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1.1 Zweck und Gebrauch dieser Anleitung

Lesen Sie vor der Inbetriebnahme der Temposonics® Positionssen-
soren diese Dokumentation ausfihrlich durch und beachten Sie die
Sicherheitshinweise. Bewahren Sie das Handbuch zum spateren
Nachschlagen auf!

Der Inhalt dieser technischen Dokumentation und der entsprechenden
Informationen in den Anhadngen dienen zur Information fiir die
Montage, Installation und Inbetriebnahme des Sensors durch
Fachpersonal ' der Automatisierungstechnik oder eingewiesene
Servicetechniker, die mit der Projektierung und dem Umgang mit
Temposonics® Positionssensoren vertraut sind.

1.2 Verwendete Symbole und Gefahrenhinweise

Gefahrenhinweise dienen einerseits Ihrer persénlichen Sicherheit und
sollen andererseits die beschriebenen Produkte oder angeschlossenen
Geréte vor Beschddigungen schiitzen. Sicherheitshinweise und
Warnungen zur Abwendung von Gefahren fiir Leben und Gesundheit
von Benutzern oder Instandhaltungspersonal bzw. zur Vermeidung von
Sachschédden werden in dieser Anleitung durch das vorangestellte und
unten definierte Piktogramm hervorgehoben.

Symbol Bedeutung

HINWEIS Dieses Symbol weist auf Situationen hin, die zu
Sachschéden, jedoch nicht zu Personenschaden

fithren kbnnen.

2.1 Bestimmungsgemé@Be Verwendung

Dieses Produkt darf nur fiir die unter Punkt 1 vorgesehenen
Einsatzfélle und nur in Verbindung mit den von MTS Sensors
empfohlenen bzw. zugelassenen Fremdgerdten und Komponenten
verwendet werden. Der einwandfreie und sichere Betrieb des
Produktes setzt den sachgemaBen Transport, die sachgerechte
Lagerung, Montage, Inbetriebnahme sowie sorgféltige Bedienung
voraus.

1.Die Sensorsysteme aller Temposonics® Baureihen sind
ausschlieBlich fiir Messaufgaben in Industrie, im gewerblichen
Bereich und im Labor bestimmt. Die Sensoren gelten als
Zubehorteil einer Anlage und miissen an eine dafiir geeignete
Auswerteelektronik angeschlossen werden, beispielweise an eine
SPS-, IPC- oder eine andere elektronische Kontrolleinheit.

1/ Fachpersonal sind Personen, die:
« beziiglich der Projektierung mit den Sicherheitskonzepten der
Automatisierungstechnik vertraut sind
« auf dem Gebiet der elektromagnetischen Vertrdglichkeit (EMV) fachkundig sind
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2.2 Vorhersehbarer Fehlgebrauch

Vorhersehbarer Fehlgebrauch Konsequenz

Der Sensor ist falsch
angeschlossen

Der Sensor wird auBerhalb der
Betriebstemperatur eingesetzt

Die Spannungsversorgung
befindet sich auBerhalb des
definierten Bereichs

Die Positionsmessung wird durch
ein externes magnetisches Feld
beeinflusst

Kabel sind zerstort

Distanzscheiben fehlen oder sind
in falscher Reihenfolge eingebaut
Masse / Schirm falsch
angeschlossen

Nutzen eines nicht von MTS
Sensors zertifizierten Magneten

Der Sensor arbeitet nicht
ordnungsgemaB oder wird
zerstort

Kein Ausgangssignal —

Sensor kann beschadigt werden
Falsches Ausgangssignal /

kein Ausgangssignal /

der Sensor wird beschédigt

Falsches Ausgangssignal

Kurzschluss — Sensor kann
zerstort werden / Sensor reagiert
nicht

Fehler bei der Positionsmessung

Stdrung des Ausgangssignals —
Elektronik kann zerstort werden

Fehler bei der Positionsmessung

Den Sensor nachtréglich nicht bearbeiten.
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=> Der Sensor kann beschédigt werden.

« eine fiir Inbetriebnahmen und Serviceeinsatze notwendige Ausbildung erhalten haben
« sich mit der Bedienung des Gerdtes vertraut gemacht haben und die fiir den
einwandfreien Betrieb notwendigen Angaben in der Produktdokumentation kennen
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2.3 Montage, Inbetriebnahme und Bedienung

Die Positionssensoren sind nur in einem sicherheitstechnisch
einwandfreien Zustand zu benutzen. Um diesen Zustand zu erhalten
und einen gefahrlosen Betrieb sicherzustellen, diirfen Einbau-,
Anschluss- und Servicearbeiten nur von qualifiziertem Fachpersonal
durchgefiihrt werden. Wenn durch einen Ausfall oder eine Fehlfunktion
des Sensors eine Gefahrdung von Personen oder Beschadigung von
Betriebseinrichtungen mdglich ist, so muss dies durch zusétzliche
SicherheitsmaBnahmen wie Plausibilititskontrollen, Endschalter,
NOT-HALT-Systeme, Schutzvorrichtungen etc. verhindert werden.
Bei Storungen ist der Sensor aufier Betrieb zu setzen und gegen
unbefugtes Benutzen zu sichern.

Sicherheitshinweise fiir die Inbetriebnahme
Zum Erhalt der Funktionsféhigkeit sind nachfolgende Punkte unbedingt
zu beachten.
1.Schiitzen Sie den Sensor beim Einbau und dem Betrieb vor
mechanischen Beschéadigungen.
2.Offnen Sie den Sensor nicht bzw. nehmen Sie ihn nicht
auseinander.
3.SchlieBen Sie den Sensor sehr sorgféltig hinsichtlich Polung der
Verbindungen, der Spannungsversorgung sowie der Form und
Zeitdauer der Steuerimpulse an.
4.Benutzen Sie nur zugelassene Spannungsversorgungen.
5. Halten Sie die in der Produktdokumentation angegebenen
und zuldssigen Grenzwerte fiir z.B. die Betriebsspannung, die
Umgebungsbedingungen usw. unbedingt ein.
6. Uberpriifen und dokumentieren Sie die Funktion des Sensors
regelmaBig.
7.Stellen Sie vor dem Einschalten der Anlage sicher, dass niemand
durch anlaufende Maschinen gefahrdet wird.

2.4 Sicherheitshinweise fiir den Betrieb in explosions-
gefahrdeten Bereichen

Der Sensor ist nicht geeignet fiir den Betrieb in explosionsgefahrdeten
Bereichen.

2/ Siehe auch aktuelle MTS Sensors Verkaufs- und Lieferbedingungen z.B. unter:
www.mtssensors.com
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2.5 Gewahrleistung

MTS Sensors gewahrleistet fiir die Temposonics® Positionssensoren
und das mitgelieferte Zubehdr bei Materialfehlern und Fehlern trotz
bestimmungsgeméBem Gebrauch eine Gewahrleistungsfrist 2. Die
Verpflichtung von MTS Sensors ist begrenzt auf die Reparatur oder
den Austausch fiir jedes defekte Teil des Gerates. Eine Gewahrleistung
kann nicht fiir Mangel (ibernommen werden, die auf unsachgeméBe
Nutzung oder eine iiberdurchschnittliche Beanspruchung der

Ware zuriickzufiihren sind, sowie fiir VerschleiBteile. Unter keinen
Umstanden haftet MTS Sensors fiir Folgen oder Nebenwirkungen bei
einem VerstoB gegen die Gewahrleistungsbestimmungen, unabhéngig
davon, ob diese zugesagt oder erwartet worden sind, auch dann nicht,
wenn ein Fehler oder eine Nachlassigkeit des Unternehmens vorliegt.
MTS Sensors gibt hierzu ausdriicklich keine weiteren Gewahr-
leistungsanspriiche. Weder Reprasentanten, Vertreter, Hindler

oder Mitarbeiter des Unternehmens haben die Befugnis, die
Gewdhrleistungsanspriiche zu erhéhen oder abzuédndern.

2.6 Riicksendung

Der Sensor kann zu Diagnosezwecken an MTS Sensors versandt
werden. Anfallende Versandkosten gehen zu Lasten des Versenders 2.
Ein entsprechendes Formular ist im Kapitel ,12. Anhang | auf Seite
38 zu finden.

HINWEIS

Bei der Riicksendung von Sensoren unbedingt Schutzkappen auf
Geratestecker und Geratebuchsen des Sensors aufstecken. Bei Kabeln
mit offenen Kabelenden legen Sie diese Enden zum Schutz gegen
elektrostatische Entladung (engl. electrostatic discharge, kurz ESD)

in Antistatikbeutel. Fiillen Sie die Umverpackung um den Sensor
komplett aus, um Beschéddigungen beim Transport zu verhindern.
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3.1 Bestellschliissel Temposonics® RP5

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 112 13 14 15 16 17 18 19 20
miefs] [ [0 LD T Im [ [ ] [ofs] | [1] [uf1] [1]
BN I O B KN B 1

afBaiom  MMofssem
EEE Profil |I| Standard

bloesign  WhAusgng

Magnetschlitten Gelenk spielfrei (Artikelnr. 253 421), IE"I"E"II EtherCAT®, Position, Geschwindigkeit
geeignet fiir interne Linearisierung und Beschleunigung
Blockmagnet L (Artikelnr. 403 448) (L AU FRETOn )

E— o

U-Magnet 0D33 (Artikelnr. 251 416-2), [u][ 1 ][ | 1 [EtherCAT®, Position, Geschwindigkeit

und Beschleunigung,

(R IS e I interne Linearisierung (1...30 Position(en))

Magnetschlitten langerer Kugelgelenkarm (Artikelnr. 252 183),
geeignet fiir interne Linearisierung

@ Kein Positionsmagnet HINWEIS

gﬂez?gs;ﬁgr?ﬁtlgzli?ﬁez?;?e(rﬁ:ékelnr' 252182), . Bgim RP5 ist der unter [ ,,Design“ gusgewéhlte Magpet im
Magnetschlitten Gelenk vorne (Artikelnr. 252 184), Lieferumfang enthglten. .Gebe.rr? Sie die Magnetangahl fiir Ihre
geeignet fiir interne Linearisierung Anwendung an. Bei Multipositionsmessungen mit mehr als
1 Magneten bestellen Sie die weiteren Magnete separat.
- -  Die Anzahl der Magnete ist von der Messldnge abhéngig.
n Der minimale Abstand zwischen den Magneten (d.h. die
II' Standard Vorderseite eines Magneten zur Vorderseite des néchsten)
m Fluorelastomerdichtung am Sensorelektronikgehduse betragt 75 mm.
¢ Nutzen Sie fiir die Multipositionsmessung zwei gleiche Magnete,

2.B. 2 x U-Magnet (Artikelnr. 251 416-2).

n Messlange « Wenn die Option fiir die interne Linearisierung (U111) unter [

| X ” X ” X ” X ” M |0025---6350 mm LAusgang“ ausgewdhlt ist, wihlen Sie einen geeigneten Magneten
Standard Messldnge (mm) Bestellschritte aus.
25... 500 mm 25 mm
500...2500 mm 50 mm
2500...5000 mm 100 mm
5000...6350 mm 250 mm
Neben den Standardmesslangen weitere Langen in 5 mm-Schritten
erhaltlich.

n Magnetanzahl

| x| x| 01...30 Position(en) (1...30 Magnet(e))

il
@EE 2 x M12 Gerétebuchsen (5 pol.),

1 x M8 Geratestecker (4 pol.)

@E 2 xM12 Gerétebuchsen (5 pol.),

1xM12 Geratestecker (4 pol.)
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3.2 Bestellschliissel Temposonics® RH5

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 1 12 13 14 15 16 17 18 19 20
Rinls) L] L] LT 1 Jm ] | [ofs[ [ [1] [uf1] [1]
BN O O BN EN I 0 s

afBaufom [ t|mschwssat |
EEE Stab @E@ 2 xM12 Geratebuchsen (5 pol.),

1x M8 Geratestecker (4 pol.)
DT (0 ¢ s |22 Getoucien o)

1xM12 Geratestecker (4 pol.)
Basissensor (nur fiir den Austausch)

BN e e B losen

Messldnge: 25...5900 mm |I| Standard
| M| Gewindeflansch M18x1,5-6g (Standard)
@ Gewindeflansch %'-16 UNF-3A (Standard) “
Gewindeflansch %4'-16 UNF-3A (mit Dichtleiste) @II"E”I‘ EtherCAT®, Position, Geschwindigkeit

und Beschleunigung

n Mechanische Optionen (1...30 Position(en))
A | Standard (U [ 1] 1] 1 [EtherCAT®, Position, Geschwindigkeit

und Beschleunigung,
Gleitbuchse am Stabende (nur fiir Design »M«, »S« & »T«) interne Linearisierung (1...30 Position(en))

| M| M4-Gewinde am Stabende (nur fiir Design »M«, »S« & »T«)

E Fluorelastomerdichtung am Sensorelektronikgehduse HINWEIS
n ¢ Geben Sie die Magnetanzahl fiir Ihre Anwendung an und bestellen
Messlange Sie die Magnete separat.

