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WENC2 Installations- und
Inbetriebnahmeanleitung

Diese Anleitung richtet sich an das Personal, das das drahtlose WENC2-Encoder-
Ubertragungssystem vor Ort installiert, in Betrieb nimmt und wartet. Sie gilt fir alle Modelle
(MONO, DUO, TRI).

1. Systemubersicht

WENC?2 ist ein Zwei-Gerate-System, das inkrementelle Quadratur-Encodersignale vom rotierenden
oder bewegten Teil einer Maschine drahtlos im 5-GHz-Band zur stationaren Seite lGbertragt. TX
wird auf der rotierenden Seite installiert und liest den Encoder aus; RX wird auf der stationaren
Seite installiert und erzeugt dieselben Signale als echte Quadratur-Ausgange neu. Aus Sicht des
Antriebs sieht RX wie ein physikalisch angeschlossener Encoder aus — auf der Antriebsseite ist
keine Hardware- oder Softwareanderung erforderlich.

Modelle
Modell Kandle Aktive Klemmen
WENC2- 1 ENCO
MONO
WENC2-DUO 2 ENCO + ENC1
WENC2-TRI 3 ENCO + ENC1 +

ENC2

Wichtigste elektrische Eigenschaften

Eigenschaft Wert
Versorgung (TX und RX) 15-30 V DC

Encoder-Versorgungsausgang (TX

Klemme 3) +23,5V gefiltert

Inkremental-Quadratur A/B/~A/~B, 2- oder 4-adrig,

Encoder-Eingang (TX
gang (TX) optisch isoliert
Encoder-Ausgang (RX) HTL 24 V, mit Uberstrom- und Kurzschlussschutz

0-6000 U/min @ 1024 ppr (102,4 kHz); theoretisch =
8800

Motor-Drehzahlbereich

Betriebstemperatur -20 °C ... +70 °C
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Wichtig: Der vollstandige Encoder-Ausgang von RX wird nur im normalen Betriebsmodus
erzeugt. Im Servicemodus wird der Ausgang etwa alle 100 ms (Status-Update) aktualisiert,

ist jedoch nicht fir den Closed-Loop-Betrieb geeignet. Der Antrieb kann den Encoder im
Servicemodus nicht zuverlassig verfolgen.

2. Verdrahtung

2.1 TX — Motorseite

Klemme

10

11

12

13

14

15

16

Funktion

+24V

Modell

Alle

Versorgungseingang

GND

Alle

+23,5V Encoder-

Versorgung
GND (Encoder)
ENCO.A
ENCO./A
ENCO.B

ENCO./B

ENC1.A

ENC1./A

ENC1.B

ENC1./B

ENC2.A
ENC2./A
ENC2.B

ENC2./B

Alle

Alle

Alle

Alle

Alle

Alle

DUO,
TRI

DUO,
TRI

DUO,
TRI

DUO,
TRI

TRI

TRI

TRI

TRI

Klemme

10

11

12

13

14

15

16

2.2 RX — Antriebsseite

Funktion

+24V
Versorgungseingang

GND
GND
ENCO.A
ENCO./A
ENCO.B
ENCO./B

GND

ENC1.A

ENC1./A

ENC1.B

ENC1./B

ENC2.A
ENC2./A
ENC2.B

ENC2./B

Modell

Alle

Alle

Alle
Alle
Alle

Alle

DUO,
TRI

DUO,
TRI

DUO,
TRI

DUO,
TRI

TRI
TRI
TRI

TRI

Die RX-Ausgange liegen auf HTL-Pegel (24 V) und werden direkt an den Encoder-Eingang

des Antriebs angeschlossen. Am Antrieb wird der Encoder-Typ auf HTL / Push-Pull
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eingestellt, die Signalwahl auf nur A/B (Z / Index wird nicht verwendet); der PPR-Parameter
wird auf den PPR-Wert des Feld-Encoders eingetragen.

2.3 Encoder-Anschlussarten

4-adrig (differentiell) — empfohlen. A, /A, B, /B sind alle angeschlossen. Hochste
Storfestigkeit.

2-adrig (Single-ended). Nur A und B sind angeschlossen:

* Auf der TX-Seite werden die Klemmen /A und /B auf GND gebriickt (andernfalls floatet
der TX-Eingang und liest instabil).

» Auf der RX-Seite keine Briicke — /A und /B sind die von RX erzeugten differentiellen
Komplementar-Ausgange.

Quadratur-Integritat ist zwingend erforderlich. Die interne Fehlerkorrektur, die genaue
Zahlung und die Stérunterdrickungs-Hardware sowie -Algorithmen erfordern, dass A- und B-
Signale zusammen gelesen werden. Impulse nur von A oder nur von B konnen nicht
allein genutzt oder uibertragen werden.

2.4 Parametrierung auf der Antriebsseite

Beim Konfigurieren der Encoder-Schnittstelle am Antrieb:

Parameter Wert
Encoder-Typ HTL / Push-Pull (24 V)

A/B (Quadratur); der 4-adrige Ausgang steht zur Verfiigung und ist
Signalauswahl = storunempfindlicher. Falls gewlinscht, ist 2-adriger Betrieb mit unbenutzten /A, /
B zulassig — offene Enden sind kein Problem

PPR / CPR Der PPR-Wert des Feld-Encoders (WENC2 ist transparent und andert ihn nicht)

Wie vom Prozess gefordert; bei falscher Drehrichtung A-B tauschen oder die

Richtun
g Richtung im Antriebsparameter umkehren

Farbcode: Schwarz ENCO (alle Modelle) - Blau ENC1 (DUO + TRI) - Orange ENC2 (nur TRI).
Verdrahten Sie die Adern in den Farben entsprechend lhrem Modell; die anderen bleiben unbelegt.
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2.5 Verdrahtungsschema

