TP DOSSIER TECHNIQUE A_ROUX

ROBOT JOCKEY

DOSSIER TECHNIQUE




TP DOSSIER TECHNIQUE A_ROUX

DOCUMENTATION CONSTRUCTEUR

Description d’un robot KAMEL

Qe @@

D
(0.9)

©

* Eléments repris dans le systéme
« Robot Jockey »

Repére Intitulé Description
1 Support téte Elément de fixation de la téte factice du jockey
2 Module GPS Permet de calculer la vitesse de déplacement de I'animal
3 Axe EPAULE (axe A) Axe permettant d’orienter le bras en avant ou en arriére
4 Bras droit Piece mécanosoudée supportant 'axe B et C
5 Chassis Piéce mécanosoudée supportant 'ensemble des composants
6 Capteur ILS Baguette Capteur permettant d’initialiser I'axe BC
7 Suspension Suspension hydraulique permettant d’absorber les chocs
8 Axe BAGUETTE (axe C) | Axe permettant d’entrainer en rotation la baguette ou cravache
9 Genoux Piéce articulée permettant d’absorber les chocs
10 Selle Selle spécifique permettant d’interfacer le robot avec I'animal
11 Axe POIGNET (axe B) Axe permettant d'orienter la baguette vers 'arriére ou I'avant
12 Anteritie HE An?enne permettant au robot de communiquer avec la

télécommande

13 Bras gauche Piéce mécanosoudée supportant I'axe D (Rénes)
14 Faisceaux Faisceaux reliant les bras a l'unité centrale
5 Unité Centrale Electronique de commande du robot
16 Batterie Batterie rechargeable permettant d’alimenter I'unité centrale
17 Axe RENES (axe D) Cet actionneur permet d'enrouler ou dérouler les rénes
18 Haut-parleur Ce haut parleur retransmet les cris de I'entraineur au dromadaire
19 Télécommande HF Télécommande permettant de piloter le robot a distance
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Description générale du systeme « Robot Jockey »
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Repére Intitulé Description

1 Téte Téte factice du jockey
2 P;;gnéas :SLrEa(r;()J(eeux\r)e Permet d’orienter manuellement le bras vers 'avant ou l'arriére
3 Axe EPAULE (axe A) Axe permettant d’orienter le bras en avant ou en arriére
4 Bras droit Piéce mécanosoudée supportant 'axe B et C

Capteur permettant d'initialiser I'axe C (RAZ codeur) aprées le
5 Capteur ILS Baguette mouvement « Raali ».

Référence : SME-8-K-24-S6 de chez FESTO
6 Baguette Baguette permettant de simuler la cravache
7 Axe BAGUETTE (axe C) | Axe permettant d’entrainer en rotation la baguette ou cravache
8 Corps Ensemble de capots en plastiques
9 Chassis Piéce permettant de poser le systéme sur une surface plane
10 Axe POIGNET (axe B) Axe permettant d’orienter la baguette vers l'arriére ou I'avant
1 Pupitre de commande Pupitre contenant I'électronique de commande du robot.
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Les constituants de |'axe EPAULE (Axe A)

Intitulé

Description

Vis CHC M5x16

Ces 2 vis permettent de bloquer la butée d’angle rep.5 aprés reglage de sa
position angulaire (angle de départ Axe A)

Rondelle
d'étanchéité

Cette piéce permet également de bloquer la butée d'angle rep 5 et rend
I'ensemble etanche aux poussieres.

Désignation : « Waterproof lid »

Plan : JO-1.5.1.8

Vis CHC M5x12

Ces 3 vis permettent de fixer le couvercle rep.4 sur le boitier rep.13 de
I'axe.

Couvercle

Cette piéce :

- Supporte la butée d'angle rep.5 et permet le réglage (rainures) de sa
position angulaire (angle de départ Axe A) ;

- Ferme le boitier rep.13 de 'axe.

Désignation : « Lid A axis »

Plan - JO-1.517

Butée d'angle

Cette piéce permet de limiter le débattement angulaire (150° max) de l'axe
A en stoppant la course du secteur rep 8 de la roue vis sans fin.

Sa position angulaire est reglable.

Désignation © « A axis angular limit »

Plan : JO-1.5.1.6

Ecrou a
encoches
M20x1

Cet écrou permet de serrer sur I'arbre rep.14

- Les bagues intérieures des roulements a billes ;
- La roue vis sans fin rep 9 ;

- Le secteur rep.8 de la roue vis sans fin

Clavettes
paralléles

Ces 4 clavettes permettent de solidariser la roue vis sans fin rep 9 et son
secteur rep.8 a l'arbre rep.14 de 'axe A.
Deésignation : Clavette paralléle forme A 5x5x10.

Secteur roue vis
sans fin

Cette pieéce est clavetée sur I'arbre rep.14 a l'aide des 4 clavettes paralléles
rep.7.

Elle permet de limiter le débattement angulaire de I'axe A en venant buter
avec son « doigt » dans la butée d’angle rep.5

Designation : « Wheel sector »

Plan - JO-1.5.1.3

Roue vis sans
fin

Cette roue dentée est entrainée par la vis sans fin rep.12.

