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Uberblick HG G-84300-B

Zusammenfassung
Grundlegende Eigenschaften des Gyro HG G-84300-B:

« Ausgabe: Winkel, 0° - 360°, « Kompaktes, leichtes Gehause, IP 65
Auflosung 0,01° « Robust (keine beweglichen Teile)

« Datenrate der Messwertausgabe: - GroBer Betriebstemperaturbereich von
1 bis 100 Hz (10 ms bis 1 s) -40 bis +70° C

» Maximale Drehrate: 300 °/s . Lange Lebensdauer (> 100.000 h),

« Schnittstellen: CAN (Winkel wird in rad wartungsfrei
ausgegeben) & RS 232 (Winkel wird in
Grad ausgegeben)

® 2017 Gétting KG, Irrtiimer und Anderungen vorbehalten.

TUVRheinland®

CERT

1SO 9001

Die Gotting KG in D-31275 Lehrte besitzt
ein zertifiziertes Qualitatssicherungssystem
gemaf ISO 9001.
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Kapitel 1: Zu diesem Dokument HG G-84300-B

1 zu diesem Dokument

In Dokumentationen der Gotting KG werden folgende Symbole und Auszeichnungen ver-
wendet:

l" Hinweis

Weist auf technische Informationen hin, die bei der Bedienung des Gerates beachtet wer-
den sollten.

ACHTUNG!

Weist auf Gefahren hin, die zu einer Zerstérung oder Beschadigung des Geréts fiihren kon-
en.

>

Weist auf Gefahren hin, die zu Kérperverletzungen bzw. erheblichen Sachschédden fiihren
konnen.

AN\
VANl VORSICHT!
N

Weist auf Gefahren hin, die zu Kérperverletzungen, méglicherweise mit Todesfolge, bzw. er-
heblichen Sachschaden fiihren kdnnen.

Tipp

Gibt Hilfestellungen, die den Umgang mit dem Gerét erleichtern.

Df Link

Verweist auf weiterflihrende Informationen im Internet, z. B. auf unser Angebot www.goet-
ting.de. Diese lassen sich in der PDF-Version der Dokumentation direkt anklicken.

+  Programmtexte und -variablen werden durch Verwendung einer Schri f t ar t
mt fester Buchstabenbreit e hervorgehoben.
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Kapitel 1: Zu diesem Dokument HG G-84300-B

¢+ Wenn fir Eingaben bei der Bedienung von Programmen Tastenkombinationen ver-
wendet werden, dann werden dazu jeweils die bendtigten Tasten E’ervorgehoben
(bei den Programmen der Gotting KG kdnnen Ublicherweise grofle und kleine Buch-
staben gleichwertig verwendet werden).
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Kapitel 2: Einleitung HG G-84300-B

) Einleitung

Der Gyro HG G-84300-B ermittelt den Winkel einer Achse und gibt diesen Wert kontinuier-
lich Gber seine Schnittstellen CAN und RS 232 aus. Ein Ubergeordneter Fahrzeugrechner
(nicht Teil des Lieferumfangs) kann diese Daten verwenden, um die aktuelle Position von
Fahrzeugen aller Art zu berechnen und den Gyro so als Teil eines inertialen Navigationssys-
tems zu nutzen.

Bild1 Foto HG G-84300-B

Das Gerat basiert auf der neuesten Generation der MEMS Technologie. Gegeniiber anderen
Gyroskopen bieten diese den Vorteil geringeren Rauschens, geringerer Drift, einer uniiber-
troffenen Robustheit und einer langen Lebensdauer. Zusatzlich zu der hochwertigen Tech-
nik bietet der Gyro einen Driftkompensations-Algorithmus, der genutzt werden kann, um
die Genauigkeit der Winkelberechnung weiter zu erhdhen (siehe Abschnitt 4.1 auf Seite 10).
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Kapitel 3: Hardware HG G-84300-B

3 Hardware

3.1 Anordnung der Messachse

Der gemessene Winkel
fur X wird gréBer, wenn

der Gyro gegen den
Uhrzeigersinn gedreht
wird
+
Bild 2 Prinzpskizze: Messachse
3.2 Abmessungen
100 Montage- ca. 80
84 bohrung 50
=l
el g PWR

Montagebohrung 51

=
ERCE:i

Bild 3 Skizze: Gehduseabmessungen
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n Kapitel 3: Hardware HG G-84300-B

3.3 Anschlussbelegung

l" Hinweis

Im Gerat befindet sich kein Abschlusswiderstand fir den CAN-Bus!