WENC2 System Wiring Diagram

All models (MONO / DUO / TRI) — Connect according to color code

(TTm T T N (T N
| 1 | 1
I I I I
1 I I I
1 I 1 I
| 1 | 1
I I I I
1 | 1 1
1 I 1 I
| 1 | 1
I I I I
1 I I I
1 I 1 I
H 1 | 1
I I
: WENC2-TX | : WENC2-RX |
I Transmitter (Motor side) : I Receiver (Drive side) :
I I
1 ! 1 [
I Clamp 1-8 I | Clamp 1-8 I
Power Supply mmmmmm————— I : I [ Power Supply
10-30V DC eemmm————y - “JI 1 +24v | : 1 +24v 10-30V DC
---------: 2 GND : : 2 GND
+23.5V J 1 1
i 3 +23.5V enc. supply H e
I
4 GND (enc) I :
| 4 ENCO.A
| : Drive 0
14 5 ENCO.A | | | 5 EnCO./A ENC+0V
I I
e 6 enco./a | '] & enco.s h—l :
A, IA B, /B [ | O = All model
o : co i d / :
7 ENCO.B 1 7 ENCO./B H
All models | I — - 5GHz e —— .I :
8 ENCO./B : Multichannel Wireless : 8 GND H
| 1
| 1
| 1
| 1
Clamp 9-16 : 1 Clamp 9-16
I
= 9 ENC1.A : 1| o Enci.a i
A /A B, /B : | : . Drive 1
10 ENC1./A 1 | | 10 ENC1./A ERCECY
DUO + TRI ] 1
11 ENC1.B 1 | | 11 ENC1.B DUO + TRI
! 1
12 ENC1./B : 1| 12 ENC1./B
I
! 1
! 1
I
Encoder 2 13 ENC2.A 1 : 13 ENC2.A
A/A.B, /B X ! 1 Drive 2
14 ENC2./A | 1 | 14 Enc2./a R
TRI only | I [
| 15 ENC2.B 1 | | 15 encz.B -
1 | ' TRI only
16 ENC2./B 1 1 | 16 EnC2./B '
I 1 H
I | H
| 1
| 1
| 1
| 1
| 1
| 1
| 1
| 1
________________ ! e
Connection by Model:
. MONO: Black cables only (ENCO) . DUO: Black + blue (ENCO + ENC1) . TRI: Black + blue + orange (ENCO + ENC1 + ENC2)
==== 124V supply ==== 0V (GND) = === +23.5V enc. supply

* 2-wire encoder: On TX side, bridge /A and /B clamps to GND (no bridging on RX side)
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3. Montage

3.1 TX — Rotierende Seite

* TX wird auf dem Motor oder der rotierenden Plattform so nahe wie moglich am Encoder
montiert. Das Encoderkabel kurz halten.

* Die TX-Antenne muss auBerhalb eines Metallgehauses bleiben. Ein geschlossener
Metallkasten dampft 5-GHz-Signale erheblich.

* Wenn die rotierende Seite Uber einen Schleifring versorgt wird, Ubertragt der Schleifring nur
die TX-Versorgungsleitungen (+24 V / GND) — keine Encodersignale daruber.

* An Stellen mit Vibrationen das Kabel so sichern, dass die Last nicht auf die Steckverbinder
Ubertragen wird.

3.2 RX — Stationare Seite

* RX wird im Schaltschrank oder in der Nahe des Antriebs montiert.

* Bei metallischem Schaltschrank die RX-Antenne auBerhalb des Schaltschranks platzieren
(Schrank mit Kunststofffenster oder Antenne nach aulsen gefuhrt).

* TX- und RX-Antennen werden so positioniert, dass sie einander sehen; auf der Sichtlinie
sollten keine groRen Metallhindernisse sein.

* In Metallgehause-Systemen wie Bunchern muss RX ebenfalls innerhalb des
Gehauses platziert werden — der Faraday-Effekt der AuBenhdlle blockiert das Signal; RX
im selben elektromagnetischen Volumen zu halten, halt die Verbindung gesund.

3.3 Erdung und Verkabelung

* TX- und RX-GND sowie der Encoder-GND des Antriebs werden an eine gemeinsame
Referenz angeschlossen.

* Das Encoderkabel sollte ein geschirmtes, verdrilltes Paar sein. Den Schirm nur an einem
Ende (empfohlen: RX / Schrankseite) an Masse anbinden.

* Bei langen Versorgungsleitungen eine separate Sicherung verwenden, aber den GND mit
dem Antrieb gemeinsam halten.

* Das Encoderkabel so weit wie mdglich von Leistungskabeln, VFD-Ausgangen und
Frequenzumrichtern verlegen.

3.3.1 Versorgungsisolation — Kritisch

Es ist fur die Prozess- und Systemgesundheit wichtig, dass die 24-V-DC-Versorgung galvanisch
isoliert von Erde, Phase und Neutralleiter ist.

Schlecht isolierte Netzteile sind auf dem Markt verbreitet — ein typisches Symptom ist eine
Messung von ~90 V AC zwischen Erde und +24 V oder 0 V (DC GND). Diese Art von
Versorgung:

* Verursacht nicht behebbare Stérungen auf den Encoderleitungen.
e Kann dauerhaften elektronischen Defekt verursachen (kumulativer ESD-ahnlicher Schaden).

Das ideale System: 220 V AC Uber den Schleifring zur rotierenden Seite fuUhren, auf der
rotierenden Seite einen Trenntransformator platzieren und danach ein Netzteil 220 V AC
- 24 V DC verwenden. Dies verhindert, dass Hochspannungsuberschlage durch

ionia otomasyon teknolojileri san.tic.ltd.gti. — WENC2 6/25



Kohlenstoffverschmutzung am Schleifring, Stérungen und Erdschleifenstérungen in die
Encoderleitung propagieren.

3.4 Entfernung und Sichtverbindung

» Typische Arbeitsentfernung reicht von einigen Metern bis zu mehreren Dutzend Metern;
solange die Sichtlinie frei ist, zahlt die Abwesenheit von Hindernissen mehr als die
Entfernung selbst.

* Betonwande, Metallgehause und Schaltschranktlren sind starke Dampfer bei 5 GHz.

» Unter glnstigen Bedingungen ist eine stabile Kommunikation tiber 50 Meter hinaus
moglich; jedoch kdnnen Umgebungsvariablen (Metalldichte, andere RF-Quellen, Wande)
diese Entfernung merklich verkirzen.

» Zur Verifizierung verwenden Sie den Signalstarken-Messer in der Servicemodus-Web-Ul —
fUhren Sie bei der Inbetriebnahme eine Messung durch, um zu bestatigen, dass die
Entfernung/Platzierung ausreichend ist.