Elle est clavetée sur I'arbre rep.14 a l'aide des 4 clavettes rep.7.

Cet engrenage a vis cylindriqgue (ensemble roue et vis sans fin) transforme
la rotation du moteur en mouvement angulaire sur I'axe A (Epaule) avec
une réduction de 1 :50

Designation : « Worm wheel »

Plan - JO-1.5.1.4

Reférence - B 1050 1r

Fournisseur : NOZAG

10

Roulements a
billes

Roulements a simple rangée de billes graissés a vie et équipés de 2
flasques d'étanchéité.

Reférence : 6005 2RS VA

Fournisseur : SKF

A_ROUX
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| Repére | Intitulé | Description
Cette entretoise permet de serrer les bagues intéerieures des roulements
11 Entretoise rep.10.
roulements Désignation - « Brace 28 5 »
Plan : JO-1.5.1.2
Cette vis sans fin est entrainée par le moteur de I'axe A
Elle est bloquée sur I'arbre du moteur a l'aide de la bague de blocage
rep.17
Cet engrenage a vis cylindrigue (ensemble roue et vis sans fin) transforme
la rotation du moteur en mouvement angulaire sur 'axe A (Epaule) avec
12 Vis sans fin - - .
une reduction de 1 :50.
Deésignation - « A axis Worm »
Plan : JO-1.5.1.9
Reéeféerence - S 10 W 1r
Fournisseur : NOZAG
Ce boitier contient les montages de roulements et 'ensemble roue et vis
13 Boitier Axe A Sa_“? fin c_le I‘Qxe - (I_Epaule).
Deésignation - « A axis cage »
Plan : JO-1.5.1.1
Cet arbre permet de transmettre la rotation du moteur de I'axe A au bras a
'aide de I'ensemble roue et vis sans fin.
Le bras est emmanche et claveté sur cet arbre a l'aide d'une clavette
14 Arbre Axe A N
paralléle de forme AL
Désignation : « Right shoulder axis »
Plan : JO-1.51.13
Roulement a simple rangee de billes graisseé a vie et equipé de 2 flasques
15 Roulement a d’'étanchéite.
billes Reference : 607 2RS
Fournisseur : SKF
Cet anneau &lastique permet de bloguer la bague intérieure du roulement
16 Circlips 508 2RS sur la vis sans fin rep.12 de I'axe A
Deésignation - DIN4A71 diam_ 8
Cette piece permet de bloquer la vis sans fin rep.12 sur IFarbre du moteur
Bague de de 'axe A.
17 blocage vis sans Cette bague est egalement utilisée dans 'axe B (poignet).
fin Deésignation - « Worm tightening »
FPlan : JO-1.5.1.10
Cette piece fixée sur le boitier rep.13 de l'axe A supporte le moteur.
18 Support moteur Designation © « A axis engine fastening »
Plan - JO-1.5.1.5
19 Vis CHC MAax16 Ces/4 vis :permetlenl de fixer le support de moteur rep.18 sur le boitier
rep. .13 de l'axe A
20 Vis CHC M5x10 Cette vis permet de sgrrer la bague intérieure du roulement rep.22 en bout
de la vis sans fin rep_12.
21 Ronqelle Cette rondelle de securité type S permet de bloquer la vis rep.20.
elastigue
Roulement a simple rangeée de billes graisse a vie et equipe de 2 flasques
20 Roulement a d’'etancheite.
billes Reference - 607 2RSS
Fournisseur : SKF
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Principe de fonctionnement de I’axe EPAULE (Axe A)

I

Vis sans fin entrainée par le
moteur de I'épaule
(commande manuelle sur le )

systéeme pédagogique). //
e ————— ,,,T‘j
Bras entrainé en rotation
angulaire par une roue dentée
avec limitation de I'angle par ‘
butée réglable (150° max.). //

Sy ’”")’,)J

150°

L’épaule permet de positionner le bras vers I'avant ou 'arriere de la monture.

e \Vers l'arriere (zone en vert sur l'illustration), le robot jockey effectue des cycles
de « Frappes ».

e Vers l'avant (zone bleue), le robot jockey effectue les mouvements « Raali »
(rotation de la baguette devant les yeux de I'animal.

Pour articuler I'épaule et positionner le bras, le constructeur a opté pour une solution
mécanique basée sur l'utilisation d’'un engrenage a vis cylindrique (ensemble roue et vis
sans fin) qui transforme la rotation d’'un moteur électrique en mouvement angulaire
sur I'axe A (Epaule) avec une réduction de 1/50.

e Lorsque la vis tourne dans le sens A (fleche verte), le bras s’oriente vers l'arriere.
e Dans le sens B (fleche bleu), le bras s’oriente vers I'avant de I'animal.

La course angulaire maximum est limitée a 150° par une butée mécanique réglable (position
de départ de la course). Cette butée permet également de détecter les positions de butée
haute et basse (initialisation de I'axe) lorsque la limitation de courant au niveau du moteur
est atteinte.