IZ”Z"Z"Z”E 0025...7620 mm + Die Anzahl der Magnete ist von der Messlidnge abhéngig.
Standard Messldnge (mm) Bestellschritte Der minimale Abstand zwischen den Magneten (d.h. die
95 500 mm = Vord"erseite eines Magneten zur Vorderseite des néchsten)
betrdgt 75 mm.
500... 750 mm 10mm « Nutzen Sie fiir die Multipositionsmessung zwei gleiche Magnete,
750...1000 mm 25 mm 2.B. 2 x U-Magnet (Artikelnr. 251416-2).
1000...2500 mm 50 mm « Wenn die Option filr die interne Linearisierung (U111) unter [}
9500...5000 mm 100 mm ;/::sgang ausgewahlt ist, wahlen Sie einen geeigneten Magneten
5000...7620 mm 250 mm '
Neben den Standardmesslangen weitere Léngen in 5 mm-Schritten
erhaltlich.

n Magnetanzahl

| x ][ x| 01...30 Position(en) (1...30 Magnet(e))
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3.3 Typenschild

Bestellschliissel | RH5SA0375M02D561U101
MAC-Adresse | MAC: 00-03-CA-00-5B-FE
Seriennummer - L S/N: 91313024

Datum der Produktion —- 11FEB2020

s C€ I
-\ T

Abb. 1: Beispiel eines Typenschilds eines R-Serie V RH5 EtherCAT® Sensors

3.4 Zulassungen

o C€-Zertifizierung
EAC-Zertifizierung
ETG-Zertifizierung
o UL-Zertifizierung

3.5 Lieferumfang

RP5 (Profilsensor):
* Sensor
 Positionsmagnet (nicht fiir RP5 mit Design »0«)
¢ 2 Montageklammern bis 1250 mm Messldnge
+ 1 Montageklammer je 500 mm zusétzlicher Messlénge

RH5 (Stabsensor):

» RH5-B: Basissensor (ohne Flansch & Druckrohr),
3 x Innensechskantschrauben M4

¢ RH5-J/M/S/T: Sensor, 0-Ring
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4.1 Funktionsweise und Systemaufbau

Produkthezeichnung
* Positionssensor Temposonics® R-Serie V

Bauform
« Temposonics® R-Serie V RP5 (Profilsensor)
» Temposonics® R-Serie V RH5 (Stabsensor)

Messlédnge
e Temposonics® R-Serie V RP5 25...6350 mm
¢ Temposonics® R-Serie V. RH5 25...7620 mm

Ausgangssignal
e EtherCAT®

Anwendungshereich

Temposonics® Positionssensoren dienen dem Erfassen und Umfor-
men der MessgréBe Lange (Position) im automatisierten, industriellen
Anlagen- und Maschinenbau.

Funktionsweise und Systemaufbau

Die absoluten, linearen Positionssensoren von MTS Sensors basieren
auf der proprietdren, magnetostriktiven Temposonics® Technologie
und erfassen Positionen zuverlassig und prézise. Jeder der robusten
Positionssensoren besteht aus einem ferromagnetischen Wellenleiter,
einem Positionsmagneten, einem Torsions-Impulswandler und

einer Sensorelektronik zur Signalaufbereitung. Der Magnet,

der am bewegten Maschinenteil befestigt ist, erzeugt an seiner
jeweiligen Position ein Magnetfeld auf dem Wellenleiter. Zur
Positionsbestimmung wird ein kurzer Stromimpuls in den Wellenleiter
geleitet, welcher ein radiales Magnetfeld erzeugt. Die kurzzeitige
Interaktion beider Magnetfelder 16st einen Torsionsimpuls aus, der
den Wellenleiter entlang lauft. Wenn die Ultraschallwelle das Ende des
Wellenleiters erreicht, wird sie in ein elektrisches Signal umgewandelt.
Die Geschwindigkeit, mit der sich die Welle ausbreitet, ist bekannt.
Daher lasst sich anhand der Zeit, die zwischen dem Auslésen des
Stromimpulses und dem Empfang des Riicksignals vergeht, eine
exakte, lineare Positionsmessung durchfiihren. So entsteht ein
zuverldssiges Positionsmesssystem mit hoher Genauigkeit und
Wiederholbarkeit.

181

Positionsmagnet (Magnetfeld)

Magnetostriktives Messelement
(Wellenleiter)

Torsions-Impulswandler

Messzyklus

Ein Stromimpuls erzeugt ein Magnetfeld

Die Interaktion mit dem Magnetfeld des
Positionsmagneten generiert einen Torsionsimpuls

Der Torsionsimpuls breitet sich aus

Der Wandler erfasst die akustische Welle

00 o0

Die Position wird anhand der Laufzeit ermittelt

Abb. 2: Laufzeit-basiertes magnetostriktives Positionsmessprinzip

Modularer Aufbau der Mechanik und Elektronik

 Das Sensorprofil oder der Sensorstab schiitzen den innenliegenden
Wellenleiter.

 Das Sensorelektronikgehduse, ein stabiles Aluminiumgehéause,
enthilt die komplette elektronische Schnittstelle mit aktiver
Signalaufbereitung.

 Der externe Positionsmagnet ist ein Dauermagnet. Befestigt am
bewegten Maschinenteil, fahrt er iiber den Sensorstab oder das
Sensorprofil und 16st durch die Sensorstab-/profilwand die
Messung aus.

 Der Sensor kann direkt an eine Steuerung angeschlossen werden.
Seine Elektronik erzeugt einen streng positions-proportionalen
Signalausgang zwischen der Start- und Endposition.
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RP5-M (Anschlussart D58)

Sensorelektronikgehduse Nullzone Messladnge Totzone
48 17 58 5 28 25...6350 66/71*
z.B. flir M5 é
Schrauben D]
0) A e}
o © [=] : ! 1
o§I [ N\ \ [ — | | I
T “Verstellbare
053 Montageklammer L [146
* Messldnge > 5000 mm
Alle MaBe in mm

Abb. 3: Temposonics® RP5 mit U-Magnet

Einbau RP5

Der Profilsensor kann in beliebiger Lage betrieben werden. In der
Regel wird der Sensor fest installiert und der positionsgebende
Magnet am bewegten Maschinenteil befestigt. So kann er (iber das
Sensorprofil fahren. Der Sensor wird auf einer geraden Fliche der
Maschine mit den Montageklammern (Abb. 4) angebaut. Diese werden
in ldngenabhangiger Anzahl mitgeliefert und sind gleichméaBig auf dem
Profil zu verteilen. Fiir die Befestigung nutzen Sie M5x20 Schrauben
(DIN 6912), die mit einem Anzugsmoment von 5 Nm angezogen
werden.

Anzugsmoment: 5 Nm

195 [ \

50 | “Loch-053

1146

Abb. 4: Montageklammern (Artikelnr. 400 802) mit Zylinderschraube M5x20

Alle Male in mm

Alternativ:

Bei engen Einbauverhéltnissen kann der Profilsensor auch iiber die
T-Spur im Profilboden mit einer Zapfenmutter oder einem Nutenstein
M5 (Artikelnr. 401 602) montiert werden (Abb. 5).

Abb. 5: Nutenstein M5 in T-Bodennut (Artikelnr. 401 602)

Achten Sie auf einen sorgfaltigen axialparallelen Anbau des Sensors,
da sonst Magnet oder Messstab/-profil beschadigt werden kénnen.
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4.3 Einbau Temposonics® RH5

RH5-M/S-A/-V - RH5 mit Gewindeflansch M18x1,5-6g oder 34"-16 UNF-3A (Anschlussart D58)

Sensorelektronikgehause Nullzone Messlange Totzone
7 68 51 ‘ 25...7620 63,5/66*

0,13

+

!

A 25 Gewindeflansch »M«: M18x1,5-6g
Gewindeflansch »S«: 34"-16 UNF-3A

@10

* Messldnge > 5000 mm

Gewindeflansch | a b
»M« SW 46 53
»8« SW 44,5 (1,75")[ 51,3

Sensorelektronikgehduse Nullzone Messldnge Totzone
7 65,5 51 ‘ 25...7620 63,5/66*

2,5

0,13

e

A

~
- & Gewindeflansch »T«: %"-16 UNF-3A
(]
25 * Messldnge > 5000 mm
Mechanische Option »B«: Gleitbhuchse am Stabende fiir Mechanische Option »M«: M4-Gewinde am Stabende fiir
Gewindeflansch M18x1,5-6g oder 34"-16 UNF-3A Gewindeflansch M18x1,5-6g oder 34"-16 UNF-3A
Totzone
70/72,5* M4-Gewinde
Totzone -
63,5/66* 8 ©
{ e =]
s N =]
S =
+ s =
o
910 3L 22 15 ® {
3,5 6
* Messlange > 5000 mm
Alle MaBe in mm * Messlange > 5000 mm

Abb. 6: Temposonics® RH5 mit Ringmagnet, Teil 1
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RH5-J-A/-V — RH5 mit Gewindeflansch M22x1,5-6g und @ 12,7 mm Sensorrohr (Anschiussart D58)

Sensorelektronikgehause Nullzone Messlénge Totzone
17 68 51 25...5900 73,6
@
1] il S
S S ~
N
[ &) = =
- 25 Gewindeflansch »J«: M22x1,5-6g
RH5-B-A/-V — RH5 Basissensor (nur fiir den Austausch) (Anschlussart D58)
Sensorelektronikgehduse Nullzone Messlédnge Totzone
17 58 61 25...7620 52/54/57**
D
< ** Messldnge 25...1575: 52 Totzone

Messlange 1576...5000: 54 Totzone

Messldnge 5001...7620: 57 Totzone
Alle MaBe in mm

Abb. 7: Temposonics® RH5 mit Ringmagnet, Teil 2
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Einbau RH5 mit Gewindeflansch
Fixieren Sie den Sensorstab {iber den Gewindeflansch M18x1,5-6g,
M22x1,5-6¢g oder %4"-16 UNF-3A.

Fiihren Sie das Einschraubloch fiir Gewindeflansch M18x1,5-6g und
M22x1,5-6g in Anlehnung an DIN I1SO 6149-1 aus (Abb. 11).
Siehe DIN 1SO 6149-1 fiir weitere Informationen.

Anzugsmoment:
RH5-M: 65 Nm
RH5-S: 50 Nm
RH5-T: 55 Nm
RH5-J: 125 Nm

Abb. 8: Einbaubeispiel fiir Gewindeflansch

Einbau eines Stabsensors in Fluidzylinder

Die Stabform wurde fiir die direkte Hubmessung innerhalb eines

Fluidzylinders entwickelt. Schrauben Sie den Sensor direkt iiber den

Gewindeflansch ein oder befestigen Sie ihn mit einer Mutter.

 Der auf dem Kolbenboden montierte Positionsmagnet fahrt
beriihrungslos iiber den Sensorstab und markiert unabhangig von
der verwendeten Hydraulikfliissigkeit durch dessen Wand hindurch
den Messpunkt.

 Der druckfeste Sensorstab ist in der aufgebohrten Kolbenstange
installiert.

* Der Basissensor ist mit drei Schrauben am Sensorstab befestigt
und lasst sich so im Servicefall leicht austauschen. Der
Hydraulikkreislauf bleibt geschlossen. Mehr Informationen finden
Sie im Kapitel ,,4.6 Austausch des Basissensors* auf Seite 17.

Der Sensorstab mit Flansch verbleibt
im Servicefall im Zylinder

Positionsmagnet

Basissensor
Das Sensorelektronikgehduse mit
Sensorelement kann ausgetauscht werden

Abb. 9: Sensor im Zylinder

Hydraulikabdichtung
Es gibt zwei Méglichkeiten die Flanschanlageflache abzudichten
(Abb. 10):
1. Abdichtung (ber einen 0O-Ring (z.B. 22,4 x 2,65 mm,
25,07 x 2,62 mm) in der Zylinderbodennut.
2. Abdichtung iber einen 0-Ring in der Gewindeauslaufrille
Fiir Gewindeflansch 34'-16 UNF-3A:
0-Ring 16,4 x 2,2 mm (Artikelnr. 560 315)
Fiir Gewindeflansch (M18x1,5-6q):
0-Ring 15,3 x 2,2 mm (Artikelnr. 401 133)
Fiir Gewindeflansch (M22x1,5-69):
0-Ring 19,3 x 2,2 mm (Artikelnr. 561 337)

1) 2.4a) 2.b.)

Dichtleiste

Abdichtung tber 0-Ring
in Zylinderbodennut

Abdichtung tiber O-Ring
in Gewindeauslaufrille

Abdichtung tiber 0-Ring
in Gewindeauslaufrille

Abb. 10: Mdglichkeiten der Abdichtung fiir Gewindeflansch mit flacher Flanschflache
1. + 2.a. (RH5-J/-M/-S) sowie mit Dichtleiste 2.b. (RH5-T)

* Beachten Sie das Anzugsmoment von:

RH5-M: 65 Nm
RH5-S: 50 Nm
RH5-T: 55 Nm
RH5-J: 125 Nm

 Legen Sie die Flanschanlagefldche vollstindig an der Zylinderauf-
nahmefldche auf.
 Der Zylinderhersteller bestimmt die Druckdichtung (Kupferdichtung,
0-Ring 0.4.).
» Der Positionsmagnet darf nicht auf dem Messstab schleifen.
 Die Kolbenstangenbohrung
(RH5-M/S/T-A/M/V mit @ 10 mm Stab:> @ 13 mm;
RH5-M/S/T-B mit @ 10 mm Stab: >@ 16 mm;
RH5-J-A/V mit @ 12,7 mm Stab: > @16 mm)
hangt von Druck und der Kolbengeschwindigkeit ab.
« Halten Sie die Angaben zum Betriebsdruck ein.
« Schiitzen Sie den Sensorstab konstruktiv durch geeignete MaBnahmen
vor VerschleiB.

Hinweis fiir metrische Gewindeflansche

Gewinde d, d d d L L L L Z°
(d,xP) +0,1 404 +1°
0 0
RH5-M-A/V
M18x1,5-6g 55 =>13 245 198 24 285 2 26 15°
RH5-M-B
M18x1,5-6g 55 =16 245 198 24 285 2 26 15°
RH5-J-AN
M22x1,5-6g 55 =16 27,5 238 24 285 2 26 15°
P gy, 0,
A cw??/ \ /(@ Al | @d,(Priifbereich)
O N ) | a3?2 ‘E'\r f—J
e ]
& N8 ‘
4\\ @d,(Richtwert)
JZ%\ Gewinde (d, x P)
L—Dieses MaB gilt nur, wenn der
Flankendurchmesser ~ Gewindekernbohrer nicht den
ganzen Materialblock durchdringt
Alle MaBe in mm

Abb. 11: Hinweis fiir metrischen Gewindeflansch M18x1,5-6g9/M22x1,5-6g in Anlehnung
an DIN IS0 6149-1
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4.4 Magnetinstallation

Typische Nutzung der Magnete

Magnet Typische Sensoren Vorteile

Ringmagnete Stabsensoren * Rotationssymmetrisches

O (RH5) Magnetfeld

U-Magnete  Profil- & * Hohentoleranzen kdnnen
ﬁ Stabsensoren ausgeglichen werden, da
(RP5, RH5) der Magnet abhebbar ist
Blockmagnete Profil- & » Hohentoleranzen kdnnen
m Stabsensoren ausgeglichen werden, da
(RP5, RH5) der Magnet abhebbar ist

Magnetschlitten Profilsensoren e Der Magnet ist auf dem

(RP5) Profil gefiihrt

* Der Abstand zwischen
Magnet und Wellenleiter
ist fest definiert

* Einfache Ankopplung iiber
das Kugelgelenk

Abb. 12: Typische Nutzung der Magnete

Montage von Ring-, U- und Blockmagneten

Bauen Sie den Positionsmagnet mit unmagnetischem Material fiir die

Mitnahme, Schrauben, Distanzstiicke usw. ein. Der Magnet darf nicht

auf dem Messstab schleifen. Uber den Luftspalt werden Fluchtungs-

fehler ausgeglichen.