4. Erstinbetriebnahme

Fabrikneue Gerate sind ungekoppelt und starten beim Einschalten automatisch im Servicemodus.
4.1 Schritt fur Schritt

1. Verdrahtung und Erdung Uberprufen.
2. TX und RX mit Versorgung verbinden. Beide Gerate wechseln automatisch in den
Servicemodus (LED: langsames Lauflicht).
3. Mit Tablet oder Telefon mit dem WiFi-Netzwerk verbinden:
o SSID: WENC RX xxxxxx / WENC TX xxxxxx (die letzten 6 Zeichen sind die letzten 3
Bytes der Gerate-MAC)
o Passwort: 12345678 (Standard)
o Mobile Daten am Telefon deaktivieren — flr die WiFi-Prioritat.
4. http://192.168.10.1 im Browser 6ffnen. Die RX Web-Ul wird geladen.
. "Gerate scannen" drlcken. TX erscheint in der Liste (MAC, Encoderkanale, Signalstarke).
6. "Koppeln" dricken und bestatigen. LEDs: Fullung von unten —» 3x Blink -» Dauerlicht —
Kopplung erfolgreich.
7. "Zuriick zum normalen Betrieb" driicken. Beide Gerate starten neu und wechseln in den
normalen Betrieb.

w

4.2 Verifizierung auf der Antriebsseite

1. Die Encoder-Schnittstelle am Antrieb muss als HTL (24 V) mit der korrekten PPR konfiguriert
sein (siehe §2.4).
2. Den Motor manuell oder langsam drehen. Der Encoderzahler am Antrieb sollte zu- oder
abnehmen.
3. Wenn die Drehrichtung umgekehrt ist — drei Optionen:
o Drehrichtung im Antriebsparameter umkehren (bevorzugt), oder
o Bei 4-adrigem Anschluss einfach A und /A tauschen (am praktischsten — zwei
Aderntausch), oder
o Auf der TX-Seite ENC.A und ENC.B tauschen (bei 2-adrigem Anschluss diese Methode
verwenden).
4. Wenn die Position zwischen +1 / —1 oszilliert, ist die Verdrahtung fehlerhaft (siehe §7).
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5. Vor Produktionslast bestatigen, dass der Encoderausgang stabil ist (keine Oszillation der RPM
unter konstanter Last).

4.3 PPR-/RPM-Anwendungsbereich

WENC2 arbeitet mit dem Antrieb transparent — die Encoder-Impulse werden unverandert
weitergeleitet. Der Arbeitsbereich der Impulsfrequenz (A-Signal) betragt pro Kanal 0-102 kHz, die
theoretische Obergrenze liegt bei = 150 kHz. Referenz: 6000 U/min @ 1024 ppr (= 102,4 kHz).

Die Drehzahlgrenze verhalt sich umgekehrt proportional zur Encoder-PPR: U/min = f x 60 / PPR

Encoder-PPR Obere Arbeitsgrenze Theoretische Obergrenze
512 12000 U/min 17500 U/min

1024 6000 U/min 8800 U/min

2048 3000 U/min 4400 U/min

4096 1500 U/min 2200 U/min

Die mechanischen Grenzen von Encoder und Motor gelten zusatzlich. Beim Encoder-Wechsel wird
nur der PPR-/Impulszahl-Parameter im Antrieb angepasst; an WENC2 ist keine Einstellung
notig. Die Auflésung der Ausgangsfrequenz betragt = 2,4 Hz.

5. Servicemodus

Der Servicemodus wird fiir Kopplung, Web-Ul-Uberwachung, Gerateeinstellungen und OTA-Updates
verwendet. Im Servicemodus wird der RX-Encoder-Ausgang nicht erzeugt (aus
Sicherheitsgrinden).

5.1 Bedienung mit einer Taste

Jedes Gerat besitzt eine einzige Taste. Die Funktion hangt vom aktuellen Zustand ab:
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Zustand

Normalbetrieb

Servicemodus

Servicemodus

Servicemodus

Beim
Einschalten

Beim
Einschalten

Aktion

5 s gedrlckt
halten

Kurzer Druck

Doppelter
kurzer Druck
(innerhalb 0,8
s)

3 s gedrlckt
halten

=0,1s
gedrickt

10 s gedruckt

Ergebnis

Wechselt sofort in den Servicemodus, sobald die 5-s-Schwelle
erreicht ist (Loslassen nicht noétig); das gekoppelte Gerat wird
ebenfalls in den Servicemodus gerufen. Ein kurzer Druck wird
im Normalbetrieb ignoriert (verhindert versehentliches
Umschalten).

Finden: Die LEDs des gekoppelten Gerats blinken ca. 5 s.

Tasten-Kopplungsfenster, 60 s. An beiden Geraten doppelt
dricken; zwei Gerate mit offenem Fenster (TX + RX, starkstes
Signal) koppeln automatisch. Keine Web-Ul nétig. Physischer
Zugriff = Berechtigung (beide Gerate mussen von Hand
bedient werden).

Servicemodus verlassen, zurtick in den Normalbetrieb.

Start im Servicemodus (2 kurze Blitze).

Werkseinstellung (Fortschritts-LED leuchtet bei = 3,3 s und
= 6,7 s). WLAN-Name/Passwort (12345678), Geratename,
Kopplung und Einstellungen kehren zu den Standardwerten
zurlck; Seriennummer und Modell bleiben erhalten.

Ein ungekoppeltes Gerat startet immer im Servicemodus. Ein gekoppeltes Gerat startet direkt im
Normalbetrieb und sucht seinen Partner (es gibt kein Start-Wartefenster).

5.2 Werksreset

Werkseinstellung (Fortschritts-LED leuchtet bei = 3,3 s und = 6,7 s). WLAN-Name/Passwort
(12345678), Geratename, Kopplung und Einstellungen kehren zu den Standardwerten zurlck;
Seriennummer und Modell bleiben erhalten.

5.3 Funktionen der Web-UI

Bei jeder Inbetriebnahme o6ffnen. Die Web-Ul zeigt auf einem einzigen Bildschirm Live-
Encoderdaten, Signalqualitatsmessung, A/B-Signaldiagnose und Systemdiagnose — die
physikalische Verdrahtungsprifung, die Drehrichtungsprifung und die Entfernungs-/
Platzierungsbewertung werden alle hier durchgeflihrt. Die Inbetriebnahme gilt erst als
abgeschlossen, wenn auf die Web-Ul zugegriffen wurde.
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Funktion

Encoder-
Uberwachung

A/B-Signaldiagnose

Signalstarke
Systeminfo

Mich finden
TX-Servicemodus
Entkoppeln
Normaler Betrieb
OTA-Update
Gerateeinstellungen
Ausgangsmodus

Software-Update

Beschreibung

Live-Drehanimation, RPM/Hz, Richtung (CW/CCW/Stop), Positionszahler

A- und B-Signalanzeigen pro Kanal (grin = Signal vorhanden, rot = Signal
fehlt). Kabelfehlererkennung

Balken + dBm + Qualitat + Paketverlustrate

TX/RX-Temperatur, Neustartzahler, Firmware-Version, MAC

Blinkt die TX- und RX-LEDs ~5 s lang — physische Ortung

Versetzt TX remote in den Servicemodus

Loscht die Kopplung auf beiden Geraten

Startet beide Gerate neu und versetzt sie in den Normalmodus

RX- und TX-Firmware-Upload (Modellkompatibilitat geprift)

Geratenamen und AP-Passwort andern

Auswahl der 4 Ausgangsmodi und erweiterter Einstellungen je Kanal (§10)

Drahtloses Update mit dem signierten .ota -Paket (89)

Service-Web-Ul — Neuerungen

* Zugang: Standard-SSID WENC RX <letzte 3 MAC-Bytes> / WENC TX <.> ( WENC RX <Name>,
wenn ein Name vergeben ist), Passwort 12345678 (anderbar, 8-32 Zeichen). Adresse
192.168.10.1 oder wenc-rx.local / wenc-tx.local ; Captive Portal — die Seite 6ffnet sich
beim Verbinden automatisch. Es gibt kein Administratorpasswort; der Schutz ist das WLAN-

Passwort.