Dans le cas du systéeme pédagogique, le moteur a été remplacé par une commande manuelle
(Poignée de commande a six pans).
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Les constituants des axes POIGNET (Axe B) et BAGUETTE (Axe C)
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Intitulé

Description

Vis FHC M4x10

Ces 3 vis permettent de fixer le couvercle rep.2 sur le boitier
moteur rep.10.

Couvercle Axe C

Ce couvercle permet de fermer le boitier moteur rep.10 de
I'axe C (Baguette).

Désignation : « Lid C axis »

Plan : JO-1.5.3.3

Roulements a billes

Roulements a simple rangée de billes graissés a vie et
équipés de 2 flasques d’étanchéité.

Référence : 608 2RS

Fournisseur : SKF

Vis sans fin Axe C

Cette vis sans fin est entrainée par le moteur de I'axe C
(Baguette).

Elle est bloquée sur 'arbre du moteur a I'aide de la bague de
blocage rep.5.

Cet engrenage a vis cylindrique (ensemble roue et vis sans
fin) transforme la rotation du moteur en mouvement angulaire
sur I'axe C (baguette) avec une réduction de 1 :25.
Désignation : « Worm C axis »

Plan : JO-1.5.3.2

Référence : S 10 W 1r

Fournisseur : NOZAG

Bague de blocage vis
sans fin

Cette piéce permet de bloquer la vis sans fin rep 4 sur l'arbre
du moteur de I'axe C (Baguette)

Cette bague est également utilisée dans 'axe A (Epaule).
Désignation - « Worm tightening »

Repeéere : JO-1.5.1.10

Vis CHC M5x10

Cette vis permet de serrer la bague intérieure du roulement
en bout de I'arbre de I'axe C (Baguette).

Rondelle élastique

Cette rondelle de sécurité permet de bloquer la vis rep.6.

Vis FHC M3x6

Ces 3 vis permettent de fixer le moteur rep.11 de I'axe C
(baguette) sur son boitier rep.10.

Vis HC M5x8

Cette vis permet de boucher l'accés a la vis de serrage de la
bague de blocage rep.5.

10

Boitier moteur Axe C

Ce boitier supporte le moteur et contient les montages de
roulements et ensemble roue et vis sans fin de I'axe C
(Baguette).

Il est embarqué sur I'axe B (Poignet) et entrainé en rotation
par son couvercle rep.17 lié a I'arbre moteur de 'axe B.
Désignation : « Engine cage »

Plan - JO-1.53 1

11

Moteur et codeur Axe C
(Baguetite)

Motorisation axe C (Baguette) -

- Moteur & courant continu 44 mNm ;

- Encodeur magnétique (64 imp./tours sur 2 voies)
Caractéristiques moteur

- Tension : 12 Volts

- Puissance © 459 Watts

- Vitesse : 6300 RPM

Référence Moteur - 2657 WO12CR

Référence encodeur : |[E2-64

Fournisseur : FAULHABER
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Repére Intitulé Description
Roulements a simple range de billes graissés a vie et équipés
12 Roulements a billes de 2 flasques d'étancheite.
Référence : 61808 2RS HLU
Fournisseur : SKF
Cette entretoise permet de serrer les bagues intérieures des
deux roulements rep.12 en vissant le couvercle rep. 17 du
13 Entretoise roulements | baitier moteur de l'axe C.
Désignation . « Bearing support ring »
Plan : JO-1.5.3.5
Cette pigce cylindrique contient le montage de roulements de
I'axe B (Poignet) et supporte le baitier rep.10 de l'axe C
(Baguette).
14 Poignet Elle est vissée dans le bras droit mécanosoudé (plan JO-
1.5.2) et constitue le poignet du bras.
Désignation : « Wrist »
Plan : JO-1.534
Cette vis permet de bloquer le couvercle rep.17 sur le boitier
15 Vis HC Mbx6 moteur rep.10 de I'axe C (Baguette) aprés serrage des
bagues intérieures des roulements.
Ces 2 butées en caoutchouc sont insérées dans le couvercle
rep.17 du boitier moteur.
16 Butées caoutchouc Elles permettent d‘amoﬂir la course lorsque celui-ci bute dans
le support moteur rep 21.
Désignation : « Rubber stop »
Plan: JO-15310
Cette pigce est accouplée a l'arbre du moteur de 'axe B
(Poignet) a l'aide de la bride rep 20 et de la vis de blocage
rep.18.
Elle entraine I'axe C (Baguette) en rotation autour de I'axe B
et permet de :
Couvercle boitier - Limiter le qlébaltemt_anlt angulaire de I'axe B en venant
17 buter par l'intermédiaire des butées caoutchouc rep.16
moteur Axe C Baguette .
dans le support mateur rep.21 ;
- Fermer le boitier moteur rep.10 de I'axe C en se vissant
dessus ;
- Serrer les bagues intérieures des roulements rep.12.
Désignation : « Closing engine cage »
Plan : JO-1.53.6
Cette vis permet de bloquer I'arbre du moteur de I'axe B
(Poignet) dans son logement réalisé par :
18 WVis HC M4dx6 - Le couvercle rep.17 du boitier moteur de l'axe C
(Baguette) ;
- La bride rep 20 de lI'arbre du moteur.
Ces 2 vis permettent de serrer la bride rep.20 de l'arbre du
19 Vis CHC M4x12 moteur de I'axe B (Poignet) sur le couvercle rep. 17 du boitier
moteur de I'axe C (Baguette).
' Cette piéce permet de brider 'ensemble axe C (Baguette) sur
20 Bride arbre _moteur axe I’arbrepmoteﬁr de I'axe B (Poignet) par I’intermégiai?e du
B (Poignet) o ) :
couvercle boitier mateur rep.17 de 'axe C.
Cette piéce supporte le moteur de I'axe B (Poignet) et permet
de limiter son débattement angulaire (300 max) en stoppant
Support Moteur axe B ] :
21 (Poignet) la course du couverc_le boﬁler rep.10 de l'axe C.
Désignation : « B axis engine »
Plan : JO-1.5.3.8
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Repére