* Flachenpressung: Max. 40 N/mm? (nur fiir Ringmagnete und
U-Magnete)

¢ Anzugsmoment fiir M4-Schrauben: 1 Nm; eventuell Unterlegscheiben
verwenden

¢ Der minimale Abstand zwischen Positionsmagnet und magnetischem
Material betrdgt 15 mm (Abb. 15)

 Beachten Sie die MaBe in Abb. 15 bei der Nutzung von magnetischem
Material

HINWEIS

Montieren Sie Ring- und U-Magnete konzentrisch. Montieren Sie
Blockmagnete zentriert iiber dem Messstab oder dem Sensorprofil.
Maximal zuldssigen Luftspalt nicht (iberschreiten (Abb. 13/Abb. 14).
Installieren Sie den Sensor so, dass der Sensorstab/das Sensorprofil
parallel zur Bewegungsrichtung des Magneten ausgerichtet ist.
Damit vermeiden Sie Beschddigungen an Magnetmitnahme, Magnet
und Sensorstab/Sensorprofil.

Alle MaBe in mm

Temposonics®R-Serie V EtherCAT®
Betriebsanleitung

Konzentrische Montage
des U-Magneten o

Luftspalt
! \

Artikelnr. 251 416-2: 1,75 +1

© U-Magnet

@ Unmagnetische Mitnahme

Abb. 13: Montage U-Magnet (Artikelnr. 251 416-2)

Zentrierte Montage
des Blockmagneten (2]

M4 0

Luftspalt: 3 +2

—Sensorelement

© Blockmagnet
©® Unmagnetische Mitnahme

Abb. 14: Montage Blockmagnet (Artikelnr. 403 448)

Magnet-Montage mit magnetischem Material

Bei der Verwendung von magnetischem Material die in Abb. 15

dargestellten MaBe unbedingt beachten.

A.Wenn der Positionsmagnet mit der Kolbenstangenbohrung
abschlieft

B.Wenn Sie den Positionsmagnet weiter in die Kolbenstangenbohrung
einlassen, installieren Sie einen weiteren unmagnetischen
Abstandhalter (z.B. Artikelnr. 400 633) (iber dem Magneten.

0

0 Nullzone, abhdngig von der Bauform

9 Abstand zwischen Positionsmagnet und magnetischem
Material (= 15 mm)

@ Unmagnetischer Abstandhalter (= 5 mm) — Empfehlung: 8 mm

Abb. 15: Einbau mit magnetischem Material
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Stabsensoren mit einer Messlange > 1 Meter

Unterstiitzen Sie Stabsensoren mit einer Messldnge von mehr

als einem Meter mechanisch beim horizontalen Einbau. Ohne
Unterstiitzung neigt sich der Sensorstab und sowohl der Sensorstab
als auch der Magnet kénnen beschédigt werden. Ebenso ist ein
verfalschtes Messergebnis madglich. Langere Stabe erfordern eine
gleichmaBig, liber die Lange verteilte, mechanische Unterstiitzung
(z.B. Artikelnr. 561 481). Verwenden Sie einen U-Magneten zur
Positionsermittlung (Abb. 16).

_ U-Magnet

Sensorstab

Ly 1
™ Unmagnetische

Befestigungslasche

Abb. 16: Beispiel Sensorunterstiitzung mit Befestigungslasche (Art.-Nr. 561 481)
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Start- und Endpositionen der Positionsmagnete

Bei der Montage sind die Start- und Endpositionen der Magnete zu
berticksichtigen. Um sicherzustellen, dass der gesamte Messbereich
elektrisch nutzbar ist, muss der Positionsmagnet mechanisch wie folgt
angebaut werden.

RP5 mit Magnetschlitten ,,S“, ,N“, ,V“, ,G*

Sensorelektronikgehéduse
-—Bezugskante fiir Montage

Startposition Endposition
12 82/87*

* Messldnge > 5000 mm

RP5 mit U-Magnet

Sensorelektronikgehduse
~— Bezugskante fiir Montage
Startposition Endposition
28 66/71*
) 4 i
* Messlange > 5000 mm

RP5 mit Blockmagnet

Sensorelektronikgehéduse
——Bezugskante fiir Montage
Startposition Endposition

25,5 68,5/73,5"

La B

* Messldnge > 5000 mm

RH5 mit Ringmagnet/U-Magnet

Sensorelektronikgehduse

Bezugskante fiir Montage
Startposition Endposition
51 63,5/66*

==

* Messlange > 5000 mm

RH5 mit Blockmagnet
Sensorelektronikgehduse
Bezugskante fiir Montage

Startposition
48,5

Endposition
66 /68,5

b h |

* Messldange > 5000 mm

L

Temposonics®R-Serie V EtherCAT®
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Bei allen Sensoren sind die Bereiche links und rechts vom aktiven

Messbereich konstruktionsbedingte MaBe fiir Null- und Totzone.
Sie kdnnen nicht als Messstrecke benutzt, kénnen aber iiberfahren
werden.

Multipositionsmessung
Der minimale Magnetabstand liegt bei 75 mm.

RP5 mit U-Magnet
RP5 mit Magnetschlitten
RP5 mit Blockmagnet

RH5 mit Ringmagnet/U-Magnet

[

RH5 mit Blockmagnet

EBDN L

Abb. 18: Minimaler Magnetabstand bei Multipositionsmessungen

_J
—~__L

>75
=
L

~L_L

-J
—~L

Nutzen Sie fiir die Multipositionsmessung gleiche Magnete,

2.B. 2 x U-Magnet (Artikelnr. 251 416-2).

Unterschreiten Sie nicht den minimalen Magnetabstand von 75 mm
bei Multipositionsmessung. Kontaktieren Sie MTS Sensors, wenn Sie
einen Magnetabstand < 75 mm benétigen.

Abb. 17: Start- und Endposition der Magnete

Alle Male in mm
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4.5 Ausrichtung des Magneten bei der Option
»Interne Linearisierung“

Die interne Linearisierung bietet eine nochmals verbesserte
Linearitdt des Sensors. Die Option ist im Bestellschlissel des
Sensors anzugeben. Bei der Produktion des Sensors wird die interne
Linearisierung des Sensors durchgefiihrt.

Ein Sensor mit interner Linearisierung wird mit dem Magneten
ausgeliefert, mit dem der Sensor in der Produktion abgeglichen
wurde. Um beim Einsatz des Sensors ein bestmdgliches Ergebnis zu
erreichen, empfiehlt MTS Sensors, den Sensor mit dem mitgelieferten
Magneten zu betreiben.

Fiir die interne Linearisierung konnen die folgenden Magnete
verwendet werden:

 Ringmagnet 0D33 (Artikelnr. 253 620), nur fiir RH5

¢ U-Magnet OD33 (Artikelnr. 254 226)

¢ Ringmagnet 0D25,4 (Artikelnr. 253 621), nur fiir RH5

e Magnetschlitten S (Artikelnr. 252 182), nur fiir RP5

» Magnetschlitten N (Artikelnr. 252 183), nur fiir RP5

» Magnetschlitten V (Artikelnr. 252 184), nur fiir RP5

* Magnetschlitten G (Artikelnr. 253 421), nur fiir RP5

Die Ring- und U-Magnete werden fiir die interne Linearisierung
markiert. Richten Sie die Magnete bei der Installation wie in Abb. 19,
20 und 21 dargestellt zum Sensorelektronikgehduse aus.

Fiir RH5 EtherCAT® Sensoren mit Ringmagnet gilt:

« Installieren Sie den Magneten so, dass die Markierung des
Magneten zum Sensorelektronikgehduse zeigt.

« Der Strich auf dem Magneten weist in die gleiche Richtung wie die
langliche Status-LED im Deckel des Sensors.

Abb. 19: Magnetausrichtung mit Ringmagnet fiir RH5 EtherCAT® mit interner
Linearisierung

Fiir RP5 EtherCAT® Sensoren mit U-Magneten gilt:

« Installieren Sie den Magneten so, dass die Markierung des
Magneten zum Sensorelektronikgehduse zeigt.

« Der Strich auf dem Magneten weist in die gleiche Richtung wie die
langliche Status-LED im Deckel des Sensors.

Abb. 20: Magnetausrichtung mit U-Magnet fiir RP5 EtherCAT® mit interner
Linearisierung

Fiir RP5 EtherCAT® Sensoren mit Magnetschlitten gilt:

« (D Installieren Sie die Magnetschlitten ,S*, ,N“ und ,G* s, dass die
zusétzliche Bohrung zum Sensorelektronikgehduse zeigt.

« @ Installieren Sie den Magnetschlitten ,V* so, dass das Gelenk zum
Ende des Profils zeigt.

Zusitzliche Bohrung

~\ Gelenk

Abb. 21: Magnetausrichtung mit Magnetschlitten fiir RP5 EtherCAT® mit interner Lineari-
sierung

Die interne Linearisierung des Sensors wird unter folgenden
Bedingungen durchgefiihrt:

 Versorgungsspannung +24 VDC +0,5

* Betriebszeit > 30 min

 Kein Schock und keine Vibration

 Exzentrizitdt des Positionsmagneten zur Sensormittelachse < 0,1 mm

HINWEIS

Die erzielte Linearisierung kann bei verdnderten Umgebungsbedin-
gungen von den Linearitatstoleranzen abweichen. Ebenso kdnnen
die Verwendung eines anderen Positionsmagneten sowie der Einsatz
mehrerer Positionsmagnete zu Abweichungen fiihren.
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4.6 Austausch des Basissensors

Der Basissensor des Modells RH5 (RH5-B) lasst sich fiir die Sensor
Designs »M«, »S« und »T« wie in Abb. 22 und Abb. 23 dargestellt
austauschen. Der Sensor kann ausgewechselt werden, ohne den
Hydraulikkreislauf zu unterbrechen.

Basissensor

Rohr mit
innenliegendem Sensorelement

Sensorelektronikgehéduse

1. Losen Sie die Schrauben.

3 x Innensechskantschraube
M4 (SW 2,5)

2. Ziehen Sie den Basissensor heraus.

Abb. 22: Austausch des Basissensors am Beispiel eines RH5 Sensors, Teil 1

Temposonics®R-Serie V EtherCAT®
Betriebsanleitung

3. Seizen Sie den neuen Basissensor ein.
Befestigen Sie die Erdungslasche an einer Schraube.
Schrauben Sie den Basissensor fest.

Abb. 23: Austausch des Basissensors am Beispiel eines RH5 Sensors, Teil 2

HINWEIS

* Wenn der Basissensor ausgetauscht wird, ist sicherzustellen, dass
keine Feuchtigkeit in den Sensorstab eindringt. Der Sensor kann
dadurch beschédigt werden.

* Sichern Sie die Schrauben des Basissensors vor dem Wieder-
einbau, z.B. mit Loctite 243.

* Falls die R-Serie V ein Vorgangermodell der R-Serie ersetzt, muss
das Kunststoffrohr im Sensorstab entfernt werden.
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4.7 Elektrischer Anschluss

Einbauort und Verkabelung haben maBgeblichen Einfluss auf die
elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) des Sensors. Daher ist

ein fachgerechter Anschluss dieses aktiven elektronischen Systems
und die EMV der Gesamtanlage iiber geeignete Metallstecker,
geschirmte Kabel und Erdung sicherzustellen. Uberspannungen oder
falsche Verbindungen konnen die Elektronik — trotz Verpolschutz —
beschédigen.

1. Montieren Sie die Sensoren nicht im Bereich von starken

magnetischen und elektrischen Storfeldern.
2.Sensor niemals unter Spannung anschlieBen/trennen.

Anschlussvorschriften

¢ Verwenden Sie niederohmige, paarweise verdrillte und
abgeschirmte Kabel. Legen Sie den Schirm extern in der
Auswerteelektronik auf Erde.

Legen Sie Steuer- und Signalleitungen rdumlich von
Leistungskabeln getrennt und nicht in die Ndhe von Motorleitungen,
Frequenzumrichtern, Ventilleitungen, Schaltrelais u.4..

Verwenden Sie nur Metallstecker. Legen Sie den Schirm am
Steckergehduse auf.

Legen Sie Schirme an beiden Kabelenden groBflachig und die
Kabelschellen an Funktionserde auf.

Halten Sie alle ungeschirmten Leitungen méglichst kurz.

Fiihren Sie Erdverbindungen kurz und mit groBem Querschnitt aus.
Vermeiden Sie Erdschleifen.

Bei Potentialdifferenzen zwischen Erdanschluss der Maschine und
Elektronik diirfen {iber den Schirm keine Ausgleichsstrome flieBen
Empfehlung:

Verwenden Sie eine Potentialausgleichsleitung mit groBem
Querschnitt oder Kabel mit getrennter 2-fach Schirmung, wobei die
Schirme nur auf jeweils einer Seite aufgelegt werden.

Verwenden Sie nur stabilisierte Stromversorgungen. Halten Sie die
angegebenen Anschlusswerte ein.

Erdung von Profil- und Stabsensoren

Verbinden Sie das Sensorelektronikgehduse mit der Maschinenmasse.
Erden Sie die Sensortypen RP5 und RH5 (iber die Erdungslasche

wie in Abb. 24 dargestellt. Der Sensortyp RH5 kann auch (iber das
Gewinde geerdet werden.

