkel, Wege) in digitale Signale um-
wandelt. Er gestattet die direkte Mes-
sung von WinkelgréBen (-positionen)
und unter Verwendung einer MaBver-
kérperung (Wélzschraubtrieb, Prézisions-
Zahnstange und Prézisions-Zahnrad als
rotatorisch-translatorischer Wandler) die
indirekte Erfassung von WeggréBen. Der
MeBbereich rotatorischer Geber ist prin-
zipiell unbegrenzt; eine Beschrdnkung
wird nur durch die endliche MaBverkér-
perung wirksam, Inkrementale MeBsy-
steme basieren auf der Zdhlung von
Winkel- bzw, Wegquanten, Die Bestim-
mung von Positionen erfolgt nach Fixie-
rung eines frei wihlbaren Bezugs- (Null)
Punktes durch Zd&hlung (Addition, Sub-
traktion) der Winkel- oder Weginkre-
mente.

Die Zdahlung erfolgt in der numerischen
Positionsanzeige.

Eine inkrementale Radialgitterteilung —
bestehend aus abwechselnd lichtdurch-
lgssigen und — undurchldssigen Segmen-
ten auf einer Glasscheibe — wird durch
2 Si-Phototransistoren (P; und Py') liber

2 um 180° der Teilungsperiode versetzte
Gegengitter abgetastet.

Beide Phototransistoren steuern in einer
Gegentaktschaltung einen Differenzkom-
parator in IC-Technik an, der als Schwell-
wertschalter die von den beiden Emp-
fdngern bei Rotation des Radialgitters
gelieferten quasisinusférmigen Signale
zu einer Rechteckimpulsfolge verarbeitet.
Die Verwendung des Gegentaktprinzips
sichert:

Doppelte Signalamplitude am Eingang
der Verarbeitungselektronik bei gleich-
zeitiger Eliminierung des Gleichspan-
nungsanteiles.

Stabilitdt gegeniiber Stérungen durch
wirksame Gleichtaktunterdriickung und
Schaltungshysterese.

Die Erkennung der Drehrichtung des
MeBsystems erfolgt iiber einen Rich-
tungsentscheid. Dazu sind zwei zueinan-
der um 90° phasenverschobene Signal-
folgen notwendig.

Das Radialgitter des IGR wird dazu von
einem zweiten Phototransistorpaar (P,
und P,) abgetastet, dessen Gegengitter
zum ersten o. g. um 90° der Teilungspe-
riode versetzt angeordnet ist. Die abge-
gebenen Phototransistorsignale werden,
wie eben erldutert, in Rechteckimpulse
umgewandelt und mit ihrer Negation an-
gegeben.

Die beiden ausgegebenen Zdhlimpuls-
folgen sind zueinander um 90° phasen-
verschoben, Das Vorzeichen der Phasen-
verschiebung hdngt eindeutig von der
Bewegungsrichtung des Radialgitters ab.
Durch elektronische Auswertung der bei-
den vom IGR abgegebenen Zé&hlimpuls-
folgen (z. B. Positionsanzeige, Steuerung)
ist neben dem Drehrichtungsentscheid
eine Verdopplung bzw. Vervierfachung
des durch die Radialgitterteilung vorge-
gebenen Aufldsungsvermégens méglich.
Zusdatzlich erzeugt der IGR je Umdrehung
einen Nullimpuls durch Abtastung einer
weiteren Spur der Glasscheibe von einem
Si-Phototransistorpaar, dessen  Aus-
gangssignal vorverstdrkt und in einem
Impulsformer zu einem Rechteckimpuls
verarbeitet wird. Der Nullimpuls wird mit
seiner Negation ausgegeben. Impuls-
scheibe, Abtastgegengitter mit den Si-
Phototransistoren und die Impulsformer-
Elektronik sind im staub- und spritzwas-
serdichten Gehduse des IGR unterge-
bracht. Die mitgelieferte Wellrohrkupp-
lung garantiert die losefreie Ubertra-
gung der Winkelwerte auf die Impuls-
scheibe und gleicht dabei einen Achs-
versatz bis zu 0,1 mm aus.

In einer inkrementalen MeBanordnung
ist die Signaliibertragung vom Impulsge-
ber zur Impulsverarbeitung (Z&hler) be-
sonders zu beachten.

Jeder auf der Ubertragungsstrecke ein-
gestreute Stérimpuls verfdlscht das MeB-

ergebnis. Die Stéreinstreuung auf alle
Leitungen der Ubertragungsstrecke er-
folgt gleichphasig.

Eine Kennzeichnung der MeBimpulse ist
durch zusétzliche Ubertragung ihrer Ne-
gation méglich, die vom IGR ausgegeben
werden. Von einer Logikschaltung am
Ende der Ubertragungsstrecke erfolgt die
Auswahl der MeBimpulse derart, daB am
Ausgang ein Signal nur dann erscheint,
wenn an zwei Eingdngen gleichzeitig ein
MeBimpuls und seine Negation anste-
hen.

