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Pin EnDAT I BiSS Hiperface Sine I Cosine 1\Vpp TTL

1 SIN SIM SN n.c.

2 GND_5V GND_ 9V GND_ 5V GND_5V

3 0S8 C0s COs n.c.

4 U5V n.c. U5V U_5v

5 D+ (Data) DX+ (Data) n.c. B+

] M.c. u_av n.c. n.c.

7 n.c. n.c. REF 2 REF Z

8 CLK+ (Clock) n.c. n.c. A+

] FEFSIM FEFSIM REFSIM n.c.

10 GMO_Sense n.c. GMD_Sense GMD_Sense
1 REFCOS REFCOS REFCOS n.c.

12 US_S W_Sense n.c. US_S W_Sense UQ_S V_Zense
13 Di- (Data) Dx-(Data} n.c. B-

14 n.c. n.c. Z £

15 CLE- (Clock) n.c. n.c. A

Limit frequency:

Tpp =270 kHz
TTL =10 MHz
MES =300 Hz
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