3.3.1 X1 (PWR/RS232)
5-poliger M12 Einbaustecker (A-codiert)

Pin Signal Bemerkung
1 [+Ub (24V) Versorgungsspannung
2 |IN1™) Eingang fiir Driftkompensation *)
3 | TxD RS232-Datenausgang
4 |RxD RS232-Dateneingang
5 |GND Versorgungsmasse

*) Liegt an diesem Eingang ein High-Pegel (24 V) an, so wird die Berechnung der Drift-
kompensation gestartet (siehe Abschnitt 4.1 auf Seite 10). Diese Funktion darf nicht auf-
gerufen werden, solange sich das Fahrzeug bewegt.

Tabelle 1 Anschlussbelegung X1 (PWR/RS232)
3.3.2 X2 (CAN)
5-poliger M12 Einbaustecker (A-codiert)

Pin Signal Bemerkung
1 | Schirm (Chassis) Gehausemasse
2 [+Ub (24V) Versorgungsspannung
3 |GND Versorgungsmasse
4 |CAN_H CAN-High
5 |CAN_L CAN-Low

Tabelle 2 Anschlussbelegung X2 (CAN)
3.3.3 X3 (CAN)
5-polige M12 Einbaubuchse (A-codiert)

Pin Signal Bemerkung
1 | Schirm (Chassis) Gehdusemasse
2 [+Ub (24V) Versorgungsspannung
3 |GND Versorgungsmasse
4 |CAN_H CAN-High
5 |CAN_L CAN-Low

Tabelle 3 Anschlussbelegung X2 (CAN)
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Kapitel 3: Hardware HG G-84300-B n

3.4 LED-Anzeigen

LED Bedeutung
PWR Versorgungsspannung ok
RUN - Blinken =» Messung aktiv
- Dauerlicht = Driftkompensation aktiv
ERR Blinken = Fehler (siehe Tabelle 8 auf Seite 19)

Tabelle 4 Funktionen der LEDs
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Kapitel 4: Driftkompensation / Winkel Reset HG G-84300-B

4 Driftkompensation / Winkel Reset

4.1 Driftkompensation

Die Technologie des Gyro bringt eine konstante Drift mit sich. Diese Drift ist abhéangig von
verschiedenen Parametern und andert sich mit der Zeit. Um den Einfluss der Drift auf die
Winkelberechnung zu verringern, kann der Gyro immer wenn das Fahrzeug steht eine Drift-
kompensation ausfiihren. Er berechnet dann den Betrag der aktuellen Drift und nutzt diesen
Wert, um — sobald sich das Fahrzeug wieder bewegt — den Einfluss der Drift auszugleichen.

//
~

Tipp
Da sich die Genauigkeit der Winkelberechnung deutlich verbessert, wenn der Gyro die Drift-

kompensation einsetzen kann, empfiehlt es sich, die Kompensationsberechnung so oft wie
moglich zu starten.

ACHTUNG!

Achten Sie darauf, dass die Berechnung der Driftkompensation ausgeschaltet ist, wenn sich
das Fahrzeug bewegt (s. u.)! Ansonsten wird eine falsche Driftkompensation berechnet und
die nachfolgende Winkelberechnung verschlechtert sich.