Die Verarbeitung der vom IGR erzeugten
Signale erfolgt mittels Vor-Riickwérts-

zahlers (z. B. Positionsanzeige, Steue-
rung des VEB Numerik Karl-Marx-Stadt).
Die Verwendung von TTL-kompatiblen
inkrementalen Positionsanzeigen und
Steuerungen anderer Hersteller ist még-
lich.

Hinweiszur Schutzgiite:

Die vom Hersteller nachgewiesene
Schutzgiite ist im montierten Zustand
vom Anwender folgendermaBen abzu-
sichern:

Der IGR ist in das Finalerzeugnis (Ma-
schine, Anlage usw.) so einzubauen, daB
wiihrend des Betriebes keine Zugénglich-

keit besteht, bzw. durch eine Schutzvor-
richtung der erforderliche Arbeitsschutz
garantiert wird.

Bestellangaben

1. Ausfiihrung des IGR
(zum Lieferumfang gehdren
1 Ersatzleuchte bei IGR B und 1 Ver-
sandbehadlter)

2. Impulszahl/Umdrehung
3. Ausfiithrung des Steckers
4, Kupplung

5. Kabelldnge

Bild 1 - IGR B mit geradem Stecker




Bild 2 -

Bild 3 -

Bild 4 -

Bild 5 -

IGR B mit geradem Stecker, an-
gegebene MaBe in Klammern
beziehen sich auf IGR C

IGR B mit Winkelstecker, an-
gegebene MaBe in Klammern
beziehen sich auf IGR C

Signaldiagramm  (bei Links-
drehung)

Kupplungen zum IGR

M3x20 T6L 0-84-5.8; Cr
A3 T6L 0-6797 ;2Zn

IGR-8
IGR-C

gezeichnet
()=-MaB

M3 %20 TGL 0-84-5.8;Cr
A3 TGL 06797, Zn

eichnet




Impulszahlen 1)

Impulsfrequenz
Drehzahl

MeBbereich
Drehmoment (bei 20°C)

Massentrégheitsmoment
Geberwelle
Kupplung 1
Kupplung 2

Mechanische Winkelbeschleunigung
Winkelgeschwindigkeit

Drehzahl
Kupplung 1
Kupplung 2

Umgebungstemperatur

Daten

250, 400, 500, 600, 625, 635, 800, 960, 1000,

1024, 1270, 1500, 2000, 2500 Impulse/Umdrehungen

£ 100 kHz
~ 6000 min-?
unbegrenzt
£ 0,05 Nem

20 gcm?
5 gem?
52 gem?

£2-1051/s2

£628 + 103 1[s
£628 - 103 - i-11/52)

Z 6000 min—1
£ 1000 min—1

0°C bis 4 50°C

Schutzart IP 543)

Gebrauchslage beliebig
Anbau des IGR Befestigung stirnseitig mit drei Schrauben bzw. am Umfang mit 3 Knaggen
Wellenbelastbarkeit
axial 10 N
radial (am Wellenende) 20N
Lebensdauer der Lager
bei 1000 min—1 105h
bei 6000 min-1 104 h
Masse Typ IGR B 0,50 kg
TypIGR C 0,45 kg
Betriebsspannungen am IGR B
Spannungsversorgung des Verstdrkers +U=12V+59, 1=120 mA
_U2= 6Vi5ofu lz': 30 mA
oder

+ U =12V+5% ;=120 mA
—U,=12V+5%, = 60mA

Lampenspannung U= 3V159; I,=600mA
Lichtwurflampe T-A 6V 5W TGL 10619 in austauschbarer Spezialfassung
Mittlere Lebensdauer der Lichtwurflampe 50000 h
Betriebsspannungen am IGR C :

Spannungsversorgung des Verstdrkers TUp=12VE5Yy =120 mA

einschlieBlich Infrarotemitterdioden —U,=12VL5Y, ;=120 mA
Signalpegel TTL-Pegel mit 10 TTL-Lasteinheiten belastbar
Tastverhdltnis ti: T=0,540,054)

Phasenwinkel 90415 grad 9)
90+20 grad 6)
Kabelldnge £ 50m

1) Externe Zweifach- bzw. Vierfachauswertung méglich

2) i=Anzahl der Impulse/Umdrehung bei i = 1000

3) montiert bei maschinenseitiger Abdichtung

4) bei einer Umgebungstemperatur von -+ 10 °C bis 4 50°C
5) £ 1024 Impulse/Umdrehung

6) > 1024 Impulse/Umdrehung
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1 Steckermontage