Abb. 24: Erdung (ber Erdungslasche (z.B. RP5)
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Anschlussbelegung
Der Sensor wird direkt an die Steuerung, Anzeige oder andere
Auswertesysteme wie folgt angeschlossen:

Spannungsversorgung

Abb. 25: Position der Anschliisse

Signal
buchse (Dsodior) P Fukion
1 TX (+)
@ 2 Rx(+)
@ @ @ 3 Tx(-)
® 4  Rx(-)
Sicht auf Sensor 5 Nicht belegt
buchse (D-sodior) P Funkion
1 Tx (+)
® 2 Rx(+)
@ @ @ 3 Tx(-
@ 4  Rx(-)
Sicht auf Sensor 5 Nicht belegt
Spannungsversorgung
M8 Geratestecker Pin  Funktion
1 +12...30 VDC (220 %)
09 2 Nicht belegt
L) 3 DC Ground (0V)
Sicht auf Sensor 4 Nicht belegt

Abb. 26: Anschlussbelegung D56



Port 1 - Signal

M12 Geréatebuchse
(D-codiert)

@

@®®
®

Sicht auf Sensor

Port 2 - Signal

M12 Geratebuchse
(D-codiert)

®
@DO®

Q

Sicht auf Sensor

Spannungsversorgung
M12 Geratestecker
(A-codiert)

e O
3

Sicht auf Sensor

Pin

[S2 B I~ DGR B N

Pin

Rx (-)

o BN

Pin

Nicht belegt

Funktion

+12...30 VDC (20 %)

Nicht belegt

DC Ground (0 V)

Sl w |

Nicht belegt

Abb. 27: Anschlussbelegung D58
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4.8 Gangiges Zubehdr fiir die RP5 Bauform — Weiteres Zubehor siehe Broschiire [ 551 444

Positionsmagnete

5 ” 43 o4 42 15,2
T 20 \ 20
49 < \
i o
M5/ 5
‘ : ‘ M5
40 e
40 20
Magnetschlitten S, Gelenk oben Magnetschlitten V, Gelenk vorne Magnetschlitten N, Magnetschlitten G, Gelenk spielfrei
Artikelnr. 252182 Artikelnr. 252184 langerer Kugelgelenkarm Artikelnr. 253 421
Artikelnr. 252183
Material: GFK, Magnet Hartferrit Material: GFK, Magnet Hartferrit Material: GFK, Magnet Hartferrit Material: GFK, Magnet Hartferrit
Gewicht: Ca. 35 ¢ Gewicht: Ca. 35 ¢ Gewicht: Ca. 35 ¢ Gewicht: Ca. 25 ¢
Betriebstemperatur: -40...+85 °C Betriebstemperatur: -40...+85 °C Betriebstemperatur: -40...+85 °C Betriebstemperatur: -40...+85 °C
Positionsmagnete Montagezubehor
743 33 4 Locher M5-Gewinde
O\ 195 053 28 _ 9
L - | I—
o LD[:'J'@ : :®4' O’Tg | ‘ l:% lg
N - < = -
== [ P —
4—‘ 14 ~ 68
8 + 2 Abstand zum Sensorelement Breite der M(;ztggeklammer:
U-Magnet 0D33 Blockmagnet L Montageklammer T-Nut-Mutter
Artikelnr. 251416-2 Artikelnr. 403 448 Artikelnr. 400 802 Artikelnr. 401602
Material: PA-Ferrit-GF20 Material: Kunststofftrager mit Hartferrit | Material: Edelstahl (AISI 304) Anzugsmoment fir M5-Schraube:
Gewicht: Ca. 11 g Magnet 4,5Nm
Flachenpressung: Max. 40 N/mm? Gewicht: Ca. 20 g
Anzugsmoment fir M4-Schrauben: 1 Nm | Anzugsmoment fiir M4-Schrauben: 1 Nm
Betriebstemperatur: -40...+105 °C Betriebstemperatur: -40...+75 °C
Dieser Magnet kann bei einigen An-
wendungen die Leistungscharakteristik
des Sensors beeinflussen.
Markierte Version fiir Sensoren mit in-
terner Linearisierung: Artikelnr. 254 226

Alle MaB3e in mm
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Positionsmagnete

U-Magnet 0D33
Artikelnr. 251416-2

Material: PA-Ferrit-GF20

Gewicht: Ca. 11 g

Flachenpressung: Max. 40 N/mm?
Anzugsmoment fiir M4-Schrauben: 1 Nm
Betriebstemperatur: -40...+105 °C

Markierte Version fiir Sensoren mit in-
terner Linearisierung: Artikelnr. 254 226

Positionsmagnet
243 33
O\ 195
T ‘
B [GHG) JRS:AN
S/ ERainl  —— i[
] 14

8 + 2 Abstand zum Sensorelement

Blockmagnet L
Artikelnr. 403 448

Material: Kunststofftrager mit Hartferrit
Magnet

Gewicht: Ca. 20 ¢

Anzugsmoment fiir M4-Schrauben: 1 Nm
Betriebstemperatur: -40...+75 °C
Dieser Magnet kann bei einigen An-
wendungen die Leistungscharakteristik
des Sensors beeinflussen.

Ringmagnet 0D33
Artikelnr. 201 542-2

Material: PA-Ferrit-GF20

Gewicht: Ca. 14 g

Flachenpressung: Max. 40 N/mm?
Anzugsmoment fiir M4-Schrauben: 1 Nm
Betriebstemperatur: -40...+105 °C

Markierte Version fiir Sensoren mit in-
terner Linearisierung: Artikelnr. 253620

Magnetabstandhalter

Magnetabstandhalter
Artikelnr. 400 633

Material: Aluminium

Gewicht: Ca. 5 ¢

Flachenpressung: Max. 20 N/mm?
Anzugsmoment fiir M4-Schrauben: 1 Nm

Ringmagnet 0D25,4
Artikelnr. 400 533

Material: PA-Ferrit

Gewicht: Ca. 10 g
Flachenpressung: Max. 40 N/mm?
Betriebstemperatur: -40...+105 °C

Markierte Version fiir Sensoren mit in-
terner Linearisierung: Artikelnr. 253 621

0-Ringe

7153 !

0-Ring fiir Gewindeflansch
M18x1,5-6g
Artikelnr. 401 133

Material: Fluoroelastomer
Durometer: 75 + 5 Shore A
Betriebstemperatur: -40...+204 °C

3305 |

319,8

Ringmagnet
Artikelnr. 402 316

Material: PA-Ferrit beschichtet
Gewicht: Ca. 13 g
Flachenpressung: 20 N/mm?
Betriebstemperatur: -40...+100 °C

0-Ring fiir Gewindeflansch
%"-16 UNF-3A
Artikelnr. 560 315

Material: Fluoroelastomer
Durometer: 75 + 5 Shore A
Betriebstemperatur: -40...+204 °C

0-Ring Montagezubehor
» B
M18x1,5-6g A-16‘UNF-3A 11 ° }J_G,‘J_G,‘J_Q
0193 L : - lo oo 108

& / \ N -

= = € - 032

@ » _ M3-Befestigungsschraube (6x)

,7'7 L) £3,2
@#; ;

0-Ring fiir Gewindeflansch
M22x1,5-6g
Artikelnr. 561 337

Material: FPM
Durometer: 75 Shore A
Betriebstemperatur: -20...+200 °C

Alle MaBe in mm

Sechskantmutter M18x1,5-6g
Artikelnr. 500 018

Material: Stahl, verzinkt

Sechskantmutter 34"-16 UNF-3A
Artikelnr. 500 015

Material: Verzinkt

1211

Befestigungslasche
Artikelnr. 561481

Anwendung: Zur Befestigung von
Sensorstdben (@ 10 mm) bei Nutzung
eines U-Magnets oder Blockmagnets
Material: Messing, unmagnetisch
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4.10 Géngiges Zubehor fiir den EtherCAT®-Ausgang — Weiteres Zubehor siehe Broschiire [] 551444

Kabelsteckverbinder*

Signalsteckverbinder M12
D-codiert (4 pol.), gerade
Artikelnr. 370 523

Material: Zink vernickelt
Anschlussart: Schneidklemme
Kabel @: 5,5...7,2 mm

Ader: 24 AWG - 22 AWG
Betriebstemperatur: -25...+85 °C
Schutzart: IP65 / IP67 (fachgerecht
montiert)

Anzugsmoment: 0,6 Nm

M12

o
()

16

Signalsteckverbinder M12 Endkappe
Artikelnr. 370 537

Zum VerschlieBen von M12
Gerdtebuchsen.

Material: Messing vernickelt
Schutzart: IP67 (fachgerecht montiert)
Anzugsmoment: 0,39...0,49 Nm

Stromsteckverbinder M12 A-codiert
Buchse (5 pol.), gerade
Artikelnr. 370 677

Material: GD-Zn, Ni

Anschlussart: Schraubanschluss
Kontakteinsatz: CuZn

Kabel @: 4...8 mm

Ader: 1,5 mm?

Betriebstemperatur: -30...+85 °C
Schutzart: IP67 (fachgerecht montiert)
Anzugsmoment: 0,6 Nm

Stromsteckverbinder M8
Buchse (4 pol.), gerade

Material: CuZn vernickelt
Anschlussart: Léten

Kabel @: 3,5...5 mm

Ader: 0,25 mm2

Betriebstemperatur: -40...+85 °C
Schutzart: IP67 (fachgerecht montiert)
Anzugsmoment: 0,5 Nm

Programmier-Werkzeug

TempoLink-Kit fiir die Temposonics®
R-Serie V

Artikelnr. TL-1-0-EMO08 (fiir D56)
Artikelnr. TL-1-0-EM12 (fiir D58)

« Drahtlose Verbindung mit einem
WLAN-féhigen Gerat oder tiber USB
mit dem Diagnose-Tool

« Einfache Verbindung zum Sensor
liber 24 VDC Spannungsversorgung
(zuldssige Kabelldnge: 30 m)

* Benutzerfreundliche Oberfléche fiir
Mobilgerate und Desktop-Computer

« Siehe Datenblatt
»1empoLink Sensorassistent*
(Dokumentennummer: 552070)
fiir weitere Informationen

Kabel

PUR-Signalkabel
Artikelnr. 530 125

Material: PUR-Ummantelung; griin
Eigenschaften: Cat 5, hochflexibel,
halogenfrei, schleppkettenfahig, weit-
gehend 6lbesténdig & flammwidrig
Kabel @: 6,5 mm

Querschnitt; 2 x 2 x 0,35 mm?

(22 AWG)

Betriebstemperatur: -20...+60 °C

*/ Beachten Sie die Montagehinweise des Herstellers

Alle MaBe in mm

Signalkabel mit M12 D-codiertem
Stecker (4 pol.), gerade — M12
D-codiertem Stecker (4 pol.), gerade
Artikelnr. 530 064

Material: PUR-Ummantelung; griin
Eigenschaft: Cat 5e

Kabelldnge: 5 m

Kabel @: 6,5 mm

Schutzart: IP65, IP67, IP68
(fachgerecht montiert)
Betriebstemperatur: -30...+70 °C

1221

Signalkabel mit M12 D-codiertem
Stecker (4 pol.), gerade — RJ45
Stecker, gerade

Artikelnr. 530 065

Material: PUR-Ummantelung; griin
Eigenschaften: Cat 5e

Kabelldnge: 5 m

Kabel @: 6,5 mm

Schutzart M12 Geratestecker:
IP67 (fachgerecht montiert)
Schutzart RJ45 Gerdtestecker:
IP20 (fachgerecht montiert)
Betriebstemperatur: -30...+70 °C


http://www.mtssensor.de/fileadmin/medien/download/Accessorie/Accessories_Industrial_Sensors_551444_DE.pdf
http://www.mtssensor.de/fileadmin/medien/download/Product_Brief_IND/Product_Brief_TempoLink_551976_DE.pdf
https://www.mtssensors.com/Portals/MTS_Sensors/documents/R-seriesV/Data_Sheet_TempoLink_552070_DE.pdf
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PVC-Stromkabel
Artikelnr. 530 108

Material: PVC-Ummantelung; grau
Eigenschaften: Geschirmt, flexibel,
weitgehend flammwidrig

Kabel @: 4,9 mm

Querschnitt: 3 x 0,34 mm?
Biegeradius: 10 x D
Betriebstemperatur: -30...+80 °C

—_— "
m

Stromkabel, M8 Buchse (4 pol.),
gerade - offenes Ende

Artikelnr. 530 066 (5 m)
Artikelnr. 530 096 (10 m)
Artikelnr. 530 093 (15 m)

Material: PUR-Ummantelung; grau
Eigenschaften: Geschirmt

Kabel @: 8 mm
Betriebstemperatur: -40...+90 °C
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5.1 Einstieg

Der Positionssensor R-Serie V EtherCAT® iibertragt Positions-,
Geschwindigkeits- und Beschleunigungswerte {iber den EtherCAT®-
Ausgang. EtherCAT® ist ein Akronym und steht fiir Ethernet for Control
Automation Technology. Es ist eine Industrial Ethernet-Schnittstelle
und wird durch die EtherCAT® Technology Group (ETG) organisiert. Griin Information
Der Sensor und die entsprechende ESI-Datei (EtherCAT Slave ® AN OP-Modus
Information) sind durch die ETG zertifiziert.

Blinkt 1x  SAFE-OP-Modus

©

HINWEIS © Blinkt PRE-OP-Modus
©
O

Bei der Inbetriebnahme beachten

1. Uberpriifen Sie vor dem ersten Einschalten sorgféltig den
sachgerechten Anschluss des Sensors.

2. Positionieren Sie den Magneten im Messbereich des Sensors bei
der ersten Inbetriebnahme und nach dem Austausch des Magneten.

3.Stellen Sie sicher, dass die Sensorsteuerung beim Einschalten P
nicht unkontrolliert reagieren kann.

4.Vergewissern Sie sich, dass der Sensor nach dem Einschalten
betriebsbereit ist und sich im Arbeitsmodus befindet. Die
Betriebsstatus-LED (Run) leuchtet.