Intitulé

Description

22

Moteur, codeur et
réducteur Axe B
(Poignet)

Motorisation axe B (Poignet) :

- Moteur a courant continu 44 mNm ;
- Réducteur planétaire 14 -1, 3.5 Nm ;
- Encodeur magnétique (64 impulsions/tour sur 2 voies).
Caractéristiques moteur :

- Tension: 12 Volts

- Puissance : 45,9 Watts

- Vitesse [ 6300 RPM

Reférence Moteur - 2657 W012CR
Reférence Réducteur : 26/1-14 1
Référence Encodeur © IE2-64
Fournisseur : FAULHABER

23

Entretoise

Cette entretoise permet de serrer les bagues intérieures du
roulement 608 2RS rep.3 et 6201 2RS rep .25 et de bloguer la
roue dentée rep.24 sur I'arbre rep.28 de I'axe C (Baguette).
Désignation : « Brace @9- @12-5 »

Plan : JO-1.5.3.9.4

24

Roue vis sans fin

Cette roue est enfraingée par la vis sans fin rep 4. Elle est
clavetée sur I'arbre rep 28 a l'aide d'une clavette paralléle.
Cet engrenage a vis cylindrique (ensemble roue et vis sans
fin) transforme la rotation du moteur en mouvement angulaire
sur 'axe C (Baguette) avec une réduction de 1 :25.

Désignation : « Worm C wheel »

Plan :JO-153923

Référence : 1025 1Ir  Foumisseur : NOZAG

25

Roulement a billes

Roulement a simple rangée de billes graissés a vie et équipé
de 2 flasques d'étanchéite

Référence : 6201 2RS

Fournisseur : SKF

26

Vis FHC M5x8

Ces 4 vis permettent de fixer I'arbre rep 28 sur son support
rep. 29.

27

Clavette paralléle

Cette clavette permet de solidariser la roue vis sans fin rep.24
a l'arbre rep.28 de 'axe C (Baguette).
Deésignation : Clavette paralléle forme A 3x3x12

28

Arbre Axe C (Baguette)

Cet arbre permet de transmettre la rotation du moteur de l'axe
C (Baguette) a la baguette et son support rep.29 a 'aide de
I'ensemble roue et vis sans fin.

Designation : « Stick axis bis »

Plan:JO-1.5397

29

Support baguette axe C
(Baguette)

Cette pigce est fixée sur I'arbre rep 28 a 'aide des 4 vis FHC
rep 26. Elle possede une rainure sur sa face inclinée a 15°
(angle baguette) dans laquelle vient se loger la baguette.

La Baguette est ensuite bloquée sur ce support a l'aide du
contrepoids rep.30.

Désignation : « Stick axis »

Plan : JO-1.53.9.1

30

Contrepoids

Cette pigce a deux fonctions :

- Brider la baguette sur son support rep.29 ;

- Servir de contrepoids pour limiter 'inertie lors de la
rotation de la baguette.

Designation : « Counterweight »

Plan : JO-15392

31

Aimant initialisation axe
C

Cet aimant est collé sur le contrepoids rep.30 de I'axe C
(Baguette). Détecté par le capteur (contact Reed) du bras, il
permet d'initialiser (RAZ codeur ) 'axe C aprés le mouvement
« Raali ».

Principales caractéristiques :

- Matériaux : néodyme fer bore

- Magnétisation axiale

- Diamétre 6mm

- Epaisseur 6mm

32

Vis a téte moletéee

Ces 2 vis moletées M5x18 permettent de serrer le
contrepaoids rep.30 et de bloquer la baguette sur son support
rep 29.
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Principe de fonctionnement des axes POIGNET (Axe B) et BAGUETTE (Axe C)

Le moteur de 'axe B (Poignet)
entraine I'ensemble axe C
(voir détail) par son couvercle
d’une butée embarquée a

Couvercle axe C
avec butées

~——

Moteur, codeur et embarquee (2) / l'autre, soit une course /
reducteur ) & angulaire de 300°. //
Axe B (Pongni/ ——— K
N |
—

[ Butée fixe
| usinée sur
le support

Support /
moteur fixe /
: \\&_‘_—»‘"
Détail axe C

Le support baguette est
entrainé en rotation (sans
limitation de course) dans un )

Moteur, codeur sens ou dans 'autre par un /

Axe C ensemble roue et vis sans fin. s
N
S y
embarqué sur /

J .