* TX-Web-Ul: Live-Messung (Drehrad, A/B-LEDs, Kabeldiagnose: Leerlauf / B prifen /A
prifen / Phase / OK), Kabelprifung ohne Kopplung, Spalte ,,Max Hz*“, simuliertes
Drehzahlprofil-Signal (bis 600 s).

» System: Startzahler und letzter Reset-Grund (TX und RX), Download des Blackbox-Protokolls

(letzte 64 Ereignisse), Werkseinstellung (mit Bestatigung).
* Einstellungen: WLAN-Name, Geratename (1-20 Zeichen: A-Z a-z 0-9 _ -), WLAN-Passwort;
sofortige Prifung je Feld.
* Sprache: Auswahl Turkisch / Englisch.
* Abschnitt ,,Was sind die Modi?“: Modus-Grafiken und Vergleichstabelle.



Web-UI-Bildschirme

Inbetriebnahme und Wartung erfolgen vollstandig Gber die Web Ul. Die wichtigsten Bereiche jedes Bildschirms sind unten gekennzeichnet.

260416142543 RSS + Qualitat (4B + Balken)

Auamationtechnalogies o

Automatische Warnung ohne Signal Nach Reset aktiv.

WENC2 Receiver Service Mode - Build: Funksignal ]

Kabel/Versorgungswarnung } Speichern ]

System
Encoder Detail WiFi Settings

Device Name

Enc0: A and B LOW — check power or cable
AP Password | 12345678 Temperatur ]

Device Pairing Gekoppelter Sender Encl:Aand BLOW — power or cable Kanaliibersicht RX und TX (°C)
MAC-Adrosse dos Senders AB-Status pro Encoder

Enc2:Aand BLOW — power or cable

38:44:BE:A3:E9:88

Nossignal

A OB
A 0B
A 0B

38:44:BE:A3:£9:58

Neustart-Zahler
Schieifring Wartungsverfolgung
Listat Sender im Servicemodus

Gerate suchen ] A/B Diagnose ]

Grtn: Signal - Rot: kein Signal

fbibe:84
a3:e9:b8 Gerite-ldentitat
RX/TX MAC-Adressen

Live-Encoder =
Umin - Frequenz - Position (64 Bit) Frequenz - Position

Live Hz und Zahlerwert 260416142620

} 260416142543

Connection 149 KB

87 KB

Firmware-Version
RX Firmware Update Build-Datum+Zeit-Kennung
Mich finden
LEDs blinken zur Lokalisierung Signalstarke
RSS! - Paketverlust %
System
Switch TX Peer to Service Mode wis RX OTA
iFi Settings
TX Firmware Update RX Firmware-Update
TX in Servicemodus Deviceliane
TXaus der feme in Servicemodus AP P 12345678 AP-Einstellungen
Gerstaname + WLAN-Passwort

Upload to TX via ESP-NOW

Drahtiose TX-Armware-Obertragung

Hauptbildschirm — Signalqualitat, TX-Kopplung, Live-
Encoderdaten (U/min - Frequenz - Position),
Servicemodus-Steuerung.

TX OTA (RX Proxy) ]

A/B Signaldiagnose — A/B-Status pro Kanal (Kabel/
Versorgung), Paket- und Verluststatistiken.

System und OTA — RX/TX-Firmware-Update, Neustart-
Zahler (Schleifring-Wartung), Gerate-ldentitat.



5.4 Neu koppeln

1. RX in den Servicemodus versetzen (Taster oder Web-Ul).

2. In der Web-UIl "Entkoppeln" driicken.

3. Beide Gerate werden zurlickgesetzt und kommen im Servicemodus zuruck.
4. Die Schritte in §4.1 wiederholen.

5.5 Gerateeinstellungen

Einstellung Beschreibung Standard
Geratename In der WiFi-SSID angezeigter Name MAC-Adresse (letzte 3 Bytes)
AP-Passwort WiFi-Access-Point-Passwort (min. 8 Zeichen) 12345678

Einstellungen sind persistent — Uber Neustarts hinweg erhalten. Ein Werksreset stellt die
Standardwerte wieder her.

5.6 Servicemodus und Web-Oberflache aufrufen

Die Service-Web-Oberflache wird Uber das eigene WLAN-Netz des Gerats erreicht. Der
Servicemodus lasst sich auf vier Wegen aktivieren:

1. Im Normalbetrieb: Taste 5 s gedrickt halten. Das gekoppelte Gerat wird ebenfalls in den
Servicemodus gerufen.

2. Beim Einschalten: Taste beim Anlegen der Versorgung gedruckt halten (= 0,1 s); die LEDs
blinken 2-mal kurz.

3. Ungekoppeltes Gerat: startet immer im Servicemodus.

4. Uber die RX-Web-Oberfliche: Schaltfliche Take Paired TX to Service Mode
(gekoppelten TX in den Servicemodus holen).

AnschlieBend Smartphone oder PC mit dem WLAN WENC_RX_xxxxxx (RX) bzw.
WENC_TX_xxxxxx (TX) verbinden, Passwort 12345678. Die Seite 6ffnet sich in der Regel von
selbst; andernfalls 192.168.10.1 oder wenc-rx.local / wenc-tx.local im Browser aufrufen.

Servicemodus verlassen: Taste 3 s gedrlckt halten oder in der Web-Oberflache Return to
Normal Operation (zurick zum Normalbetrieb) dricken.

Wichtig: Der Servicemodus dient nur der Beobachtung und der Installation. Die Maschine
wird im Servicemodus nicht im Produktionsbetrieb gefahren. Nach Abschluss der Arbeiten in
den Normalbetrieb zurlickkehren. Im Normalbetrieb ist das WLAN-Netz ausgeschaltet.