5. Uberpriifen Sie die voreingestellten Anfangs- und Endwerte des
Messbereichs (siehe Kapitel 4.4) und korrigieren Sie diese liber
die kundenseitige Steuerung. Rot Information

[ AN Kritischer Fehler

© Blinkt 1x  Gerat hat den Status gedndert
© Blinkt 2x  Zeitiiberschreitung Watchdog
©
(@)

Flackert Bootvorgang
AUS INIT-Modus

5.2 LED-Status

Eine Diagnoseanzeige auf dem Deckel des Sensors informiert liber
den aktuellen Sensorstatus. Die R-Serie V EtherCAT® ist mit drei LEDs
ausgestattet:

¢ LED zur Statusanzeige (Zustandsanzeige)

Blinkt Konfigurationsfehler
AUS Kommunikation OK

 LED fiir Aktivitit der Ethernet-Verbindung (Link Activity) am Port 1 Port1 /A (IN
 LED fiir Aktivitat der Ethernet-Verbindung (Link Activity) am Port 2 g (L)
EtherCAT® LED-Status

Status-/Zustandsanzeige

Griin Information

® AN  Link Aktivitat an Port 1
© Blinkt Daten Aktivitat an Port 1
O AUS Port geschlossen

Abb. 28: LED-Status Anzeige, Teil 1

Abb. 29: LED-Status Anzeige, Teil 2
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Port 2 L/A (OUT)

Griin Information

® AN  Link Aktivitit an Port 2
© Blinkt Daten Aktivitét an Port 2
O AUS Port geschlossen

Abb. 30: LED-Status Anzeige, Teil 3

5.3 Topologien und nachgeschaltete Gerate

EtherCAT® unterstiitzt verschiedene Topologien beim Aufbau eines
Netzwerks. So sind z.B. Linien-, Stern-, Ring- und Baumstrukturen
mdglich. Bei der R-Serie V EtherCAT® sind die zwei eingebauten Ports
miteinander gekoppelt. Daher fiihrt ein Spannungsausfall des Sensors
zur Unterbrechung der Kommunikation zu den dahinter angeschlossen
Gerdten. Dies kann z.B. durch Erweiterung einer Linie zu einer
Ringstruktur vermieden werden.
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6.1 Allgemeine Information

Diese Anweisung beschreibt beispielhaft die Einbindung und
Programmierung eines Temposonics® R-Serie V Sensors mit
EtherCAT® in TwinCAT 3 (The Windows Control and Automation
Technology) der Beckhoff Automation GmbH & Co. KG. Prinzipiell
kénnen Sie den Sensor mit jeder EtherCAT®-fahigen Software und
Hardware in ein EtherCAT®-Netzwerk einbinden.

Beachten Sie die Informationen in der Betriebsanleitung der
Steuerung.

In Abb. 32 ist die Oberflache von TwinCAT 3 im Konfigurationsmodus
(Config mode) dargestellt, nachdem ein Projekt angelegt und ein
Master eingebunden wurde. Sie kénnen einen Slave wie die R-Serie

V EtherCAT® implementieren, indem Sie in dem Baum des Solution
Explorers den Eintrag ,,//0 > Devices - Devices 1 (EtherCAT)”
anwdhlen. Durch einen Klick mit der rechten Maustaste 6ffnen Sie ein
Menil. Klicken Sie in diesem Menii den Eintrag ,Scan... “an (Abb. 33).
Daraufhin sucht TwinCAT nach Slaves im Netzwerk. Dieser Vorgang
wird bei EtherCAT® als ,Scannen nach Boxen“ bzw. ,Scan for boxes”
bezeichnet.

6.2 Einbindung der R-Serie V EtherCAT® in TwinCAT 3

Um die R-Serie V EtherCAT® in TwinCAT 3 einzubinden, miissen

Sie zuerst die ESI-Datei des Sensors fiir TwinCAT 3 bereitstellen. In
einer ESI-Datei (EtherCAT Slave Information) sind die Eigenschaften
und Funktionen eines EtherCAT-Slaves beschrieben. Die auf XML
basierte ESI-Datei enthdlt alle relevanten Daten, die sowohl fiir die
Implementierung des Geréts in der Steuerung als auch fiir den
Datenaustausch im Betrieb von Bedeutung sind. Die ESI-Datei der
R-Serie V EtherCAT® ist in eine zip-Datei gepackt, die auf unserer
Homepage www.mtssensors.com zum Download zur Verfligung steht.
Laden Sie die ESI-Datei herunter und speichern Sie diese auf Ihrem
Computer. Um die ESI-Datei in TwinCAT 3 einzubinden, entpacken Sie
die Datei und legen Sie die XML-Datei in dem Installationsverzeichnis
von TwinCAT 3 im Unterverzeichnis ,,Config\lo\EtherCAT* ab. Starten
Sie anschlieBend TwinCAT 3.

Sollten Sie die ESI-Datei bei bereits laufendem TwinCAT im
Installationsverzeichnis abgelegt haben, kdnnen Sie iiber folgenden
Eintrag TwinCAT die Geratebeschreibungsdatei nachtriglich einlesen.
Waéhlen Sie dazu iiber die Meniileiste ,File“ den Eintrag ,, EtherCAT
Devices“-> ,,Reload Device Descriptions” (Abb. 31) aus.

{20 TwinCAT Project4s - TcXaeShell
File Edit View Project Build  Debug
Windows 3

TwinCAT | TwinSAFE PLC  Team Scope

~+ | TwinCAT RT (x64)

Tools  Window Help

-\ Release - P Attach.. -

Activate Configuration W] 8| TwinCAT Projects3 - <lLocal> -4

EY  Restart TwinCAT System

[ET] Restort TwinCAT (Config Mode) prmery pevrers T

2 Reload Devices

S S E

(& Toggle Free Run State

Show Online Data

*.. Show Sub ltems

4%  Hide Disabled ltems

& Software Protection...

Access Bus Coupler/IP Link Register...
Update Firmware/EEPROM v
Show Realtime Ethernet Compatible Devices...
File Handling v
Selected ltem 3
EtherCAT Devices v

Update Device Descriptions (via ETG Website)..
@ TeProjectCompare Reload Device Descriptions
Manage User Defined Whitelist...

Manage User Defined Blacklist...

Target Browser
Filter Designer

About TwinCAT

3
3

Abb. 31: Nachtrégliches Einlesen von Gerétebeschreibungsdateien in TwinCAT 3

Abb. 32: Oberfldche von TwinCAT 3 im Konfigurationsmodus nach Anlegen eines Projekts
und Einbinden eines Masters

(@] TwinCAT Projects3 - TexseShell
Fle Edt View Project Buld Debug TwinCAT TwinSAFE PLC Team Scope Tools Window  Help
|B-a-a8 8 Y%Fal | Release - TwinCATRT (x62) ~ b Attach... - 5
Build 40244 (Loaced) - = 57 B3 |[BI] @ X @ |[@]5. @& | WwinCATProjects3s </ <Locai> -l

TProjectdd & X

Solution Explorer - Bx
QE-|o-a| s

Search Solution Explorer (Ctrl+i) P~

171 Solution "TwinCAT Project43' (1 project)

General  Adapter EherCAT Orine  CoE -Online

Mame: Device 1 (EherCAT)
Object Id 003010010 ]

Type: [EtnercAT Master |

Commet:

[ Disabled Create symbois []

Add New ftem. Ins

Shift-Alt-A

Add Existing ltem...
Remove Del
Change Netld...

Save Device 1 (EtherCAT) As.

&% Mappings

Append EtherCAT Cmd
Append Dynamic Container

Online Reset

ox Name Address  Type InSze  OutSize  E-

Online Reload
Online Delete

X Seen
Changed...
Change o »

M Copy Ctri+C

X cu CirleX
Paste Gt
Paste with Links

e Independent Project File

& Disable

+ Wamings | @ Messages | X Clear |

I - @ ko |

Abb. 33: Scannen nach Boxen im Netzwerk

Wie in Abb. 34 dargestellt, wird der Sensor R-Serie V EtherCAT® im
Netzwerk als ,Box 1“ mit der Bezeichnung ,MTS Temposonics V*
gefunden. Wenn Sie zuvor die ESI-Datei der R-Serie V EtherCAT® im
Installationsverzeichnis von TwinCAT abgelegt haben, kann TwinCAT
diesen Slave korrekt als ,MTS Temposonics V* zuordnen.
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=1 TwinCAT Project43 - TcXaeShell

File Edit View

| ®-ig-®

i Build 40244 (Loaded)  ~ =&y !’U.z
E—

Project Build Debug TwinCAT TwinSAFE PLC Team Scope Tools
Fl Y Aa|92-Q- - | TwinCAT RT (x64)
& |[®]5. & | TwinCAT Projects

Ml TwinCAT Projectdd & X

Release

~ | <Locall

Solution Explorer
G- o-a| s

Search Solution Explorer (Ctrl+id) P~

General FtherCAT DC

Name: Baox 1 (MTS Temposonics V)

Process Data  5t:

] Selution TwinCAT Project43' (1 project)

4 “d" TuwinCAT Projectd3 Object Id (x03020007
MOTION
PLC Comment:
4| SAFETY
[
& AnaLYTICS
4 170
4 % Devices [] Disabled
4 == Device 1 (EtherCAT)
28 Image
28 |mage-Info
b 2 Synclnits
3 Inputs
i [ Outputs
b W InfoData
b &l Box 1 (MTS Tempesenics V)
ﬁ' Mappings
Blam Onlin

Abb. 34: R-Serie V EtherCAT® als ,,Box 1“im Netzwerk gefunden

Neben dem Hinzufiigen eines Gerats iiber den Scan-Vorgang, kénnen
Sie ein Gerat auch auf andere Art implementieren. Wahlen Sie dazu in
dem Baum des Solution Explorers den Eintrag ,,//0 = Devices >
Devices 1 (EtherCAT)“an. Durch einen Klick mit der rechten Maustaste
o6ffnen Sie ein Menii. Klicken Sie in diesem Menii den Eintrag ,,Add
new item*an. Daraufhin 6ffnet sich das Fenster ,,/nsert EtherCAT
Device” (Abb. 35). In diesem Beispiel wurde von MTS Sensors nur
die ESI-Datei der R-Serie V EtherCAT® im Installationsverzeichnis von
TwinCAT abgelegt. Daher wird nur die R-Serie V EtherCAT® mit dem
Namen ,MTS Device V*“ in diesem Pfad angezeigt. Wahlen Sie das
Gerat ,MTS Device V* aus und bestatigen Sie dies durch Klicken der
Schaltflache OK.

Insert EtherCAT Device x

G

Tupe: R Cec or Cancel
S-S MTS Gensors
Sl MTS Device ¥ -
-4 MTS Device ¥

4
D
(®) B [Ethernet)

©

[[] Show Hidden Devices
[ Show preconfigured Devices [SCI)

[[] Estended Infarmation Show Sub Groups

Check Connector

Abb. 35: Das Fenster , Insert EtherCAT Device” zum Implementieren von Geraten

Wenn Sie auf den hinzugefiigten Eintrag ,,Box 1 (MTS Temposonics
V)“im Baum des Solution Explorers klicken, werden im Hauptfenster
Werte des Sensors angezeigt. Da die Steuerung noch nicht lauft,
werden keine Werte vom Sensor abgefragt, weshalb 0 angezeigt wird
(Abb. 36).

Abb. 36: Werte der R-Serie V EtherCAT® im Hauptfenster

Um aktuelle Werte anzuzeigen, starten Sie den Free Run-Modus,
indem Sie in der oberen Meniileiste auf die markierte Schaltfliche
klicken (Abb. 37). AnschlieBend werden in dem Hauptfenster aktuelle
Werte des Sensors angezeigt.
Es werden unter anderem die folgenden Werte angezeigt, wenn der
Positionsmagnet (iber den Sensorstab/das Sensorprofil bewegt wird:
« Status: Aktueller Status des Magneten
» Position: Aktuell gemessene Position des Positionsmagneten
auf dem Stab/Profil
* Velocity: Aktuell gemessene Geschwindigkeit des
Positionsmagneten auf dem Stab/Profil
» Acceleration: Aktuell gemessene Beschleunigung des
Positionsmagneten auf dem Stab/Profil

@ WwinCAT Project - TeXaeshel

Oriine Trpe S Al WO therlD Lnked o
s unt 20
19052 ot a0
0 ot 40
u ot 0
o A o1
o o o
' Nt Ty
1025010658211, AMSADOR 80

Abb. 37: Anzeige aktueller Werte nach Starten des Free Run-Modus

Wenn Sie im Baum des Solution Explorers den Eintrag ,,Box 71
aufklappen, werden die Variablen fiir ,Magnet 1*angezeigt. Der
Sensor wird in diesem Beispiel mit einem Magneten betrieben. Fiir
diesen Magneten werden folgende Werte im Hauptfenster angezeigt
(Abb. 38):

 Status

* Position

* \elocity

» Acceleration

Die Werte WcState und InfoData sind in der Betriebsanleitung

von TwinCAT beschrieben. Der Sensor ist nun implementiert und
einsatzbereit.
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Abb. 38: Anzeige von Variablen der R-Serie V EtherCAT® im Solution Explorer

Wenn ein Sensor mit Multipositionsmessung (Anzahl der Magnete
> 1) eingebunden wird, wird im Solution Explorer zundchst nur

der erste Magnet dargestellt. Die weiteren Magnete miissen im
Hauptfenster in dem Reiter ,, Process Data“ aktiviert werden. Dies ist
im folgenden Abschnitt beschrieben.