'axe B /
N L
Axe C |

.

Afin d’effectuer les mouvements de FRAPPES ou de RAALI, le constructeur a opté
pour une solution mécanique qui consiste a embarquer I'axe de rotation de la baguette
(axe C) sur celui du poignet (axe B).

L'illustration ci-dessus, décrit ce principe en montrant les principaux éléments :

Le moteur du poignet équipé de son réducteur (14/1) et de son codeur (64 imp/tours
sur 2 voies).

Le support (en coupe) de ce moteur (fixé dans le bras mécanosoudé) comportant
une butée fixe qui limite la course du poignet a 300° maxi.

Le couvercle (en coupe) de I'axe Baguette entrainé par le moteur du Poignet et muni
de deux butées embarquées en caoutchouc stoppées par la butée fixe du support
afin de limiter la course du poignet a 300°.

Le poignet (en coupe) vissé dans le bras mécanosoudé et équipé de son montage
de roulements.

Un détail de I'axe baguette avec son moteur avec codeur (64 imp/tours sur 2 voies)
et son ensemble roue et vis sans fin (rapport 1/25) fixés dans un boitier (en coupe) vissé
dans le couvercle
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MOTEUR
DC-Micromotors 44 mNm
Gra phlte Commutation For combination with (overvew on page 14-15)
Gearheads:
26A, 26/1, 301
Encoders:
IE2 =16 ... 512, 5500, 5540
Series 2657 ...
1657 W 012 CR 024 CR 048 CR
1 Nominal voltage Uy 12 29 48 Volt
2 Terminal resistance [ 0,71 284 12,50 (s}
3 output power P e 459 479 445 w
4 Efficlency ) . a4 85 84 %
5 MNo-load speed N € 300 & 400 €400 mPm
& No-load current (with shaft 0 4,0 mm) Is 0,115 0,058 0,028 A
7 stall torque M= 278 286 265 mNm
8 Friction torque Me 2 2 2 mhm
9 Speed constant ke 552 274 126 rpma
10 Back-EMF constant ke 181 365 7.37 mvirpm
11 Torgue constant kn 17,3 34e 704 mMmiA
12 Current constant k 0,029 0,014 AimNm
13 slope of n-M curve AnVAM 227 224 242 rpmymNm
14 Rotor Inductance L a5 380 1 550 1]
15 Mechanical time constant Tnm 39 39 39 ms
16 Rotor Inertla J 16 17 15 gom?®
17 Angular acceleration [ - 170 170 170 10°rads’
18 Thermal resistance Rii/Re: (1979 KA
19 Thermal time constant Twi/Twa |10/580 s
20 Operating temperature range:
— motor -30 .. +125 *c
= rotor, max. permissible +155 =
21 Shaft bearings lball beart caded
22 shaftload max: —
—with shaft diametar 4.0 mim
— radial 2t 3 000 rpm (3 mm from baaring) 20 N
- axial at 3 000 rpm 2 N
- axlal at standstill 20 N
23 shaft play:
= radial Py 0,015 mim
— axlal = i mm
24 Housing material ml, black coated
25 ‘Welght g
26 Direction of rotation dodmlge, viewed from the front face
28 'mraue up o M s 44 44 44 mNm
23 current up to (thermal limits) | - 3,10 1,54 0,73 A

Crlerviation with respect to motor
tarminaks not defined

o
M2 2 geep 026 -0,1

ot 3% ol100s o240

2
od -o_'ﬁg

26,5

o10-3.u1s

11,605

2657 W

For detalls on technical Information and | fetime performance
reter to pages 28-34.
Edition 2006-2007

Tor Faston
comnector 2,8 x 0.5

For options on DC-Micromotons refer to page 64,
Speciiications subject to changs without notice,
wwww Taulhaber-group.com
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REDUCTEUR

Planetary Gearheads

) Gearheads with ratio = 14:1 have plastic gears In the Input stage.
For extended life performance, the gearheads are avallable
with all steel gears and heavy duty lubricant as type 26/1 5.

Orfentation with respect to motor 023
\-mm:x nat detined 024
M3 4 deep 026

22> FAULHABER
3,5Nm.