>

4 Fahrzeug darf sich nicht bewegen ‘
Der Fahrzeugrechner (z. B. SPS) 1
setzt den Eingang (RS 232) / :
das Bit (CAN) ,Activate Drift :
Compensation* auf 0 -
1 ;
Nur bei CAN: Der Gyro setzt das Bit
,Drift Compensation OK* auf ' :
0 -
Der Gyro setzt den Ausgang 1
(RS 232) / das Bit (CAN) :
,Drift Compensation active” auf 0 :
Zeit =
Dauer der Driftkompensations- - Direkt nach dem Einschalten des Gerats: Bis zu mehreren Minuten
berechnung: - Wahrend des normalen Betriebs: Ca. 10 s

Bild 4 Ablauf der Driftkompensationsberechnung

Uber die Eingénge (RS 232, 5.2.2 auf Seite 13 / CAN, 6.1 auf Seite 18) kann der Fahrzeu-
grechner (z. B. SPS) dem Gyro immer dann wenn das Fehrzeug steht mitteilen, dass er die
Berechnung der Driftkompensation starten soll. Die SPS kann (ber die entsprechenden
Ausgénge des Gyros priifen, dass die Driftkompensationsberechnung aktiviert wurde, der

GOITING

Geratebeschreibung HG G-84300-B | Deutsch, Revision 12 | Stand: 24.05.2017 | www.goetting.de



http://www.goetting.de

Kapitel 4: Driftkompensation / Winkel Reset HG G-84300-B

Benutzer sieht es an einer LED. Bei Einsatz des CAN Bus kann dann darauf gewartet wer-
den, dass der Gyro (ber das Status Byte (siehe 6.2 auf Seite 19) den erfolgreichen Ab-
schluss der Berechnung meldet.

Die SPS kann die Driftkompensationsberechnung entweder bei Erhalt des OK Signals oder
nach einer festen Zeitspanne beenden. Stellen Sie aber sicher, dass die Berechnung been-
det wird, bevor sich das Fahrzeug wieder bewegt, selbst wenn die Berechnung noch nicht
beendet ist. Wenn moglich, lassen Sie das Fahrzeug im Stillstand, bis die Berechnung
durchgefiihrt wurde.

4.2 Winkel Reset

Die Drift beeinflusst die absolute Winkelberechnung (iber die Zeit. Dies fiihrt dazu, dass das
Fahrzeug einen anderen absoluten Winkel zeigt, wenn es dieselbe Position auf dem Kurs
nochmals Uberfahrt. Dies beeintrachtigt nicht die Genauigkeit der aktuellen Winkelberech-
nung, trotzdem kann es wiinschenswert sein, den Winkel an definierten Punkten auf dem
Kurs auf 0° zuriickzusetzen. Der Fahrzeugrechner (z. B. SPS) kann dazu das Kommando
Set angl e to 0auslosen (RS 232, 5.2.1 auf Seite 12 / CAN, 6.1 auf Seite 18).

1

Der Fahrzeugrechner (z. B. SPS)
setzt den Eingang (RS 232) /
das Bit (CAN) ,Set angle to 0°* auf 0
1
Nur bei CAN: Der Gyro setzt
das Bit ,Angle set to 0° auf
0

Zeit

v

Bild5 Ablauf der Winkelriicksetzung

- Uber RS 232 wird die Riicksetzung des Winkels unmittelbar ausgeldst, sobald das
Kommando Ubertragen wird. Es ist nicht nétig, das Kommando anschlieBend wieder
zurlickzusetzen.

- Uber CAN muss das zugehdrige Kommandobit auf 1 gesetzt werden, wodurch
unmittelbar auch das entsprechende Status Bit des Gyro auf 1 gesetzt wird (siehe 6.2
auf Seite 19), gleichzeitig wird das Riicksetzen des Winkels ausgeldst. AnschlieBend
muss das Kommandobit wieder auf 0 gesetzt werden, bis der Winkel erneut zuriick-
gesetzt werden soll. Das Status Bit bleibt auf 1, solange das Kommandobit auf 1
gesetzt ist.
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Kapitel 5: Parametrierung iiber RS 232 HG G-84300-B

5 Parametrierung tber RS 232

Nach dem Einschalten befindet sich das Gerat im Modus: Transparente Datenausgabe. Die
Standard-Schnittstellenparameter im Auslieferungszustand sind:

+  115.200 Baud, 8 Datenbit, keine Paritat, 1 Stopbit, ANSI-Emulation.