6.3 Konfiguration der R-Serie V EtherCAT® in TwinCAT 3

Zur Konfiguration des Sensors stehen im Hauptfenster der TwinCAT-
Oberflache verschiedene Reiter zur Verfiigung:

Der Reiter ,General”
In dem Reiter ,,General“kann der Name des Geréts verdndert werden. Sie
konnen z.B. einen anwendungsspezifischen Namen vergeben (Abb. 39).

hSAFE  PLC  Team  Scope Tools Window  Help

| Release ~ | TwinCAT RT (x64) + b Attach.. - B SRR EREC D
' 98 | TwinCATProjectd3 ~ <Local> ~JE | | |
winCAT Projectds = X

Genewal  BherCAT DC  ProcessData Starup  CoE -Online  Online

Objectid:  [0x03020001 ]

Type: MTS Device V' |

Comment:

[psabled Create symbols

Name Online Type Sze  >Addr. In/Out UserlD Linkedto
I# status 16 UNT 20 30 nptt 0
[¥ Position 159553 DINT 40 40 nput O
[#: velocity -10 DINT 40 450 Inpuwt_ 0

Abb. 39: Der Reiter ,,General“

éa TwinCAT Projectd3 - TcXaeShell Der Re“er EtherCAT“
”
File Edit View Project Build Debug TwinCAT TwinSAFE PLC Team Scope Tools . - ® vpe .
T L e T In dem.Relter ,EtherCAT" werden EtherCAT® spezifische Einstellungen
i Build40244 (Loaded) - <& i B |[E]@ L [@)][®]5. | TwincATProjectss -] <Loca angezeigt (Abb. 40).
Solution Explorer AR -l TwinCAT Projectdd & X
& & - ‘ foRl-1 | » E| General BherCAT DC Process Data St ‘"S‘;ZL:K ,Tﬂ;"c,?:(mfw‘s w‘jdm: Aiil: . |2 RsmEszen-,
Search Solution Explorer (Ctrl+0) P~ | TwincaT Projectds W<tocal> I | | | | |
Mame: Baox 1 (MTS Temposonics V)
) Selution TwinCAT Project4? (1 project] = [ TS T W | e
y ln:i TwinCAT Projectd3 Object Id: x03020001 General EherCAT DC  ProcessData Statup CoE-Online Online
bl SVSTEM Type: MITS Device V Tme [¥TS Devee v \
=] MoToN Commt Poduct/Revson: (18 41 ]
o PLC Comment: Auto Ine Addr: 0
SAFETY EtherCAT Addr: [] i Advanced Seftings
o Previous Port: ;v|aster :
& AnaLymCS
4 1]
] "% Devices [ Disabled
4 == Device 1 (EtherCAT)
*8 Image
*8 |mage-Info
p > SyncUnits
3 Inputs
b W Outputs Name. Online Type Sze  >Addr.. In/Out UserlD Linkedto
4 ‘ InfoData [¥ Status 16 UINT 20 390 Input 0
I 4 [ Box 1 (MTS Temposonics V) ¥ Position 110559 DINT 40 au0 Input O
4 MEgﬂET 1 [¥ Velocity 57 DINT 40 450 Input O
M Sl Abb. 40: Der Reiter ,,EtherCAT*
#! Position
Name Online
#1 Velocity -
#1 Acceleration = ;;tatu.s 129553
4 [ WeState osition . .
B WeState # Velocity 10 Der Reiter ,,DL' ‘
# Inputloggle g G In dem Reiter ,DC*stellen Sie ein, in welchem Modus der Sensor im
4 [ InfoData #1 WeState 0 . .
# State # InputToggle 0 Normalbetrieb betrieben werden soll (Abb. 41):
b #1 AdsAddr ] State 8 f . . .
E: .
S e & e S Synchronised on SyncManager event: Der Sensor wird im
SyncManager-Modus betrieben.

 Synchronised on DC sync event: Der Sensor wird im Distributed
Clock-Modus betrieben.

NSAFE  PLC  Team Scope Tooks Window Help
~| TwinCATRT (:64) - b Attach.. - | # mrREzeD- .
[ & | TwinCATProjectds - <Local> - | | | |

inCAT Project43 + X

General BherCAT  OC

| Release

Process Data Startup  CoE-Oniine  Onine

Operaton hode:

Abb. 41: Der Reiter ,DC*

Der Reiter ,,Process Data*“

In dem Reiter ,,Process Data”werden Prozessdaten des Sensors
konfiguriert. Wie in Abb. 42 dargestellt, ist in diesem Beispiel der
Sensor dem Sync Manager ,,SM 3“ zugeordnet und hat eine GroBe
von 14 Bytes. Der Wert von 14 Bytes ergibt sich entsprechend der
Darstellung im unteren Bereich des Hauptfensters aus 2 Bytes fiir den
Status und je 4 Bytes fiir Position, Velocity und Acceleration.

Wie im Bereich ,PDO Assignment” angezeigt, ist nur der Eintrag
,OxTA00" aktiv. Dies ist so, weil der Sensor nur mit einem Magneten
betrieben wird. Entsprechend ist in der ,PDO List“ nur der ,,Magnet 1
einem Sync Manager zugeordnet, in diesem Fall dem SM3.
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WSAFE PLC  Team Scope  Tools Window Help
| Relesse -] TwinCATRT (68) < b Attach.. | ResRmeszes-,

b, # | incatprjecss - <tocas e | | | B,

inCAT Projectd3 # X

General | BherCAT DC  Process Dafa  Startup CoE-Orine  Online

0dADA 14D Magnet5
O1ADS 140 Magnet6
DAME A0 MemaT

Sync Manager PDO Lt
SM Sze  Type  Flags Index  Sze  Name Flags smosu
0 128 MoOu OADD 140 Magnet 1 F 3 (]
118 M OADT 14D Magnet2 F 0
2 0 Outputs 0qAD2 140 Magnet3 F [
3 14 npus OIAD3 140 Magnetd F 0

F 0
F (]
= n

>

PDO Assignment (Bc1C13)
Z0x1200 ~

PDO Content (0x1AQ0)

=
B index  Si=  Ofs  Mame Type Default hex)
e 03001 20 00 S unT
Cloxia03 0310102 40 20 Postin DINT
:mﬁg‘; v| |0at0103 40 60 Velocity DINT

Download Precfined PDO Assgnmert: rone)

O et Losd PDO o from device

[1PDO Configuration

Sync Unk: Assignmert

Abb. 42: Der Reiter ,Process Data“

Bei einem Sensor mit Multipositionsmessung ist nur der erste Magnet
im Bereich ,PDO Assignment” standardmaBig aktiviert. Aktivieren Sie
die weiteren Magnete, indem Sie die weiteren PDOs (Process Data
Object) im ,,PDO Assignment” anklicken.

HINWEIS

Der Sensor unterstiitzt maximal die im Bestellschliissel angegebene
Anzahl der Positionsmagneten. Wird der Sensor mit mehr Magneten
betrieben als im Bestellschliissel angegeben, werden fiir die Magnete
oberhalb der Maximalanzahl im Bestellschliissel keine Werte
angezeigt. StandardmaBig ist bei den Sensoren nur der erste Magnet
aktiviert. Um bei einem Sensor mit Multipositionsmessung die
weiteren Magnete nutzen zu kdnnen, missen diese iiber das ,,PDO
Assignment® in dem Reiter ,,Process Data“ aktiviert werden.

Der Reiter , Startup“

In dem Reiter , Startup“wird angezeigt, welche Nachrichten in welcher
Startup-Phase zwischen Sensor und Steuerung ausgetauscht werden
(Abb. 43). Sie kdnnen (ber die Schaltfliche , New“auch weitere
Nachrichten anlegen, die in der Startup-Phase ausgetauscht werden
sollen. Sehen Sie dazu in der Betriebsanleitung von TwinCAT nach.

NSAFE PLC Teem Scope  Tools Window Help
| Relesse -] TwinCATRT (64) - b Attach., - | RrREsRe -,
[ 98 | TwinCAT Projectd3 - <Local» - | | | | a

inCAT Projectdd # X

General EerCAT DC  Process Data Statup CoE-Onine  Online

Tansion  Protocl  Index Data Comment
€ PS>  CoE 0ICT200  0x00 (0) clear smpdos (0<1C12)

€ PS> CoE ICI300 €00 (0) clearsmpdos (X1C13)

€ PS> CoE BCIZ01  Oe1ADD (6656) dowrload pdo B1C13:01i.
€ PS> CoE ICTZ00 01 (1) donrload pde G1C13 count

Abb. 43: Der Reiter ,Startup*”

Temposonics®R-Serie V EtherCAT®
Betriebsanleitung

Der Reiter ,,CoE online“

Die R-Serie V EtherCAT® unterstiitzt das Kommunikationsprofil ,,CAN
application protocol over EtherCAT®* (CoE). In dem Reiter ,,CoE
online“werden die Parameter des Sensors mit den jeweiligen Werten
angezeigt (Abb. 44). Entsprechend des Namens dieses Reiters ist die
Objektstruktur dabei ahnlich angelegt wie bei CAN (Controller Area
Network). Parameter mit dem Attribut (,Flag“) RO kdnnen nur gelesen
werden, wahrend Parameter mit dem Attribut (,,Flag“) RW angepasst
werden konnen. Eine Beschreibung der Parameter finden Sie im
Kapitel 7: Objektverzeichnis der R-Serie V EtherCAT® auf Seite 31.

| TwinCAT Projectd3 + X [RIEIEI i

MAIN [Online]

General EtherCAT DC Process Data  Staup CoE -Online  Online

Update List [ Auta Update Single Update [_] Show Offine Data
Advanced... |NI Objects ‘
Add to Startup Module OD (foEPorty [0 |
Index Mame Fags Value
+-1C00:0 Sync Manager Communication Typs RO s
H-1C120 Sync Manager RxPDO Assign RW >0«
+-1C130 Sync Manager TxPDO Assign RW 1<
=l 2000:0 Factory Parameters RW >25<
2000:01  Linearity Comection Enabled RO 000000000 (0)
2000:02  Firmware Version RO 2199R
2000:03 Oversampling enabled RW 000000001 (1)
2000:04 & Velocity Averages RW (00000008 (8)
2000:05 Resolution {nm) RW 0x0D0D03ES (1000)
2000:06 ¥ of position averages RW 0x000D0002 (2)
2000:07  Average Filter Type RW 000000000 (0)
2000:08 Reverse measursment enabled RW 0x000D0000 (D)
2000:09 Enable Smart missing magnet detection  RW 000000000 (D)
2000:04  Model Number RO RP5MAQ200M02D561U101
2000:0B  Mumber of detected magnets RO 01 (1)
2000:0C  Mumber of ordered magnets RO Dx01 (1)
2000:00  Actual Caleulated Cycle Time RO 000000190 (400)
2000:0E  Minimum cycle time RO Dx00C8 (200)
2000:0F  Velocity resolution RW 00064 (100)
2000:10  Sync counter RO Dx000DD0O0O (D)
2000:11  Stack Version RO 4800
2000:12  Supply Voltage RO (000005868 (23400)
2000:13  Sync Cycle time {us) RO 000000000 (0
2000:14  DC Sync Mode Enabled RO 000000000 (0)
2000:15  Scaled Acceleration RW Q00000001 (1)
2000:16  Clear Accelerometer maximum and ex...  RW ([x000D0000 (0)
2000:17  Accelerometer maximum limit RW 000000002 (2)
2000:18  Set Mode wo
2000:19  Electrical Stroke length {mm) RO 0x000000OCSE (200)
= 2001:0 Statistical Values RO >15<
2001:01  Running Time () RO 000012328 (74536)
200102  Total distance traveled {cm) RO Ox0D0DDDOF7 (247)
2001:03  Total reversals RO 000000010 (16)
200104  Min supply voltage (mv) RO Dx00005616 (22038)
200105 Max supply voltage {mv) RO 0x000DD5DF1 (24045)
2001:06  Min temperature (C) RO 0<FFFFFFFO (-16)
2001:07  Max temperature (C) RO Dx00000037 (55)
2001:08  Max Shock (G) RO 0
200109  Supply violations (ms) RO (00000000 (D)
2001:0A Temperature violations (ms) RO (000000000 (D)
2001:0B  Shock violations (ms) RO 000000000 (D)
2001:0C  Max Shock X-Axis RO 0
200100 Max Shock Y-Axis RO ]
2001:0E  Max Shock Z-Axis RO 1]
2001.0F  Temperature RO 42
+-6010:0 Preset Values RO >1<
+-650C.0 Offset values RO >1<

Abb. 44: Der Reiter ,,CoE online*
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Temposonics®R-Serie V EtherCAT®
Betriebsanleitung

Der Reiter ,,Online”

In dem Reiter ,,Online”“kdnnen Sie den Sensor gezielt in verschiedene
Modi setzen sowie den aktuellen Status priifen. (Abb. 45). Weitere
Informationen dazu finden Sie in der Betriebsanleitung von TwinCAT.

nSAFE  PLC  Team Scope Tools Window  Help
| Release | TwinCAT RT (x64) - P Attach. v | # R EEeE-
7 98 | TwinCAT Projectd3 - <Local> -l | | | | |

inCAT Projectd3 + X

Genersl BerCAT DC  ProcessData Statup CoE-Onine Onine

State Machine

Init Bootstrap

Gure e
Pre-Op Safe-Op

Recuested e
[C—

DLL Status

Name Online Type Sze  >Addr. In/Out UserlD Linkedto
[ status 16 UINT 20 390 Iput 0
[ Position 110586 DINT 40 40 nput O
[ velocity % DINT 40 450 Input 0

Abb. 45: Der Reiter ,Online”

Informationen zur Erstellung eines Programms und zur Uberspielung
des Programms aus der Entwicklungsumgebung auf das
Ausfiihrungssystem entnehmen Sie der Betriebsanleitung von
TwinCAT.
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Temposonics®R-Serie V EtherCAT®
Betriebsanleitung

Die R-Serie V EtherCAT® unterstiitzt das Kommunikationsprofil ,,CAN application protocol over EtherCAT® (CoE)“. Die folgenden Tabellen
beschreiben die fiir die R-Serie V EtherCAT® relevanten Teile des Objektverzeichnisses.

Standard-Objekt

1000 00 Device type Unsigned32  Gerétetyp des EtherCAT® Slaves

Tabelle 1: Das Standard-Objekt

Fehler-Objekt

1001 00 Error register Unsigned8 Im Fehlerfall wird das entsprechende Fehlerbit gesetzt. Ist der Fehler nicht mehr vorhanden,
wird es automatisch geldscht.
» Wert 0: Keine Fehler entdeckt
» Wert 1: Es wurde ein Fehler entdeckt

Tabelle 2: Das Fehler-Objekt

Identitdtsobjekt
1018 01 Vendor ID Unsigned32  Herstellerkennung (MTS Sensors)
02 Product code RO Unsigned32  Produktkennung des Sensors
03 Revision RO Unsigned32  Versionsnummer des Sensors
04 Serial number RO Unsigned32  Seriennummer des Sensors

1A00-1A1D

Magnet 1...30 RO Unsigned8  Anzahl der Magnete, mit denen der Sensor betrieben werden kann entsprechend der
angegebenen Anzahl der Magnete im Bestellschlissel

01 Status RW Unsigned16  Anzeige des aktuellen Magnetstatus und Ausgabe von Fehlern (Abb. 46)
02 Position RW Unsigned32  Aktueller Positionswert des Magneten
03 Velocity RW Unsigned32  Aktueller Geschwindigkeitswert des Magneten. In Abhdngigkeit der Messrichtung kann

dieser Wert positiv oder negativ sein (Objekt 2000:08).