5.7 Bedienung der Web-Oberflache

Die Oberflache startet auf Englisch; mit den Schaltflachen EN | TR oben wird die Sprache
umgeschaltet (auch Hilfe- und Update-Seite). Sie ist nur auf Englisch und Turkisch verfligbar,
daher werden die Bezeichnungen im englischen Original angegeben. Die Abbildungen zeigen die
RX-Seite, sofern nicht anders angegeben; die TX-Seite ist ahnlich.

ionia otomasyon teknolojileri san.tic.ltd.gti. — WENC2 12 /25



1. Kopfzeile und Verbindungsanzeige

Zeigt Sprachtasten, Firmware-Signatur (Build-Datum/-Zeit),
Geraterolle (RX/TX), Verbindungsanzeige (Connected),
Signalstarke in dBm und Signal des Partners. WIRING OK
bedeutet, dass die Geberleitungsprifung bestanden ist.

WENC2 Service ( ?

Automation technologies

2. Kopplung (Pairing)

Scan for TX devices dricken; gefundene Gerate werden
mit Signalstarke aufgelistet. Locate lasst die LEDs des
Gerats blinken, damit es erkannt wird. Pair driicken und
bestatigen. Clear Pairing hebt die Kopplung auf (beide
Gerate kehren in den Servicemodus zurlck).

Pairing

xx:xx:xx:4D:5E:6F

xx:xx:xx:4D:5E:6F

xx:xx:xx:7A:8B:9C

Clear Pairing

3. Live Encoder (TX)

Zeigt je Kanal Frequenz, Richtung, maximale Hz und
Position, die A/B-LEDs sowie die Leitungsdiagnose (Leerlauf /
B prufen / A prufen / Phase / OK). Zero position / max
setzt Position und Maximalwert zurtick. Die Leitungsprutfung
funktioniert ohne Kopplung.

Live Encoder

sent 48277, errors 0

1 51200 » FWD 102400 186580

4. Testsignal (TX)

Ersetzt den Messwert eines Kanals durch ein sinusférmiges
e Drehzahlprofil (bei Kopplung folgt der RX-Ausgang):
Amplitude Hz, Offset Hz, Period ms und Duration s (bis
600 s) einstellen, dann Start test signal; mit Stop
beenden. Nutzlich, um die Antriebsverdrahtung ohne
drehende Maschine zu prifen.

Live Encoder




5. Output Mode (RX)

Ausgangsmodus je Encoderkanal wahlen (0

ST ST DrehzahlUbertragung, 1 Position - sicher, 2 Position -
vorausschauend, 3 Position - Servo) und Save drucken;
wirksam im Normalbetrieb. Unter Advanced settings:
Positionsverstarkung, Aufholgrenze,
Neuausrichtungsschwelle, Vorhaltezeit und
Beschleunigungsterm.

Output Mode

6. What are the modes?
Klappt einen Vergleich der vier Modi mit Zeichnungen und Tabelle auf (Impulsausgleich,
Rickwartsschritte, Verzégerung, Verhalten bei Verbindungsverlust, Einsatz). In den Positionsmodi

1-3 geht kein Impuls verloren: fehlende Impulse werden nach Wiederherstellung der Verbindung
nachgeholt. (§10.2)

7. Connection

Zeigt Netz, Kanal und Partner. WiFi name, Device nhame
(1-20 Zeichen: A-Z a-z 0-9 _ -) und WiFi password (8-32
Zeichen) andern und Save drlcken. Jedes Feld wird bei der
Eingabe geprift.

Connection

WENC_RX_1A2B3C
149
xx:xx:xx:4D:5E:6F (1A2B3C)

WENC_RX_1A2B3C




2026.11.05.14:30.00
xx:xx:xx:1A:2B:3C
12

POWERON

1861s

385°C
2026.11.05.14:30.00
12

POWERON

1790 s

39°C

Factory Reset

Firmware Update

Updates run in a separate update mode: the device
stops all other work (outputs, measurement,
pairing) and both units restart into it. The machine
must be stopped.

WARNING 2/2: do not power off during the
update. Type UPDATE to enter update mode (60
S).

UPDATE MODE — the device does nothing else now:
encoder outputs and measurement are stopped.
Do not power off during the update. Every result
ends with a restart.

RX 2026.11.05.14:30.00 (ota)
Quiet RX OK - TX OK

RXupdate package (.ota)

Choose file NERIERLECN]

Update RX

TXimage (.bin, sentover the air)

Choose file [NERIEESEECD

Update TX

rxrecv50%

Cancel and restart

8. System

Zeigt fur RX und TX Build-Signatur, Startzahler, letzten
Reset-Grund, Laufzeit und Temperatur. Black box record
|adt die letzten 64 Ereignisse herunter. Factory Reset stellt
nach Bestatigung die Werkseinstellungen her
(Seriennummer und Modell bleiben).

9. Firmware Update

Start update 6ffnet den Update-Ablauf. Warnung lesen,
UPDATE in das Feld eingeben und Enter update mode
dricken (Cancel bricht ab). Dreht die Maschine (Encoder >
10 Hz), wird das Update abgelehnt: zuerst den Motor
stoppen.

10. Seite des Update-Modus

Das Gerat startet im Update-Modus neu; Ausgange und
Messung ruhen. Das .ota-Paket des verbundenen Gerats
wahlen und mit dessen Update-Schaltflache (Update RX /
Update TX) starten; der Fortschrittsbalken zeigt die
Ubertragung. Bei 100 % startet das Gerat neu und kehrt zur
Serviceseite zurltck. Wird vom RX aus gestartet, gehen RX
und gekoppelter TX gemeinsam in den Update-Modus: mit
dem eigenen WLAN jedes Gerats verbinden und dessen
eigenes Paket hochladen. Cancel and restart bricht ab.



11. Hilfeseite
Eine integrierte Hilfe (Taste, Kopplung, Modi, Fehlersuche) 6ffnet sich aus der Oberflache in der
gewahlten Sprache mit aufklappbaren Abschnitten.

. WENC2

nIO —Help& [EN Pairing

Guide

Normal Operation & Signal Bar

B About & Connection

Output Modes / Position Following (RX)
WENC?2 carries up to 3 incremental encoders wirelessly

from the motor side (TX) to the drive side (RX). Models:

3 encoders. LED Patterns

< Service Functions

WENC_RX_XXXXXX (receiy Software Update

WENC_TX_XXXXXX (transr
WENC_RX_WENC_TX_<device name>

Wi-Fi
network
%+ Encoder Wiring
12345678 (change under Connection, 8-32

characters)
Address 192.168.10.1 - wenc-rx.local / wenc-tx.Jocal Troubleshooting
After connecting, page usually opens by itself (captive

portal). There is no separate admin password: access is
protected by the Wi-Fi password

Language: EN/ TR at the top of the page

12. No Connection

Bricht die Verbindung zum Gerat ab, wechselt die Anzeige
auf No Connection (rot) und die Signalleiste leert sich;
erneut mit dem WLAN des Gerats verbinden.