5.1 Datenausgabe (Transparenter Modus)

Es werden zyklisch (Datenrate einstellbar, siehe Abschnitt 5.4 auf Seite 14) der Winkel in
Grad und der Offsetwert flir die Driftkompensation als Text ausgegeben. Die Werte sind
durch ein Komma separiert und jeder Datensatz wird durch CR (Carriage Return) und LF
(Line Feed) abgeschlossen.

Fie Bt View Col Toaesler Help

D =38 05| &

Connected 000R03 (AN 115200 B-N-1 Cenneeted 10041 ans 115200 8-H-1
e

Normale Datenausgabe Datenausgabe bei eingeschalteter
Driftkompensation

Bild6 Screenshot: Datenausgabe (Transparenter Modus)

5.2 Dateneingabe (Transparenter Modus)

5.2.1 Winkel zuriicksetzen

Um den Winkel auf 0° zu setzen (siehe 4.2 auf Seite 11), ist der folgende Zyklus einmal

durchzufiihren:
1 Sekunde Ruhe 3x (Rl innerhalb 1 Sekunde Ruhe
auf der Sendeleitung —» | ler Sekunde an Dreh- — | auf der Sendeleitung
zum Drehratensensor ratensensor senden zum Drehratensensor

Bild7 Zyklus zum Zurticksetzen des Winkels
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Kapitel 5: Parametrierung iiber RS 232 HG G-84300-B

5.2.2 Driftkompensation ein- bzw. ausschalten

Bei aktivierter Driftkompensation (siehe 4.1 auf Seite 10) wird an jedem Zeilenende das Zei-
chen ,* “ angehangt. Um die sie ein- bzw. auszuschalten ist jeweils der folgende Zyklus ein-

zuhalten:
1 Sekunde Ruhe 3x 2] innerhalb 1 Sekunde Ruhe
auf der Sendeleitung ——»| ler Sekunde an Dreh- —» | auf der Sendeleitung
zum Drehratensensor ratensensor senden zum Drehratensensor

Bild8 Zyklus zum Ein- bzw. Ausschalten der Driftkompensation

5.3 Wechsel in den Monitormodus

Der Monitormodus wird tber die serielle Schnittstelle RS232 abgewickelt. Wir beziehen uns
im Folgenden auf das Programm HyperTerminaI® (Hyper t r m exe),das zum Lieferum-
fang der meisten Ausgaben von Microsoft® Windows® gehort und damit bei vielen Anwen-
dern vorhanden ist. Es kann auBBerdem unter folgender Adresse bezogen werden:

Df Link

http://www.hilgraeve.com/hyperterminal/.

Es kann aber auch ein beliebiges anderes Terminalprogramm eingesetzt werden, das die
ANSI-Emulation beherrscht. Sollten Sie ein anderes Programm verwenden, beachten Sie
bitte die mit dem Programm mitgelieferte Dokumentation und stellen Sie es auf die in der
Einleitung zu diesem Kapitel auf Seite 12 oben genannten Werte ein.

Um in den Monitormodus zu gelangen, ist der folgende Zyklus einzuhalten:

1 Sekunde Ruhe 3x ,+“ innerhalb 1 Sekunde Ruhe
auf der Sendeleitung —— | ler Sekunde an Dreh- — | auf der Sendeleitung
zum Drehratensensor ratensensor senden zum Drehratensensor

Bild9 Zyklus zum Aufruf des Monitormodus
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HG G-84300-B

File Edit View Call Transfer Help
0= A B
HGE4300 ZB 2.11 Serial Ho.: 0 Gostting KG
Angle . —=0.o0 0)4 CAN TD counter: 205
Cal. walue : -8.18E59 CAN Rzl counter: 1]
Off=et : 1.z2000
Temperature: 26.4 CAN errors: 0_
E: Reset angle
D: Drift compensation
1: Data rate (1) * 10ms=
2: UART baudrate 115200 kbits=
3: CAN config CFG 1
4: CAN baudrate 1 Hbitrss
5: CAN id command 0=0100
b: CAN id gyro out O=0200
7: Max. change comp. 0.0050 o=
P: Preset drift comp. OQff
5: Save paramnster
T: Update software
L: Log data
|
Connected 00:03:20 ANSI 115200 8-M-1

Bild 10 Screenshot: Terminalausgabe im Monitormodus

Bis zur Trennlinie werden die Firmware und Statusangaben ausgegeben. Darunter konnen
die folgenden Funktionen aufgerufen werden:

(R Winkel auf 0° zuriicksetzen (siehe 4.2 auf Seite 11)
(o] Driftkompensation ein- bzw. ausschalten (siehe 4.1 auf Seite 10)
] Datenrate der Ausgabe einstellen (Wertebereich: 1 bis 100 [x 10ms])

2J RS232 Baudrate einstellen (9600, 19200, 38400, 57600, 115200 Baud)
Nach einer Anderung muss das System neu gestartet werden.