For combination with (overview on page 14-15)
DC-MIcromotors:
2342, 2642, 2657

Brushless DC-Servomotors:
2444

Se ries 26/1

Housing material Inox steel
Geartraln material steel "
Recommended max. Input speed for:
~for continuous operation 4000 M
Backlash, typlcal, at no-load =1°
Bearings on output shaft preloaded ball bearings
shaft load, max
~radial (10 mm from mounting face) 150N
- axial <100 N
Shaft press fit force, max. <150 N
shaft play (on bearing output):
—radial =0,015mm
- axal 20,10 mm
Operating temperature range -30..+100°C
length with motor output torque
reduction ratio welght | length continuous |Intermittent| direction | efficlency
(nominal) without | without 23425 operation | operation  of rotation
motor | motor | 24445 | 2642'W | 2657 W (reversible)
2 (8} L1 L M max. M max.
g mm mm mm mm Nm Nm %
3,711 93 284 724 70,4 85,4 1,1 23 = 88
14 | 116 364 80,4 78,4 93,4 03 (35) | 0445 = 80
43 . 139 444 884 86,4 1014 1,0 (35 1,2(4,5) = 70
[N | 139 444 884 86,4 1014 | 15 (35 | 1,8(45 - 70
138 ) 162 52,5 96,4 945 1095 | 25 (35 | 35(4,5 = 60
159 0 162 52,5 96,4 945 1095 |35 (35 4,5(4,5) = 60
246 1 162 52,5 96,4 945 109,5 35 (35 | 45(4,5 = 60
415 1 185 60,5 1044 | 1025 | 1175 | 35 (35) | 45(4,5) = 55
592 11 185 60,5 1044 | 1025 17,5 | 35 (35) | 45(4,5) = 55
989 a 185 60,5 1044 1025 1125 35 (35 | 4545 & 55
1526 A 185 60,5 1044 1025 1175 | 35 (35) 45(45) = 55

The values for the torque rating Indicated In parenthesls, are for
gearheads, type 26/1 S with all steel gears.

Note: The reduction ratios are rounded, the exact values are avallable on request.

=¢

(2342)

0
05 -0,008

026 20,1 013-3,000

-
FOR——

il

. |

17 20,3

For detalls on technical Information and Hfetime performance
reter 1o pages 104-108.
Edition 2006-2007

26/1
Specifications subject to change without notice,

www. fauthaber-group.com
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CODEUR

2> FAULHABER

Encoders

Magnetic Encoders Features:
&4 10 512 Lines per revolution
2 channels
Digital output

Series IE2 - 512

1E2 - 64 IE2 - 128 IE2 - 256 IEZ - 512

Lines per revolution N &4

Slgnal output, square wave 2 channels
supply voltage Vop 45..55 vV DC
current consumption, typlcal (Voo = 5V DO) I oo Y. 6, maK. 12 ma
Output current, masx, s 5 ma
Pulsa width P 180 £ 45 @
Phase shift, channel A to B @ 90 + 45 “a
Signal risefall time, max (C qup = 50 pF) trf 0,170 Hs
Fraquency range 3!, up to f 20 |40 |80 160 kHz
Inertia of code disc * ] 0,09 gom?
Operating temperature range =25 ..+ 85 *C

W o =5V DC: Low logic level < 0,5, high logic level = 4 5V CMOS and TTL compatible
“velodty (rpm) = f(Hz) x 60/N
* For the brushless DC-Servomotors 1628 ... B, 2036 ... B and 2444 ... B the Inertla of code disc Is J = 0,14 gcm?®

Ordering Informatian

Encoder number lines par revolution
of channels In combination with:
IE2 - 64 2 &4 DC-Micromaotors serles
IE2 - 128 2 128 1336... G,
IE2 - 256 x 256 1516 ... SR, 1524 ... 5R,
1E2 = 512 2 512 1717 ... SR, 1724 ... SR, 1727 ... C,

2224 ... SR, 2232 ... SR, 2342 ... CR,
2642 ... CR, 2657 ... CR,
3241 ... CR, 3257 ... CR, 3863 ... C

Brushless DC-Servomotors serles
1628 ... B, 2036..B, 2057..B
2444 .. B

Features

These Incremental shaft encoders Incombination with the FAULHABER Hybrid circults with sensors and a low Inertla magnetic disc provide
DC-Micromotors and Brushless DC-Servomotors are used for two channels with 90° phasa shift.
L’;dﬁ'g:'g:%gfgﬁ'l of both shaft velocity and direction of rotation  yp,, 5\ no)y vottage for the encoder and the DC-Micromotor as well

ng- as the two channel output signals are Interfaced through a ribbon
The encoder Is Integrated In the DC-Micromotors SR-5arles and cable with connector.
extends the overall length by only 1,4 mm. Bullt-on option for

Datalls for the DC-MIcromotors and sultable reductlon gearheads

pe-Micromators and Brushless DC-Servomotors. are on separate catalogue pages.