WENC2 Service | ?

6. Feldwartung

6.1 LED-Anzeige im Normalbetrieb

LEDs Signalstarke (RSSI) Bedeutung

4 (D1-D4) > —57 dBm Ausgezeichnet (Gerate nebeneinander)
3 > —67 dBm Stark

2 > —75 dBm Mittel

1 > —85 dBm Schwach

0 — Keine Verbindung / sehr schwach

Der Wert ist gefiltert (=3 dB Hysterese). TX und RX zeigen beide den Balken an.



6.2 Neustartzahler — Schleifring-Wartungsverfolgung

Der Neustartzahler wurde speziell hinzugefiigt, um momentane Versorgungsabfalle und
-wiederherstellungen zu erkennen — er ist das primare Diagnosewerkzeug fur die
Fehlerbehebung. Wenn die rotierende Seite Uber einen Schleifring gespeist wird, verursacht der
Verlust des BUrsten-Ring-Kontakts momentane Stromunterbrechungen, die das Gerat neu starten.
Die "Systeminfo"-Seite der Web-Ul zeigt die TX- und RX-Neustartzahler.

* Hohe Neustartanzahl - schlechter Kontakt - Wartung erforderlich.
* TX- vs. RX-Unterscheidung:
o Hoher TX-Neustartanstieg —» schlechter Schleifringkontakt auf der Motorseite
(Blrstenverschleils, Ringoxidation).
o Hoher RX-Neustartanstieg —» Versorgungsproblem auf der Antriebsseite (lose
Klemme, Sicherung, Netzteil).
* Die Zahler bei der Inbetriebnahme als Referenzwert aufzeichnen; periodisch (z. B.
monatlich) prifen, um die Anstiegsrate zu verfolgen.

6.3 Empfohlene periodische Prufungen

Intervall Aktion

Monatlich Web-Ul - Signalstarke und Neustartzahler prifen
Vierteljahrlich Visuelle Inspektion des Schleifring-Blrstenverschleiles
Jahrlich Klemmenanzug prufen, Kabelisolation Uberprifen
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7. Fehlerbehebung

Symptom

Keine LEDs leuchten

Servicemodus lasst sich
nicht aktivieren

WLAN-Netz nicht
sichtbar

Web-UIl 6ffnet sich nicht

"Gerate scannen" listet
TX nicht

Kopplung schlagt fehl

Encoder dreht sich,
aber keine Zahlung am
Antrieb

Falsche Drehrichtung
am Antrieb

Position oszilliert
zwischen +1/ -1

A/B-Diagnose — alle
Punkte rot

Punkte andern sich
nicht beim Drehen des
Encoders

Punkte eines Kanals rot,
die anderen normal

Haufige Neustarts

Gerat funktioniert nach
dem Update nicht

Wahrscheinliche Ursache — Losung

Keine Versorgung. 15-30 V DC prifen. Im Normalmodus bleiben die
LEDs aus, wenn kein Signal vorhanden ist — dies ist normal

Im Normalbetrieb die Taste 5 s halten; beim Einschalten = 0,1 s
gedrickt halten. Ein ungekoppeltes Gerat ist bereits im Servicemodus

Ist das Gerat im Servicemodus? (LED langsames Lauflicht oder Innen-/
AuBBenpaar im Wechsel). In den WLAN-Einstellungen des
Betriebssystems suchen, nicht im Browser. Netzname: WENC RX .. /
WENC_TX ..

Sicherstellen, dass Sie mit dem korrekten SSID verbunden sind (Prafix
WENC ). Mobile Daten am Telefon deaktivieren. http://192.168.10.1
(nicht HTTPS)

Ist TX eingeschaltet und im Servicemodus? Gibt es ein Metallgehause /
eine Wand zwischen TX und RX? Haben die Antennen Sichtverbindung?

Beide Gerate mussen im Servicemodus sein. Bei sehr schwachem Signal
die Gerate naher zusammenbringen

RX-Ausgangs-Verdrahtung fehlerhaft. Wenn RX im Servicemodus ist, wird
kein Ausgang erzeugt — zum Normalbetrieb zurtickkehren

Drehrichtungsparameter am Antrieb umkehren; oder bei 4-adrigem
Anschluss A mit /A tauschen (am praktischsten); oder bei 2-adrigem
Anschluss auf der TX-Seite ENC.A mit ENC.B tauschen

Encoder-Verdrahtungsfehler. A/B/~A/~B-Verbindungen prtfen. Wurde bei
2-adrigem Anschluss /A, /B auf TX-Seite auf GND gebrickt?

Keine Encoder-Versorgung (TX Klemme 3 - Encoder +, Klemme 4 —»
Encoder GND) oder /A, /B - GND-Brucke auf TX-Seite bei 2-adrigem
Anschluss vergessen

Das jeweilige Signalkabel ist unterbrochen. A- oder B-Leitung prifen

Verdrahtung dieses Kanals oder den Encoder selbst prifen

Neustartzahler vergleichen (§6.2). Hoher TX-Anstieg — Schleifring-
Wartung; hoher RX-Anstieg — Versorgung auf Antriebsseite prifen

Das Gerat kehrt automatisch zur vorherigen Software zurtck. Danach
mit dem richtigen Paket fur dieses Gerat erneut versuchen (RX-Paket an
RX, TX-Paket an TX)
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8. Referenz

8.1 LED-Animationstabelle

Muster

Schnelles Lauflicht

Mittelschnelles Lauflicht

Langsames Lauflicht

Innenpaar / Aulenpaar im
Wechsel

Alle blinken

Fullung von unten + 3x
Blinken + Dauerlicht

Flllung von unten —»
Signalbalken

Alle an, dann
nacheinander aus

Schnelles Blitzen

Kurzer Blitz, lange
Dunkelheit

Kreisendes Paar, eine
Richtung

Viertel flllen sich +
nachste LED blinkt

Alle vier dauerhaft

Schnelles diagonales
Flackern

Alle aus

Erscheinung

75 ms Schritt, hin und
her

150 ms Schritt

300 ms Schritt

D2+D3 «< D1+D4, 400
ms

200 ms an/aus

~1,6 s, danach Muster
.Service, gekoppelt”