CAN-Konfiguration wéahlen

4] CAN-Baudrate einstellen (125 kbit/s, 250 kbit/s, 500 kbit/s, 1 Mbit/s)

(5] CAN-Identifier fur Empfangsbox einstellen

(8] CAN-Identifier fur Sendebox einstellen

7] Max change comp.: Schwellwert fiir die Berechnung der Driftkompensation

- Wenn dieser Wert > 0 ist, dann wird das CAN Bit ,Drift compensation ok (siehe 6.2
auf Seite 19) gesetzt, sobald die berechnete Drift (ausgegeben als ,Offset*) unter die-
sen Wert fallt.

- Wenn dieser Wert = 0 ist, dann wird die CAN Ausgabe von ,Drift compensation ok*
deaktiviert und das entsprechende Bit wird nur zur Ausgabe eines Fehlers genutzt.

P] Preset drift compensation: Wenn dieser Wert auf ON steht, dann startet der Gyro nach
jedem Einschalten automatisch die Berechnung der Driftkompensation durch (siehe 4.1 auf
Seite 10). Sobald der Fahrzeugrechner (z. B. SPS) das erste Telegramm sendet, wird die
Driftkompensation entsprechend dem Kommandobit im Telegramm geschaltet.

(s] Parameter permanent speichern (nach jeder Anderung notwendig)
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Kapitel 5: Parametrierung iiber RS 232 HG G-84300-B

uJ Softwareupdate durchftihren (siche Abschnitt 5.5 auf Seite 15)

i die JTransparente Datenausgabe“ zuriickkehren.

5.5 Softwareupdate

Firmware-Dateien missen zur Gerate-Variante und teilweise sogar zum Anwendungsfall
passen, daher werden diese nur bei Bedarf/auf Anforderung direkt von der Gétting KG zur
Verfligung gestellt. Der Update-Prozess wird aus der Terminalausgabe heraus (siche Ab-
schnitt 5.4 auf Seite 14) durch Eingabe der Taste i gestartet. Er lauft dann in den nachfol-
gend dargestellten Schritten ab:

¢ Schritt 1

& Test - HyperTerminal I =10l x|

File Edit Wiew Call Transfer Help

D& @ 805

- - - Bootloader V1.0B - - -
Erasing Flash: finished
Ready For Kmodem: CCCCCCCC_

g

[Connected 04:09:42 |anst [iiszopent  [cRo[Caps [num T [Eapture[Prink echo

Bild 11 Screenshot: Terminalausgabe nach d. Starten des Softwareupdates
¢ Schritt 2

& Test - HyperTerminal " =|0] x|
File Edt Yiew Cal | Transfer Help

O@la 8|

Receive File...

Capture Text... n -
cndTetrie.. pPPlication program detected, CRC nok.

- - - Boc capturetoPrinter B - - -
Erasing FIasnh: tInished
Ready ?or‘ Xmodem: CCCCCCCCCCC

Checking

sends a file to the remote system

e

Bild 12 Screenshot: Mentipunkt zum Ubertragen einer Datei auswiéihlen
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Kapitel 5: Parametrierung iiber RS 232 HG G-84300-B

¢ Schritt 3, klicken Sie auf Browse

CESTTE— 20 ]
Folder: C:%Froghis' 84300%1. 035default
Filename:

I Browse. . |

Pratocal:

IXmodem j
Send I Cloze | Cancel |

Bild 13 Screenshot: Neues Fenster zur Eingabe des Dateinamens

¢+ Schritt4
21
Suchen in: IE}defauIl j = EF Ea-

terminal.o

Dateiname: |843DD EIN j Offren I
Dateityp: IAII Files [*%) j Abbrechen |

F

Bild 14 Screenshot: Dateiauswahlfenster

. Schritt 5, klicken Sie auf Send
[Msendfile 21

Folder: C:\Proghww_ 8430041 03%default

Filename:

[\Progvw_ 843001, 0 default 84300 BIN
Pratacol:
IXmodem j

Send | Cloze I Cancel |

Bild 15 Screenshot: Datei ist nun ausgewdahit
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Kapitel 5: Parametrierung iiber RS 232 HG G-84300-B

¢ Schritt 6

Sending: |C:\F’rog\W’_843DD\V1.DR\delauIt\Bd?DD.B\N

Packet: 132 Erar checking: |CF|EI

Retries: ] Taotal retries: ID

Last eraor: I

File: ‘|||||||||||||||||| |22Kof45|<

Elapsed: 00:00:07 Remaining: | 00:00:07 Throughput: ISEUDcps

Bild 16 Screenshot: Statusfenster wéhrend d. Dateitibertragung m. Xmodem

¢+ Schritt7
JIT=TES]
Fie Edit Wiew Call Transfer Help
D&l 3 |0s]|
=
- - - Bootloader V1.00 - - -
Erasing Flash: finished
Ready ?or Xmodem: CCCCCCCCC
Transmission finished.
Saving CRC.
Connected 04i14:19 |amist [t1szo0e1  [SCROLL [SAPS [NUM  [Caphure  [Prink eche Al

Bild 17 Screenshot: Terminalausgabe nach der Dateitibertragung
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Kapitel 6: CAN Bus Interface HG G-84300-B

6 CAN Bus Interface

Erlauterungen zu den Daten:
- Winkel: Bogenmal3 (rad)

Ubertragener Wert
8

- Temperatur: =Temperatur in °C

6.1 Empfangsbox

Lange: 8 Byte, dies ist das Telegramm, das der Fahrzeugrechner (SPS) zum Gyro sendet.

os]
<

-

D

Daten
Kommando, siehe Tabelle 6 unten

[ee] EN] o2 K621 HEN KOV] § ] Fo

Tabelle 5 Aufbau Empfangsbox

Bit Bedeutung

1 Driftkompensation de-/aktivieren (siehe 4.1 auf Seite 10)
2 Winkel auf 0 setzen (siehe 4.2 auf Seite 11)

3

4

5

= _

7

8

Tabelle 6 Aufbau des Kommandobytes

GOITING

Geratebeschreibung HG G-84300-B | Deutsch, Revision 12 | Stand: 24.05.2017 | www.goetting.de



http://www.goetting.de

Kapitel 6: CAN Bus Interface HG G-84300-B

6.2 Sendebox

Lange: 8 Byte, mit diesem Telegramm antwortet der Gyro.

Byte Daten
1 Byte 1 Winkel
9 Byte 2 Winkel FlieBkommazahl, Zahlenformat nach IEEE 754,
- siehe Bild 18 unten
3 Byte 3 Winkel Einheit: rad
4 Byte 4 Winkel
5 Lowbyte Temperatur Wert .
- —— =Temperaturin °C
6 Highbyte Temperatur 8
7 System Status, siehe Tabelle 8 unten
8 Sendezahler

Tabelle 7 Aufbau der Sendebox

Byte 4 Byte 3 Byte 2 Byte 1
Bit | 31 24|23 16|15 8|7 0

E(E|E|E|E|E|E[M[M|M[M[M|M|M[M|M|M[{M|M|M|M|M|M|M|M|M|M|M|M|M|M

Exponent Mantissa

IEEE 754 Floating-Point Number

[ce-u|on

Bild 18 Format der Bytes Winkelausgabe

Bit Bedeutung

Wert 1 = Driftkompensation aktiviert
Wert 1 = Riickmeldung: Winkel auf 0° gesetzt

(20 BE= ROVN BN NN Iy

Dieses Bit kann zwei Bedeutungen haben:

1. Driftkompensation abgeschlossen (diese Funktion kann iber ,Max
change comp.” beeinflusst bzw. deaktiviert werden, siehe 5.4 auf Seite
14)

2. Fehler Kalibrierdaten Skalierung *)

Falls dieses Bit auf 1 gesetzt ist, prifen Sie, ob das Bit 1 ,Driftkompensa-

tion aktiviert” ebenfalls auf 1 gesetzt ist. Falls ja, dann warten Sie bis Bit 1

auf 0 wechselt. Bleibt Bit 5 trotzdem auf dem Wert 1, liegt der Fehler vor.