04 Acceleration RW Unsigned32  Aktuelle Beschleunigung des Magneten, abgeleitet aus seiner Geschwindigkeit. Ein positiver
Wert zeigt eine Beschleunigung an, wéhrend ein negativer Wert ein Abbremsen bedeutet.

Tabelle 4: Das Magnet-Objekt

Der Status des Magneten wird als ein 16 Bit-Wort angezeigt (Abb. 46). most significant bit — ......ooooeeeieee e last significant bit
Dabei gilt: 15 0
e Dieersten 7 Bitssind leer | I8 e
« Die folgenden 5 Bits xxxxx geben die Magnetnummer an | 0 | 0 | 0 | 0 | 0 | 0 | 0 | X | X | X | X | X | y | 0 | 0 | 0 |
« Das Bit 3 (das Bit nach der Magnetnummer) zeigt den Status an: . — v

* Bit-Wert y = 0: Kein Fehler reserviert Magnetnummer Status-Bit

* Bit-Wert y = 1: Fehler erkannt: es fehlt mindestens ein Magnet

oder es werden zu viele Magnete erkannt Abb. 46: Aufbau des Status-Objekts

Sync Manager Communication Type / Sync Manager RxPDO Assign / Sync Manger TxPDO Assign
Diese Parameter sind fiir den Anwender nicht relevant und werden von dem EtherCAT®-Master im Netzwerk gesetzt.
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Temposonics®R-Serie V EtherCAT®

Betriebsanleitung

Accelerometer Data (fiir zukiinftige Implementierung)

Der Sensor kann optional mit einem Beschleunigungsaufnehmer ausgestattet werden, um z.B. Schwingungen zu messen. Ist in den Sensor ein
Beschleunigungsaufnehmer eingebaut, kénnen die folgenden Daten ausgegeben werden:

Daten des Beschleunigungsaufnehmers

Index Subindex  Name Attribut Datentyp Beschreibung
1B00 01 Status RW Unsigned32  Der Statuswert wird kontinuierlich aktualisiert, wenn der Sensor mit einem Beschleunigungs-
aufnehmer ausgestattet ist. Ist kein Beschleunigungsaufnemer vorhanden, wird einen Wert
von 65535 ausgegeben.
02 Axis X RW Signed32 X-Achse des Beschleunigungsaufnehmers, entsprechend der Orientierung des Boards
03 Axis Y RW Signed32 Y-Achse des Beschleunigungsaufnehmers, entsprechend der Orientierung des Boards
04 Axis Z RW Signed32 Z-Achse des Beschleunigungsaufnehmers, entsprechend der Orientierung des Boards
05 Combined X,Y,Z RW Signed32 Wert kombiniert aus der Beschleunigung der X-, Y- und Z-Achse
06 Maximum of combined RW Signed32 Maximaler bisher aufgetretener Wert der kombinierten Beschleunigung (Subindex 05)
07 Times limit exceeded RW Signed32 Angabe der Haufigkeit, wie oft der kombinierte Wert (Subindex 06) den gesetzten Grenzwert
des Beschleunigungsaufnehmers iiberschritten hat (Objekt 2000:17).

Tabelle 5: Daten des Beschleunigungsaufnehmers

Index Subindex  Name Attribut Datentyp Beschreibung
2000 01 Linearity correction enabled RO Unsigned32  Angabe, ob der Sensor mit der Option ,interne Linearisierung“ ausgestattet ist:

 Wert 0: Sensor ohne interne Linearisierung
 Wert 1: Interne Linearisierung implementiert und aktiviert

02 Firmware revision RO String Firmware-Version des Sensors

03 Oversampling enabled RW Unsigned32  Extrapolation: Einstellung des Sensors bei Uberabtastung
e Wert 0: Extrapolation deaktiviert
 Wert 1: Extrapolation aktiviert (Standardwert)

04 # Velocity averages RW Unsigned32  Velocity Windows Size: Einstellung der Anzahl der Positionswerte zur Geschwindigkeits-
ermittlung des Positionsmagneten
Magliche Werte: 2...16
Standardwert: 8

05 Resolution (nm) RW Unsigned32  Auflésung der Positionsausgabe in nm
Mdgliche Werte: 100...1.000.000 in Schritten von 100 nm
Standardwert: 1000 nm (1 pm)

06 # Position averages RW Unsigned32  Filter Window Size: Einstellung der Anzahl der Positionswerte zur Filterberechnung des
Ausgabewerts
Mdgliche Werte: 2...16

07 Average filter type RW Unsigned32  Filter Type: Einstellung des Filters fiir den Ausgabewert
« Wert 0: Kein Filter
* Wert 1: FIR (finite impulse response filter)
« Wert 2: IR (infinite impulse response filter)

08 Reverse mode enabled RW Unsigned32  Measuring direction: Einstellung der Messrichtung
* Wert 0: Messrichtung vorwarts
* Wert 1: Messrichtung riickwarts

Tabelle 6: Die Sensor-Parameter (Teil 1)
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Index Subindex Name Attribut Datentyp Beschreibung
2000 09 Enable smart missing RW Unsigned32  Wird bei einer Multipositionsmessung ein fehlender Magnet registriert, wird mit diesem
magnet detection Parameter die Nummer des fehlenden Magneten auf dem Sensorstab/Sensorprofil erkannt.
Wenn dieser Parameter aktiviert ist, kann fiir den fehlenden Magneten entweder die zuletzt
gemessene Position oder 0 ausgegeben werden.
» Wert 0: Deaktiviert; wird ein fehlender Magnet registriert, wird fiir jeden Magneten Gber
das Statusbit ein Fehler angezeigt (Standardwert)
» Wert 1: Aktiviert; wenn ein Magnet fehlt, wird nur fiir den fehlenden Magneten ein Fehler
{iber das Statushit angezeigt und der letzte gemessene Positionswert fiir diesen Magneten
ausgegeben
» Wert 2: Aktiviert; wenn ein Magnet fehlt, wird nur fiir den fehlenden Magneten ein Fehler
{iber das Statushit angezeigt und 0 als Positionswert fiir diesen Magneten ausgegeben
Hinweis: Der Status des fehlenden Magneten wird im Magnet-Objekt: Status angezeigt.
0A Model number RO String Bestellschlissel des Sensors
0B Number of detected RO Unsigned8  Anzahl der Magnete, die aktuell auf dem Sensor erkannt werden
magnets
0C Number of ordered magnets RO Unsigned8 Maximale Anzahl der Positionsmagnete, mit denen der Sensor betrieben werden kann
0D Actual calculated cycle time RO Unsigned32  Zykluszeit des Sensors entsprechend der Messldnge
0E Minimum cycle time RO Unsigned16  Fiir werksinterne Zwecke
OF Velocity resolution RW Unsigned16  Auflésung der Geschwindigkeitsausgabe in 0,1 pm/s
Standardwert: 100 (= 10 um/s)
10 Sync counter RO Unsigned 32 Wird der EtherCAT®-Master im Distributed Clock-Modus betrieben und ist der Sensor
synchronisiert zu diesem Master, wird dieser Wert hoch gezéhlt.
Hinweis: Der Parameter ,DC sync mode enabled” ist aktiviert
1 Stack version RO String Fiir werksinterne Zwecke
12 Supply voltage RO Unsigned32  Aktuelle Spannungsversorgung in mV
13 Sync cycle time (ps) RO Unsigned32  Vom EtherCAT®-Master vorgegebene Zykluszeit im synchronen Modus (Distributed
Clock-Modus)
Hinweis: Die minimale Zykluszeit des Sensors im Distributed Clock-Modus betragt 100 ps
fiir bis zu 10 Magnete und 250 ps fiir 11...30 Magnete
14 DC sync mode enabled RO Unsigend32  Angabe, ob sich der EtherCAT®-Master im Distributed Clock-Modus befindet:
« Wert 0: Distributed Clock-Modus deaktiviert
o Wert 1: Distributed Clock-Modus aktiviert
15 Scaled acceleration RW Unsigend32  Fiir werksinterne Zwecke
16 Clear accelerometer RW Unsigend32  Jede Uberschreitung des gesetzten Grenzwerts ,,Accelerometer maximum limit (Objekt
maximum and exceed count 2000:17) wird gezéhlt. Dieser Wert kann zuriick gesetzt werden, indem dieser Bit-Wert auf
1 gesetzt wird.
Hinweis: Nur mdglich, wenn der Sensor mit dem optionalen Beschleunigungsaufnehmer
ausgestattet ist (fir zukiinftige Implementierung)
17 Accelerometer maximum RW Unsigend32  Einstellung des Grenzwerts fiir die gemessenen Werte des Beschleunigungsaufnehmers.
limit Jede Uberschreitung des Grenzwerts wird in dem Parameter ,Times limit exceeded” (Objekt
1B00:07) gezahlt.
Hinweis: Nur mdglich, wenn der Sensor mit dem optionalen Beschleunigungsaufnehmer
ausgestattet ist (fir zukiinftige Implementierung)
18 Set mode wWo Unsigend32  Fiir werksinterne Zwecke
19 Electrical stroke length (mm) RO Unsigend32  Messlinge des Sensors

Tabelle 7: Die Sensor-Parameter (Teil 2)
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Sensorstatistik

2001 01 Running time (s) RO Unsigned32  Operational Time: Gesamte Betriebszeit des Sensors in Sekunden

02 Total distance traveled (cm) RO Unsigned32  Odometer: Gesamt zuriickgelegter Weg des Positionsmagneten

03 Total reversals RO Unsigned32  Magnet Cycles: Gesamte Anzahl der Richtungsanderungen des Magneten

04 Min supply voltage (mV) RO Unsigned32  Minimale bisher aufgetretene Eingangsspannung

05 Max supply voltage (mV) RO Unsigned32  Maximale bisher aufgetretene Eingangsspannung

06 Min temperature (C) RO Signed16 Minimale bisher aufgetretene Temperatur im Sensorelektronikgehduse in °C

07 Max temperature (C) RO Signed16 Maximale bisher aufgetretene Temperatur im Sensorelektronikgehduse in °C

08 Max shock (G) RO Unsigned32  Maximaler bisher aufgetretener Schockwert, der von dem integrierten Beschleunigungsauf-
nehmer gemessen wurde
Hinweis: Nur méglich, wenn der Sensor mit dem optionalen Beschleunigungsaufnehmer
ausgestattet ist (fiir zukiinftige Implementierung)

09 Supply violations (ms) RO Unsigned32  Input Voltage out of range: Dauer der Uberschreitung oder Unterschreitung des spezifizier-
ten Bereichs der Spannungsversorgung

Tabelle 8: Die Sensorstatistik

Preset und Offset

6010 01...1E Preset for 1...30 magnets RW Unsigned32  Einstellung des Presets fiir bis zu 30 Magnete

650C 01...1E Offset for 1...30 magnets RO Unsigned32  Einstellung des Offsets fiir bis zu 30 Magnete

Tabelle 9: Preset und Offset
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Der TempoLink Sensorassistent unterstiitzt die R-Serie V EtherCAT®.
Die Werte der ,Sensorstatistik” im Objektverzeichnis des Sensors
kdnnen auch Giber den TempoLink Sensorassistenten ausgelesen
werden. Zudem konnen die aktuellen Parametereinstellungen iiber
den TempoLink Sensorassistenten eingesehen werden. Somit kann
der Sensor offline, d.h. ohne Einbindung in ein Netzwerk, dberpriift
werden. Weitere Informationen finden Sie in der Bedienungsanleitung
des TempoLink Sensorassistenten (Dokument Nummer: 551986).

9.1 Fehlerzustéande, Fehlerbehebung

Siehe Kapitel ,,5. Inbetriebnahme* auf Seite 24.

9.2 Wartung

Dieser Sensor ist wartungsfrei.

9.3 Reparatur
Reparaturen am Sensor diirfen nur von MTS Sensors oder einer
ausdriicklich erméchtigten Stelle durchgefiihrt werden. Zur
Riicksendung siehe Abschnitt 2.6 ,Riicksendung” auf Seite 4.

9.4 Ersatzteilliste

Fiir diesen Sensor sind keine Ersatzteile erhiltlich.

9.5 Transport und Lagerung

Die Transport- und Lagerbedingungen der Sensoren stimmen mit den
Betriebsbedingungen in diesem Dokument (iberein.

Das Produkt enthélt elektronische Bauteile und muss fachgerecht
entsprechend den lokalen Vorschriften entsorgt werden.
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Temposonics®R-Serie V EtherCAT®

Betriebsanleitung

11.1 Technische Daten Temposonics® RP5

Schnittstelle
Datenprotokoll
Dateniibertragungsrate
MessgroBe

Auflésung: Position
Systemeigene Zykluszeit

Zykluszeit bei Extrapolation

Linearitatsabweichung?

Messwiederholgenauigkeit
Hysterese
Temperaturkoeffizient

Betriebstemperatur
Feuchte

Schutzart
Schockpriifung
Vibrationspriifung
EMV-Priifung

Magnetverfahrgeschwindigkeit

Sensorelektronikgehduse
Sensorprofil
Messldnge

Einbaulage
Montagehinweise

Anschlussart

Betriebsspannung
Leistungsaufnahme
Spannungsfestigkeit
Verpolungsschutz
Uberspannungsschutz

3/ Mit Positionsmagnet # 252 182

EtherCAT® Ethernet Control Automation Technology

EtherCAT® 100 Base-Tx, Fast Ethernet

100 MBit/s max.

Simultane Position, Geschwindigkeit und Beschleunigung fiir bis zu 30 Magnete

0,5...1000 pm (auswahlbar)

Messlange <50 mm (<715 mm (<2000mm  [<4675mm | <6350 mm
Zykluszeit 250 s 1500 ps 11000 pis 12000 pis 14000 ps
Magnetanzahl < 10 Magnete 11...30 Magnete

Zykluszeit 100 ps 250 ps

Messlange <500 mm > 500 mm

Linearitdtsabweichung | < +50 pm < 0,01 % ES.