Qutput signals / Circult diagram / Connector Information

Output signals Cutput croult Pin Function
with clockwise rotation as seen
from the shaft and
5 S
- channel A ! vee
g ’7 150 =10
—* 5% ——= Channel A8 *Note: The tamminel rss tance

of all motors with pracious
rmatal commtation Is Insessd
by sppros, 04 cp amd the rmas.
allosssable motor asrent in
combination i 14, Motorswith

EL_-J araphite commutation and
Rotation bishlass rctors have separate
642 restor ks ard highst motor
531 cuirrait Is allcreed.
Admissible deviation of phase shift:
3 Connactor
AP = m‘-T w 180" | < 45% DIN-41851
grid 254 mm
For detalls on technical Information and | etime performance Speciications subject to change without notice.

refer to pages 140-142
Edition 2006-2007 WIWW.Taul N b r-GroUp.com
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Caractéristiques de I'axe C (Baguette)

MOTEUR

A_ROUX

DC-Micromotors

2> FAULHABER
44 mNm

Graphite Commutation

Series 2657 ... CR

1 Nominal voltage

2 Terminal resistance

3 Output power

4 Efficlency

5 MNo-load speed

6 Mo-load current (with shaft o 4,0 mm})
7 stall torque

8 Friction torque

9 Spead constant

10 Back-EMF constant
11 Torque constant
12 <Current constamt

13 Slope of n-M curve

14 Rotor Inductance

15 Mechanical time constant
16 Rotor Inertia

17 Angular acceleration

18 Tharmal resistance

19 Tharmal time constant

20 Operating temperature range:
- motor
= rotor, max. permissible

21 shaft bearings
22 Shaft load max:
= with shaft diameter

= axlal at 2 000 M

= axlal at standstill
23 shaft play:

- radual

= axial

24 Housing material
25 ‘Walght
26 Direction of rotation

27 Speed up to
28 Torque up to
29 Current up to (thermal limitsy

Crleniatlon With respect o motor
terminaks not defined

- radial at 3 000 rpm (2 mm from bearing)

Tn

O s,

Rani f Revz
Twi/Twa

"}

LT
W .
(PR

M2 s oo 0408 011005 024508

19/9

10/ 580

=30 ..

ball bearings, preloaded

Recommended values - mathematically Independent of each other

+128
+158

026 -3.1

57

o -
al0-ans ﬂaﬁ?g

For combination with (overview on page 14-15)
Gearheads:

264, 26/1, 301

Encoders:

IE2 - 16 ... 512, 5500, 5540

024 CR
a3
0,71 284 12,50 a
45,3 47,9 445 w
84 85 84 %
6300 6400 6400 pm
0,115 0,058 0,028 A
278 286 265 mHm
2 2 2 mhm
552 274 136 mav
181 365 7,37 mvirpm
17,3 M8 704 mbmA
0,029 0,014 AlmNm

2,7 22,4 242 TpMYmHm
%5 380 1550 uH
39 39 39 ms
16 17 15 gom?
170 170 170 10°rads?

KN

-

c

=

mim

M

]

H

mim

mim

g
& 000 6000 6000 pm
44 44 44 mHm
3,10 1,54 0,73 A

0 00,05 [a]
06,5 |7 002 ]

3,5

1003

11,6405

12,4403 28

rater 1o pages 18-
Edition 2006-2007

For details on tachnical iInformation and | Hetime performance

2657 W

I for Faston
connector 2.8 x 0.5

For optiens on DC-MIcromoton refer 1o page 64
Speciiications subject to changs without notice
W Tauln aber-group.com




TP DOSSIER TECHNIQUE

CODEUR

A_ROUX

Encoders
Magnetic Encoders

Series IE2 - 512

Lines per revolution
signal output, square wave

supply voltage

Cumrent consumption, typical (Vpp = SV DO
Output current, max.

Pulse width

Phase shift, channel A to B

signal risefall time, max (€ gap = 50 pF)
Frequency range *, up to

Inertia of code disc

Operating temperature range

2> FAULHABER

Faatures:
64 to 512 Lines per revolution
2 Channels
Digital output
IE2 — 64 IE2 - 128 |E2 - 256 IEZ-512
&4 | 128 512
2 | channels
Voo 45..55 v DC
l oo typ. 6, max. 12 | mA
| g 5 mA
P 180 1 45 | %a
L 90 + 45 “a
tritf 0,1/0,1 | ps
f 20 40 | 80 | 160 kHz
J 0,09 | geme
-25..+85 C

1 oo = 5V DC: Low logic level < 0,5V, high logic lavel = 4,5 = CMOS and TTL compatible

svelodty (rpm) = f(Hz) x 60/N

* For the brushless DC-Senomotors 1628 ... B, 2036 ... B and 2444 ... B the Inertla of code disc 15 J = 0,14 gem?®

ordering informatlon

Encoder number lines per revolution
of channels

IE2 - 64 2 64

IE2- 128 2 128

IE2 - 256 2 256

IE2- 512 2 512

In combination with:

DC-Micromotors serles

1336...C,

1516... SR, 1524 ... SR,

1717... SR, 1724 ... SR, 1727 ... C,
2224... SR, 2232 ... SR, 2342 ... R,
2642 ... CR, 2657 ... CR,

2242 ... CR, 3257 ... CR, 3863 ... €
Brushless DC-Sarvomotors series
1628...B, 2036..B, 2057..B,
2444 ... B

These Incremental shaft encoders In comblination with the FALILHABER
DC-Micromotors and Brushless DC-Servomotors are used for
Indication and contral of both shaft velocity and direction of rotation

aswell as for posttioning.