6 Fehler MEMS *)
7 Fehler Temperatur *)
8 Fehler Parameter *)

*) = Sollte einer dieser Fehler auftreten, muss der Gyro zum Service zur Gotting KG einge-
schickt werden.

Tabelle 8 Aufbau des System Status Bytes
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Kapitel 7: Technische Daten

HG G-84300-B

/  Technische Daten

Technische Daten

Ausgabe Winkel, 0 bis 360°

Auflésung 0,01°

Maximale Drehrate +300 °/s

Datenrate 1 bis 100 Hz
(10 ms bis 1 s)

Interface CAN und RS 232

Abmessungen 100 x 70 x 50/80 mm
L x B x H ohne/mit Anschlusstecker,
siehe Zeichnung in Bild 3 auf Seite 7

Gewicht ca.770 g

Gehduse Aluminium-Druckguss

Befestigung Durchgangsbohrungen im Gehduse passend fir
Schrauben M4

Schutzklasse P65

Umgebungstemperaturbereich -40 bis +70° C

Lagertemperaturbereich -65 bis +85° C

Relative Luftfeuchte bei 25° C 95% (ohne Betauung)

MTBF >100.000 h

Spannungsversorgung 24V £25%

Stromaufnahme 40 mA

Anschlisse - b-poliger M12 Einbaustecker, A-kodiert

(Spannungsversorgung + RS-232)

- b-poliger M12 Einbaustecker, A-kodiert
(CAN-Bus)

- 5-polige M12 Einbaubuchse, A-kodiert
(CAN-Bus)

Kurzzeitige Drift (Gber Temperaturber) | < 0,1 °/s
Kurzzeitige Drift (konstante Temp.) <0,01°/s
Driftinstabilitat 5 °/hr

Nichtlinearitat Skalierungsfaktor

<+0.3% (Uber ges. Messbereich)

Angular random walk

<0,3 °/J/hr

Tabelle 9 Technische Daten
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Kapitel 8: Abbildungsverzeichnis HG G-84300-B
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Kapitel 9: Tabellenverzeichnis HG G-84300-B
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Kapitel 10: Hinweise HG G-84300-B

10 Hinweise

10.1 Urheberrechte

Dieses Werk ist urheberrechtlich geschiitzt. Alle dadurch begriindeten Rechte bleiben vor-
behalten. Zuwiderhandlungen unterliegen den Strafbestimmungen des Urheberrechts.

10.2 Haftungsausschluss

Die angegebenen Daten verstehen sich als Produktbeschreibungen und sind nicht als zu-
gesicherte Eigenschaften aufzufassen. Es handelt sich um Richtwerte. Die angegebenen
Produkteigenschaften gelten nur bei bestimmungsgeméaBem Gebrauch.

Diese Anleitung ist nach bestem Wissen erstellt worden. Der Einbau und Betrieb der Gerate
erfolgt auf eigene Gefahr. Eine Haftung fiir Mangelfolgeschaden ist ausgeschlossen. Ande-
rungen, die dem technischen Fortschritt dienen, bleiben vorbehalten. Ebenso behalten wir
uns das Recht vor, inhaltliche Anderungen der Anleitung vorzunehmen, ohne Dritten Kennt-
nis geben zu missen.

10.3 Markenzeichen und Firmennamen

Soweit nicht anders angegeben, sind die genannten Produktnamen und Logos gesetzlich
geschiitzte Marken der Gotting KG. Alle anderen Produkt- oder Firmennamen sind gegebe-
nenfalls Warenzeichen oder eingetragene Warenzeichen bzw. Marken der jeweiligen Fir-
men.
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