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Encoder MILE, 64 Impulse, 3 Kanal, mit Line Driver m

Zyklus C = 360°e

. Puls P = 180°e
UHigh
T Kanal A
i ULow Phasenverschiebung | 90°€e |
= UHigh
A Kanal B
! %\ ULow
UHigh
Kanal |
ULow
s3 S4 Sq Sz |S1.4=90%
As < 45°%
Eg?gﬁég:gg:rs;rmm Bestellnummern

Sonderprogramm (auf Anfrage)

Impulszahl pro Umdrehung 64

Anzahl Kanale 3

Max. Impulsfrequenz (kHz) 107

Max. Drehzahl (min-') 100000
Gesamtlange Gesamtléange

maxon-Baukastensystem

+ Motor Seite  + Getriebe Seite  + Bremse Seite Gesamtlange [mm] / @ siehe Getriebe
EC6,1.2W 142 21.7
EC6,1.2W 142 GP 6, 0.002-0.03 Nm 203 °

Technische Daten Pinbelegung Anschlussbeispiel

Versorgungsspannung Vcc 5V+10% .

: : cC Line receiver
Ausgangs&gngl CMOS und TTL kczmpatlboel 2 KanalA Empfohlens IC's:
Phasenverschiebung ® 90°e + 45° 3 Kanal A - MC 3486
Signalanstiegszeit 4 KanalB TAM 26183
(typisch, bei C, = 25 pF, R = 1 kQ, 25°C) 10 ns 3 KanalB
Signalabfallzeit 7 Kanall
(typisch, bei C, = 25 pF, R = 1 k@, 25°C) 10ns g :g”:zg:g[ ; Kanal A
Inde.xpulsbrelte (Nenn) . 90°e 10 Hallsensor 3
Betriebstemperaturbereich -20 ... +100°C 11 GND Kanal B
Tragheitsmoment der Impulsscheibe = 0.006 gcm? 15 MO:OFW!CEUHQ ;

otorwickung
Strom pro Kanal max. 4 mA 9388 44 Motorwickung 3 Kanal B
Bitte beachten: Pull-Down Widersténde sind an den Kanal |
Encoder-Ausgér]gen nicht zul__'a'sslig. . .
Pull-Up Widerstande sind zuldssig, aber nicht nétig. Kanal |
Mégliche Gegenstecker: . .
Das Indexsignal I ist synchronisiert mit Kanal A und B. Molex 0527451496 / Tyco 1-1734839-4 Abschlusswiderstand R = typisch 100 Q

256 maxon sensor Ausgabe April 2009 / Anderungen vorbehalten