1-4 LEDs dauerhaft

1-s-Zyklus

~5s

100ms/1s

120 ms

Fortschritt

D1+D3 « D2+D4, 60 ms

ionia otomasyon teknolojileri san.tic.ltd.gti. — WENC2

Bedeutung

Einschalten

Normalbetrieb, Partner wird gesucht (bei
RX auch ohne Verbindung)

Servicemodus, nicht gekoppelt

Servicemodus, gekoppelt

Kopplungsfenster offen / Kopplung lauft

Kopplung abgeschlossen

Normalbetrieb, verbunden; Balken =
Signalstarke

TX: Verbindung verloren,
Wiederverbindung lauft

Befehl ,Finden“ empfangen

Fehler: Gerat nicht konfiguriert (kein
Modelleintrag) — Service kontaktieren

Update-Modus: Paket wird erwartet

Update lauft (jede LED = 25 %)

Update beendet, Neustart

Update-Fehler / Abbruch (die alte
Software lauft weiter)

Keine Versorgung
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8.2 Drahtlose Verbindung 8.3 Web-Ul-Zugang

Parameter Wert Parameter Wert

Band 5 GHz WENC RX XXXXXX /

SSID
WENC_TX XXXXXX
Wi-Fi 6ax-lizenzkonformes

Protokoll
robustes 5-GHz-Protokoll AP-Passwort 12345678 (anderbar)
Kanal Automatischer Kanalwechsel IP 192.168.10.1
) Punkt-zu-Punkt, mit Peer-MAC- Browser-
Topologie i http://192.168.10.1
Authentifizierung URL

9. OTA-Update

Das Update erfolgt drahtlos — vor Ort ist weder Kabel noch USB nétig. Akzeptiert wird nur ein von
lonia signiertes und verschliisseltes Update-Paket ( .ota ); andere, beschadigte oder Pakete fur
ein falsches Modell werden abgelehnt. Rickfallschutz: Ein alteres Paket (niedrigere
Sicherheitsversion) kann nicht installiert werden.

1. Gerat in den Servicemodus versetzen (Taste 5 s halten). Mit dem WLAN WENC TX Xxxxxx /
WENC_RX xxxxxx verbinden, Passwort 12345678 .

2. 192.168.10.1 (oder wenc-tx.local / wenc-rx.local ) 6ffnen -» System - Software-
Update.

3. Durch Eintippen von UPDATE in das Feld bestatigen. Dreht sich die Maschine (Encoder > 10
Hz), wird das Update abgelehnt — zuerst den Motor stoppen.

4. Das Gerat startet im Update-Modus neu: Ausgange und Messung stoppen, die LEDs zeigen
ein kreisendes Paar. Wird das Update auf der RX-Seite gestartet, gehen RX und das
gekoppelte TX gemeinsam in den Update-Modus; bei Start Gber TX nur TX. Im Update-
Modus sendet jedes Gerat sein eigenes WLAN; die Seite wechselt automatisch zu
192.168.10.1.

5. Mit jedem Gerat Uber dessen eigenes Netz verbinden und dessen eigenes .ota-Paket
hochladen (RX-Paket an RX, TX-Paket an TX — ein TX-Paket wird nicht Gber RX
weitergeleitet). Ein Fortschrittsbalken wird angezeigt, die LEDs fullen sich viertelweise.

6. Bei 100 % zeigt die Seite ,,Done”, das Gerat startet neu, die Seite zahlt herunter und kehrt
zur Service-Web-Ul zurick (kehrt sie nicht innerhalb von 90 s zurick, das WLAN erneut
verbinden).

9.1 Sicherheitswachter

* Beginnt der Upload nicht innerhalb von 5 min, dauert er insgesamt tber 20 min oder zeigt
30 s lang keinen Fortschritt, startet das Gerat neu und [duft mit der alten Software.

» Bestatigt sich die neue Software beim ersten Start nicht selbst, kehrt das Gerat automatisch
zur vorherigen Software zurtck.

* Wahrend des Updates die Spannungsversorgung nicht unterbrechen.
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10. Ausgangsmodi und Positionsnachfuhrung

10.1 Drehzahlubertragung oder Positionsnachfiuhrung?

Bei der Drehzahliibertragung (Modus 0) misst der Sender die Encoderfrequenz, der Empfanger
gibt diese Frequenz wieder aus. Bei konstanter Drehzahl ist das sehr ruhig; Impulse, die bei einer
Verbindungsunterbrechung fehlen, werden jedoch nicht nachgeholt, sodass ein Positionsversatz
bleiben kann.

In den Positionsmodi (1-3) wird die Impulszahl Gbertragen, nicht nur die Frequenz. Der
Empfanger gibt genau so viele Impulse aus, wie der Encoder erzeugt hat: Nach einer kurzen
Unterbrechung werden die fehlenden Impulse nachgeholt, sobald die Verbindung zurick ist - es
geht kein Impuls verloren. Der Modus wird fUr jeden Encoderkanal getrennt gewahlt.

10.2 Die vier Modi

In den Diagrammen der Web-Oberflache (,What are the modes?”) ist die gestrichelte graue Linie
die Senderposition, die farbige Linie die Ausgangsposition und das gelbe Band ein
Verbindungsverlust.

the link returns. Because there is no prediction, the
output lags slightly behind the transmitter. Chosen for

f acceptable. hosen for servo applications that need
tight position matching

0Speed 1 Safe 2 3 Servo
Predictive

What are the modes? metering and counting, where not

acceptable.

Missed- None Yes (rate- Yes (rate-  Yes
pulse limited)  limited)
recovery

2 - Position - predictive

—
! Backward None None None Possible

step

0 - Speed transfer

Dropout Delay Asmuch  Slightly Practically Practically
asthe behind none none
speed
filter

On link Output s Falls Catches

loss stops. e behind, up, slight
offset then overshoot

Has all the properties of the safe mode and remains ¢ s catchesup and return

additionally predicts a short time ahead, including

Typical  Constant Tight
use high counting position
e matching

The output directly reproduces the speed measured
by the transmitter, and th imited only by a
maximum rate of change. Position error is not

sp
feedback tracking

Advanced settings
choose mode 0. is corrected; hig
value increa: ion.

3- Position - servo « Catch-up rate (catch_hz): The maxim

1 - Position - safe (resync): If the numbx

— g s this, the output dc
catch up but is re-aligned directly and an alarm is
raised.

« Lead time (lead_u: far ahead the target is
predicted, in micros es the fi

» Acceleration term (acc] n on, the prediction
also accounts for acceleration and deceleration

back if the tars reduces lag in ramps.

band at re:

chosen for counting and
tion pulses are not

Modus 0 — Drehzahliibertragung (Standard)

Der Ausgang gibt die vom Sender gemessene Drehzahl wieder; nur die Anderungsrate wird
begrenzt. Positionsfehler werden nicht nachgefuhrt. Bei konstant hoher Drehzahl ist der Ausgang
am ruhigsten.