1.1 2 Schrouben (10) l6sen und Steckergehduse (4) abziehen

12 4Schrauben(3)lésen und Deckel abnehmen

1.3 Druckschroube(5) links drehend lockern

1.4 2 schrauben der Zugentlastung (8] lockern

15 AnschiuBkabel indas Steckergehause einziehen, dapei
Scheibe (6) und Dichtung(7) beachien

16 Formelement (11) um Yo°arehen und Buchsenleiste(s) ous

- dem Steckergehduse ziehen

17 AnschluBkabel nach Steckerbelegungsplan ari Buchsen -
leiste anléien

18 Buchsenleiste unter Beachtung der Fuhrungsrille in das
Steckergehduse einlegen

18 Formetement (1) um 90°drefen

1.10 Schrauben der Zugenflastung (8) anziehen

111 Druckschraube (5) rechis drehend spannen

112 Deckel auflegen und 4 Schrauben anziehen

113 Stecker unter Beachtung der Fuhrungsrille anden I6Ranbringen

174 2 Schrauben mit Zahnscheiben anziehen

2. Anbau des IGR

—Anbaumédglichkeilen, siehe Bild 1oder Bild 2

—Der Anwender ist verpflichlet furdie Anzeige bzw das
Steuersystem einschiieBiich |G/
die noch TGL 20885 festgeleglen Grenzwerte der Furtk -
entstérung einzuhalfen

—Anschraubseitig ist das MeBsystam Gber die Befestigungs -
schrauben M4 und zahnscheiben mit dem Schutzleiter
bzw Erde zu verbinden.

3. Einstellen des Tastverhéltnisses (Bild 4)

— Kontrolle Bgiriebsspannung -Uz an den MeBpunkisn Tund 3 (13)

— Belrisbsspannung -Uz = 114 V einstellen und mit RS bzw RE auf
tiiT=0,5=25% nach Oszilloskopbild einstellen,

— Betriebsspannung -Uz =125V einstellen und mit R8 bzw ARG auf
ti:T=05<25% nachregulieren.

—bej ~Uz= 114V - 126V Tastverhdltnis konirollieren und ogf
nachregulieren, jeweils wechselweise R8bzumA9 und R5bzw RE
verstellen.

—nacheinander Z;, Z; und N justieren,
die Prifung ist bei Rechfs-und Linkslouf des Gebers
durchzufGhren.

— Die Flanken des Nullimpulses missen sich mit den Zéhiimpuls—
flanken decken; einstelien mit B 7N

—Innerhalb des zu voritertaren IRED-Spannungs bereiches
und des Frequenzbereiches f=0 bis 100 kHz darf kein zweiter
benachbarter Impuls auffreten.

—Ausselzen des Nullimpulses beachten , ob
symmetrisch & zu-U, =f2v,

Anbgumdglichkeiten fur Geber

A4 TGL 0-6797

Mé TGLO-84-58

4. Wartung

Bel Einsatz des IGR C in ener Uﬁgebungstemmmfur
<*35°C und Vierfachauswertung der Impulse ist
nach ca 500h eine ﬂgugggge_wgm@_
durchzufthren !
— Kontrolle des Tastverhitnis

(Sollwert tj:7 =1:2 2 25%)
— Nachjustierung , falls Tastverhdltnis ouBer Toleronz
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bel Linksdrehung

# guf Seiten der Signalverarbeitung an Schulzleiter bzw zentralen Erdpunkt gelegt.

Anderung im Sinne des technischen Fortschrittes bleiben vorbehalten.

Steckerbelegung IGR
T5L
Signal [Spannung Kabel Typ 7082.1 Kabel HYF (C)F 750,

A1 | Zahlspur 1 Z1 1Seele (Schirm an ov) 1Ader von Fear 1

A2 | zahispur 1 invers Z; 15eele (schirm anov) 1Ader von Poar2

A3 ov — — 2. Ader von Paar fund 2

A4 | Zahispur2 22 15eele (schirm an OV) 1Ader von Poar 3
b A5 | Zéhispur 2 invers Z; 1seele (Schirm an OV) 1Ader von Poar &
'§ 81 +Upn 12V | 2Adern parallel 0.25mm? 1 Pacr (Nr.5)
& |82 - - — A
E B3 ov 1Ader 0.25mm? 2. Ader von Poar Fund &
G |84 -Uz= 12V | 24dern paraliel 025mm-: 1 Faar(hré)
L85 - - = 75
3 ¢ — — —— —
X [cz | Nullimpuls invers N 1Seele  (Schirm an OV) 1Ader von Poar 7
-!g c3 ov 2. Ader von Paar 7 und 8
g C4 | wullimpuls N 15eele (Schirm an OV) 1.4der von Poar @

c5 i e o ==

@ | auBenasbschirm ung habel AuBenabschirmung AuBenabschirmung

IGR C_
Anbau-und Bedienanleitung 9/81

(@ schelle zugentlastung
Habelschuk und Zahnscheibe