The encoder Is Integrated In the DC-Micromotors SR-5arles and
extands the overall length by only 1,4 mm. Bullt-on option for

DC-Micromators and Brushless DC-Servomators,

Hybrid circurts with sensors and a low Inertla magnetic disc provide
two channels with 30° phasa shift.

The supply voltage for the encoder and the DC-Micromaotor as well

as the two channel output signals are Interfaced through a ribbon

cable with connector.
Datalls for tha DC-MIcromotors and sultable reduction gearheads

are on separate catalogua pages.

Output signals / Circult diagram / Connector Information

output signals
with clockwlise rotation as seen

from the shaft and
r Channel A

M

Rotatlon

Amplitude

Admissible deviation of phase shift:
AP = W“—% - IEO’|-.45'
For detalls on t2ch nical InTormation and | metinme performance

refer to pages 140-142,

Ecition 2006-2007

Output clroult
- 4 = W DD
——‘E>——q &5 ——e Channel A%
3 GND

Fin Functlon
1 Motor = *

150 =10

& corsductars 0,09 mm?

*Mota: The tammirsl resbtsnce
of all maotars with precious
rrsstal cormratation b o eamed
bry appros. 04 (o, snd the mas,

Gr 1 albowable motor aurrent in
12 .!— coambinartion & 14 Motnt:dwlﬂ'-
e cormmatstion &i
'—Lm-J mm ctons b separate
o keads ard highsr maotor
531 zmus alloresd.
Connector
DIN-41651
grid 2,54 mm

Specifications subject to change without notice

WL T AU DET-group, oo
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Capteur de proximité (initialisation de |’axe Baguette)
Capteurs de proximité SME-8, pour rainure de 8 FESTO
Fiche technigue - Prindpe de détedtion contact Reed
Fonclion
N0, 3 2ils, avee cible MO, 3 2 ks, avec cible!
— | d
CTh— Py
1) wersion Sermosigetynte & 10 VALDC ”
NO, & 3 Mils, aver connecteur mile HE, 3 3 fils, avec cable
s —fs
Caractéristigues techniques générales
Fonction des Eéments de mmmutation | Narmalement ouvert d
ment lermé
Caractéristiques dloctrigues
Sortie tout ou rien A contact, bipolaire
Connexion dlectrigue Cible, Cable, Cablo avee [ Cible, Cible, Cible, Cable,
FE1 1S 3 3fils connecteur |4 2 fils a2fils 4 2fils?) i 3ils
mile MEx1,
33 phles
Plage de tension de Courant eantinu [voq [12.30 12..27 3..250 0..30 12.3%
sevice Courant allernatil vadg 3..250 0..30 12.3%
Courant de sortie max. Courant continu ] 500 80 120 500 50
Courant alternatil [ma] 200 50
Puissance de @mmuta-  Courant cantinu iUl 10 2 10 10 1,5
tion max. Courant alternatil [va] 10
Chute de tension V] 1.8
Résistance aux courts-circuits non
Protection cantre les inversions de polarité non oul? qui Inun
Degrét de protection selon EN 60 529 IPGS/IPGET P67
Marque CE 89/336/CEE{CEM) oui oul qui Isans objet qui
73/2 3/ CEE (basse ensian) sans objet sans abjet I oull I sans objet Isnnsubjm
Type de construction
Forme pour rainure en T
Maode de fixation bloguédans la rainure en T, pase par le haut, noyé dans le profiké du wirin
Reproductibilité du seuil de commutation [ ) +0.1
Tamps de répaon se lermeture [ms] =0,5 0.5 2
Temps de réponse auverture [ms] 0,03 0.5 <02
Temain d'idat de commutation LED jaune
Longueur de cible [m] 15 I‘S.O 03 2,5 15 15 7.5
Pasition deman tage indiflarente
Matiriaux Corps pabpestar
Gaine de cible polyur éthane chiorure de | palyuréthane
pobpinyle
Mote rel ative aux matériaux exempt de cuivre et de téflon
Paids du praduit ]5] 0 [e0 [& 2% ) [s0 Jas
Capteurs de proximité SME-8, pour rainure de 8 FESTO
Fiche technigue - Principe de diection contact Reed
Références
(onnedion deckique Longueur de cible WP piice  Type pgl)
Cible [ Connecteur mle M8 [m]
Normalemen t ouvert
% Plage de tension deservice 0. 30V AC/DC
330k 25 150855 SMES-K-LED-24 1
535194 SMES-K-LED-24-X 50
50 175 604 SMEB-K5-LED-24 1
33 piles 03 150857 SMEB-S-LED-24 1
535195 SME-B-5-LED-24-X 50
a2l 2.5 171169  SME-8-I5-KL-LED-24 1
Ther morésistant jusqu’a 120 °C
3 2iks [ [2.5 [161756  SMEB-K-24-56 1
Plage de tension deservice 3., 250 VAL/DC I
420k [ [25 |152820 SME8-K-LED-230 1
Normalemen t formé
331l [ [7.5 [160251  SMES-0-K-LED-24 J1

1) Quansiok @ paguet