* Verzogerung: So groR wie der Drehzahlfilter

* Bei Verbindungsverlust: Der Ausgang bleibt stehen; wahrend des Verlusts fehlende
Impulse bleiben als dauerhafter Versatz.

* Ruckwartsschritt: Keiner

* Typische Anwendung: Drehzahl-Riuckfihrung zum Antrieb, konstant hohe Drehzahl,
Drehzahlanzeige. Nicht fur Zahlen oder Ldngenmessung.



Modus 1 — Position, sicher

Der Ausgang folgt dem Sender Impuls fur Impuls. Er macht nie einen Schritt zurtck und
Uberschreitet das Ziel nicht. Ohne Vorausberechnung liegt der Ausgang leicht zurick.

* Verzégerung: Leicht nachlaufend

* Bei Verbindungsverlust: Der Ausgang bleibt zurlick; fehlende Impulse werden nach
Rickkehr der Verbindung mit begrenzter Rate nachgeholt.

* Ruckwartsschritt: Keiner

* Typische Anwendung: Langenmessung, Zahlen, Schnittlange: Gberall, wo kein Impuls
verloren gehen darf.

Modus 2 — Position, vorausschauend

Alle Eigenschaften des sicheren Modus, zusatzlich eine kurze Vorausberechnung inklusive
Beschleunigung, die die feste Verzogerung beseitigt. Bei konstant hoher Drehzahl ist der Ausgang
etwas weniger ruhig als in Modus 0.

* Verzégerung: Nahezu keine

* Bei Verbindungsverlust: Bleibt zurlck und holt nach Ruckkehr der Verbindung auf (wie
Modus 1).

* Ruckwartsschritt: Keiner

» Typische Anwendung: Niedrige Drehzahl, Rampen, Positionsnachfihrung ohne
Verzdgerung und ohne Impulsverlust.

Modus 3 — Position, Servo

Nutzt die vorausschauende Schatzung und korrigiert zurtick, wenn das Ziel Uberschritten wird (£1
Impuls Totzone im Stillstand). Halt die Position am engsten.

* Verzégerung: Nahezu keine

* Bei Verbindungsverlust: Holt auf, kann leicht Gberschwingen und kehrt zurtck.

* Ruckwartsschritt: Moglich

* Typische Anwendung: Enge Positionsanpassung; Positionsnachfuhrung des Antriebs
(elektronisches Getriebe / Master-Slave-Position).



10.3 Vergleich

Modus

0—
Drehzahliibertragung
(Standard)

1 — Position, sicher

2 — Position,
vorausschauend

3 — Position, Servo

10.4 Welchen Modus wahle ich?

Anforderung

Ausgleich
fehlender
Impulse

Nein

Ja
(begrenzte
Rate)

Ja

(begrenzte
Rate)

Ja

Riickwartsschritt

Nein

Nein

Nein

Maoglich

Drehzahl-Ruckfuhrung zum Antrieb, konstant hohe Drehzahl

Zahlen, Langenmessung, Schnittlange; kein Impuls darf verloren

gehen, kein Ruckwartsschritt zulassig

Niedrige Drehzahl oder Rampen; Positionsnachfihrung mit nahezu

keiner Verzégerung

Verzégerung

Wie das
Drehzahlfilter

Etwas
nachlaufend

Nahezu keine

Nahezu keine

Modus

Bei
Verbindungsverlust

Ausgang stoppt,
Abweichung bleibt

Lauft nach, holt dann
auf

Lauft nach, holt dann
auf

Holt auf, schwingt
leicht Gber und kehrt
zurick

0 — DrehzahlUbertragung

1 — Position, sicher

2 — Position,

vorausschauend

Antrieb arbeitet als Positionsfolger (elektronisches Getriebe, Master-
Slave) und enge Anpassung ist notig

Unsicher

10.5 Modus einstellen

A WNPRP

zuruckfuhren.

3 — Position, Servo

Standard beibehalten
(Modus 0)
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. RX'in den Servicemodus versetzen und die Web-Oberflache 6ffnen (siehe §5.6).
. Output Mode 6ffnen und fur jeden Encoderkanal den Modus wahlen.
. Bei Bedarf Advanced settings 6ffnen und die Werte anpassen (siehe §10.6).

. Save drlcken. Die Einstellung wirkt im Normalbetrieb; das Gerat in den Normalbetrieb
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Output Mode

Position - servo

10.6 Erweiterte Einstellungen

Parameter

kp (Positionsverstarkung)

catch_hz (Aufholrate)

resync
(Neuausrichtungsschwelle)

lead us (Vorhaltezeit)

acc
(Beschleunigungsterm)

Bereich

1-500
1/s

0-5000
us

ein /
aus

Standard

200

2000 Hz

10000
Impulse

1250

ein

Bedeutung

Wie stark der
Positionsfehler
ausgeregelt
wird.

Maximale
Zusatzfrequenz
beim Nachholen
fehlender
Impulse.

Fehlen mehr
Impulse, wird
der Ausgang
direkt neu
ausgerichtet
und ein Alarm
ausgelost.

Wie weit das
Ziel
vorausberechnet
wird (Modus 2
und 3).

Die Schatzung
bericksichtigt
auch die
Beschleunigung
(Modus 2 und
3).

Wann andern

Hoéher = engere
Nachfihrung; zu hoch fuhrt
zu Schwingen.

Senken, wenn der Antrieb
einem plétzlichen
Drehzahlanstieg nicht folgen
kann.

Bei sehr langen
Verbindungsunterbrechungen
erhéhen.

Anpassen, wenn
Restverzégerung oder
Uberschwingen bleibt.

Nur ausschalten, wenn
Rampen unruhig wirken.



Bei Unsicherheit die Standardwerte verwenden.

10.7 Antriebsseite

FUr eine Positionsnachfihrung muss der Antrieb in seinem Positions-(Slave-)Modus arbeiten, sein
Encodereingang ist mit dem WENC2-RX-Ausgang verbunden. Parameter gemafl Antriebshandbuch

wahlen.
Achtung: Modus 3 kann das Ziel kurz Gberschreiten und zurtickkehren sowie

Rickwartsschritte ausfihren. Wo Rickwartsimpulse nicht zulassig sind (Schneiden,
Langenmessung), Modus 1 wahlen.

© 2026 ionia otomasyon teknolojileri san.tic.ltd.sti. — Technische Anderungen vorbehalten.
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