Option interne Linearisierung: Linearitdtstoleranz (Gilt bei der Multipositionsmessung fiir den ersten Magneten)

Messlénge|25...300 mm |300...600 mm|600...1200 mm|1200...3000 mm|3000...5000 mm|5000...6350 mm
typisch |15 pm +20 ym +25 um +45 um +85 um +95 um
Maximum |+25 pm +30 ym +50 ym +90 ym +150 pm +190 pm

< £0,001 % ES. (Minimum £2,5 pm)
<4 pym typisch
< 15 ppm/K typisch

-40...+85 °C

90 % relative Feuchte, keine Betauung

IP67 (Stecker fachgerecht montiert)

150 g/11 ms, IEC-Standard 60068-2-27

30 9/10...2000 Hz, IEC-Standard 60068-2-6 (ausgenommen Resonanzstellen)
Elektromagnetische Storaussendung geméaB EN 61000-6-3

Elektromagnetische Starfestigkeit gemas EN 61000-6-2
Der Sensor entspricht den EG-Richtlinien und ist C € gekennzeichnet.

Magnetschlitten: Max. 10 m/s; U-Magnet: Beliebig; Blockmagnet: Beliebig

Aluminium (lackiert), Zink-Druckguss
Aluminium
25...6350 mm

Beliebig
Beachten Sie hierzu die technischen Zeichnungen auf Seite 9

2 x M12 Geratebuchse (5 pol.), 1 x M8 Geratestecker (4 pol.) oder
2 x M12 Geratebuchse (5 pol.), 1 x M12 Geratestecker (4 pol.)

+12...30 VDC +20 % (9,6...36 VDC)
Weniger als 4 W typisch

500 VDC (0 V gegen Gehduse)

Bis -36 VDC

Bis 36 VDC
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11.2 Technische Daten Temposonics® RH5

Schnittstelle
Datenprotokoll
Dateniibertragungsrate
MessgrofBe

Auflosung: Position
Systemeigene Zykluszeit

Zykluszeit bei Extrapolation

Linearitatsabweichung*

Messwiederholgenauigkeit
Hysterese
Temperaturkoeffizient

Betriebstemperatur
Feuchte

Schutzart
Schockpriifung
Vibrationspriifung

EMV-Priifung

Betriebsdruck

Magnetverfahrgeschwindigkeit

Sensorelektronikgehduse
Sensorflansch
Sensorstab

Messlénge

Einbaulage
Montagehinweise

Anschlussart

Betriebsspannung
Leistungsaufnahme
Spannungsfestigkeit
Verpolungsschutz
Uberspannungsschutz

4/ Mit Positionsmagnet # 251 416-2

EtherCAT® Ethernet Control Automation Technology

EtherCAT® 100 Base-Tx, Fast Ethernet

100 MBit/s max.

Simultane Position, Geschwindigkeit und Beschleunigung fiir bis zu 30 Magnete

0,5...1000 pm (auswahlbar)

Messlange /<50 mm | <715 mm | <2000 mm | <4675 mm | <7620 mm
Zykluszeit 1250 s 1500 ps 11000 pis 12000 ps 14000 ps
Magnetanzahl < 10 Magnete 11...30 Magnete

Zykluszeit 100 ps 250 ps

Messldnge <500 mm > 500 mm

Linearitdtsabweichung | < +50 pm <0,01 % ES.

Option interne Linearisierung: Linearitdtstoleranz (Gilt bei der Multipositionsmessung fiir den ersten Magneten)

Messldnge 25...300 mm 300...600 mm 600...1200 mm
typisch 15 um +20 ym £25 um
Maximum £25 um +30 ym +50 ym

< £0,001 % ES. (Minimum £2,5 pm)
< 4 pm typisch
< 15 ppm/K typisch

-40...+85 °C

90 % relative Feuchte, keine Betauung
IP67 (Stecker fachgerecht montiert)
150 g/11 ms, IEC-Standard 60068-2-27

30 g/10...2000 Hz, IEC-Standard 60068-2-6 (ausgenommen Resonanzstellen)/
RH5-J: 15 ¢/10...2000 Hz, IEC-Standard 60068-2-6 (ausgenommen Resonanzstellen)

Elektromagnetische Storaussendung geméaB EN 61000-6-3
Elektromagnetische Storfestigkeit gemas EN 61000-6-2

Der Sensor entspricht den EG-Richtlinien und ist C € gekennzeichnet.
350 bar/700 bar Spitze (bei 10 x 1 min) fiir Sensorstab/RH5-J: 800 bar

Beliebig

Aluminium (lackiert), Zink-Druckguss

Edelstahl 1.4305 (AISI 303)

Edelstahl 1.4306 (AISI 304L)/RH5-J: Edelstahl 1.4301 (AISI 304)
25...7620 mm/RH5-J: 25...5900 mm

Beliebig
Beachten Sie hierzu die technischen Zeichnungen auf Seite 10

2 x M12 Geratebuchse (5 pol.), 1x M8 Geratestecker (4 pol.) oder
2 x M12 Geratebuchse (5 pol.), 1 x M12 Geratestecker (4 pol.)

+12...30 VDC +20 % (9,6...36 VDC)
Weniger als 4 W typisch

500 VDC (0 V gegen Gehduse)

Bis -36 VDC

Bis 36 VDC

1371
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Unbedenklichkeitserklarung

Sehr geehrter Kunde,

VITS
B

SENSORS

im Falle der Einsendung eines Sensors oder mehrerer Sensoren zur Uberpriifung oder zur Reparatur benétigen wir von Ihnen eine
unterschriebene Unbedenklichkeitserklarung. Diese dient zur Sicherstellung, dass sich an den eingesandten Artikeln keine Riickstinde
gesundheitsgefidhrdender Stoffe befinden und / oder beim Umgang mit diesen Artikeln eine Gefdhrdung von Personen ausgeschlossen ist.

MTS Sensors Auftragsnummer:

Seriennummer(n):

Der Sensor war in Beriihrung mit folgenden Materialien:

Sensortyp(en):

Sensorldnge(n):

Keine chemischen Kurzformeln angeben.
Sicherheitsdatenbldtter der Stoffe sind ggf. bitte beizufiigen.

Kurze Fehlerbeschreibung:

Bei vermutetem Eintritt von Stoffen in den Sensor ist Riicksprache mit
MTS Sensors zu halten, um das Vorgehen vor dem Versenden zu
besprechen.

Angaben zur Firma

Firma:

Anschrift:

Ansprechpartner

Name:

Tel.:

E-Mail:

Das Messgerét ist gereinigt und neutralisiert. Der Umgang mit dem Gerét ist gesundheitlich unbedenklich.
Eine Gefahrdung bei Transport und Reparatur ist fiir die Mitarbeiter ausgeschlossen. Dies wird hiermit bestétigt.

Stempel Unterschrift
MTS Sensor Technologie

GmbH & Co. KG Tel. 02351/95 87-0

Auf dem Schiiffel 9 Fax 02351/56 49 1

58513 Liidenscheid info.de@mtssensors.com

Deutschland www.mtssensors.com

Datum



Distributed Clock

EtherCAT® verwendet einen logischen Verbund von verteilten Uhren
(Distributed Clocks), um die Zeit auf allen lokalen Busgeraten im
Netzwerk zu synchronisieren. Der EtherCAT®-Master wahlt in der
Regel das erste Distributed Clock-féahige Slave-Gerét als Referenzuhr
aus und ermittelt Laufzeitverzégerungen zwischen den Geréaten, um
deren Zeitbasis an die Systemzeit anzupassen.

(= Free Run, = Synchronous to SyncManager Event)

ESI

Die Eigenschaften und Funktionen eines EtherCAT®-Gerdtes werden
in einer ESI-Datei (EtherCAT® Slave Information) beschrieben. Die auf
XML basierte ESI-Datei enthélt alle relevanten Daten, die sowohl fiir
die Implementierung des Gerdtes in der Steuerung als auch fiir den
Datenaustausch im Betrieb von Bedeutung sind. Die ESI-Datei der
R-Serie V EtherCAT® ist auf der Homepage www.mtssensors.com
verfligbar.

EtherCAT®

EtherCAT® (Ethernet for Control Automation Technology) ist eine
Industrial-Ethernet-Schnittstelle und wird von der EtherCAT®
Technology Group (ETG) verwaltet. Die R-Serie V EtherCAT® und die
dazugehorige ESI-Datei sind von der ETG zertifiziert.

Extrapolation

Aufgrund physikalischer Gegebenheiten nimmt die Messzykluszeit
des Sensors mit der Messlénge zu. Durch Extrapolation kann der
Sensor unabhangig von der Messlange Daten schneller als die
systemeigene Messzykluszeit ausgeben. Ohne Extrapolation wird der
zuletzt gemessene Wert wiederholt ausgegeben, wenn der Sensor

in einem schnelleren Zyklus als dem systemeigenen Messzyklus
abgefragt wird.

FIR Filter

Der FIR Filter (Finite Impulse Response) dient zur Glattung des
gemessenen Positionswerts vor der Ausgabe. Zur Ermittlung des
Ausgabewerts werden nur Eingangswerte entsprechend dem Fenster
(Filter Window Size) zur Filterberechnung herangezogen. Aus diesen
Eingangswerten wird der Ausgabewert in Form eines gleitenden
Mittelwerts berechnet. (= IIR Filter)

Free Run

Der Sensor arbeitet autonom nach seinem eigenen Takt und ist nicht
mit dem EtherCAT®-Zyklus synchronisiert.

(= Distributed Clock, = Synchronous to SyncManager Event)

IR Filter

Der IR Filter (Infinite Impulse Response) dient zur Glattung des
gemessenen Positionswerts vor der Ausgabe. Zur Ermittlung des
Ausgangswerts werden nur Eingangswerte entsprechend dem
Fenster (Filter Window Size) zur Filterberechnung herangezogen.
Zudem werden auch die vorherigen Werte bei der

Berechnung des Ausgangswerts beriicksichtigt. (= FIR Filter)

Temposonics®R-Serie V EtherCAT®
Betriebsanleitung

Internal Linearization (Interne Linearisierung)

Die interne Linearisierung bietet eine nochmals verbesserte Linearitét
bei der Positionsmessung. Die interne Linearisierung wird fiir den
Sensor wahrend der Produktion implementiert.

Measuring Direction (Messrichtung)

Wird der Positionsmagnet bewegt, nehmen die Positions- und

Geschwindigkeitswerte in Messrichtung zu.

* Vorwdrts: Zunehmende Werte vom Sensorelektronikgehéduse
zum Stab-/Profilende

* Riickwarts: Abnehmende Werte vom Sensorelektronikgehduse
zum Stab-/Profilende

Multi-position measurement (Multipositionsmessung)

Bei einem Messzyklus werden die Positionen aller Magneten auf

dem Sensor gleichzeitig erfasst. Die Geschwindigkeit und die

Beschleunigung werden kontinuierlich auf der Grundlage dieser sich

dndernden Positionswerte berechnet, wenn die Magnete bewegt

werden.

Offset

Ein Wert, der auf den aktuellen Positionswert addiert bzw. vom
aktuellen Positionswert subtrahiert wird. Dies fiihrt zu einer
Verschiebung des Messbereichsanfangs. (= Preset)

Preset

Bei einem Preset wird an der aktuellen Position der Wert eingegeben,
der zukiinftig an dieser Stelle ausgegeben werden soll. Die Differenz
zwischen dem eingegebenen Wert und der aktuell gemessenen
Position ist der Offset. (= Offset)

RO

RO (Read Only) bedeutet, dass der Wert der Variablen nur gelesen,
jedoch nicht verandert werden kann.

RW

RW (Read/Write) bedeutet, dass der Wert der Variablen gelesen und
geschrieben werden kann. Der Wert der Variablen ist verdnderbar.

Synchronous to SyncManager Event

Neben dem Free Run-Modus und dem Distributed Clock-Modus kann
der Sensor auch in dem Modus “Synchronous to SyncManager (SM)
Event” betrieben werden. Ein SM Event wird vom SyncManager bei
Bearbeitung eines durchlaufenden Frames ausgelst.

(= Distributed Clock, = Free Run)

I

TwinCAT

TwinCAT (The Windows Gontrol and Automation Technology) ist eine
Automationslésung von Beckhoff Automation GmbH & Co. KG zum
Betreiben eines EtherCAT®-Netzwerks.

Wo
WO (Write Only) bedeutet, dass der Wert nur geschrieben werden kann.
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USA

MTS Systems Corporation

Sensors Division

Amerika & APAC Region

3001 Sheldon Drive

Cary, N.C. 27513

Telefon: +1919677-0100

E-Mail: info.us@mtssensors.com

DEUTSCHLAND

MTS Sensor Technologie

GmbH & Co. KG
EMEA Region & Indien

Auf dem Schiiffel 9

58513 Liidenscheid

Telefon: +49 2351 9587-0

E-Mail: info.de@mtssensors.com

ITALIEN

Zweigstelle

Telefon: +39 030988 3819
E-Mail: info.it@mtssensors.com

FRANKREICH

Zweigstelle

Telefon: +33 158 4390-28
E-Mail: info.fr@mtssensors.com

UK

Zweigstelle

Telefon: +44 79 44 15 03 00
E-Mail: info.uk@mtssensors.com

SKANDINAVIEN

Zweigstelle

Telefon: +4670 29 91 281
E-Mail: info.sca@mtssensors.com

CHINA

Zweigstelle

Telefon: +86 21 24151000/2415 1001

E-Mail; info.cn@mtssensors.com

JAPAN

Zweigstelle

Telefon: +81 36416 1063
E-Mail: info.jp@mtssensors.com

www.missensors.com
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MTS, Temposonics und Level Plus sind eingetragene Warenzeichen der MTS Systems Corporation in den USA. MTS Sensors und das MTS Sensors Logo sind Warenzeichen der MTS Systems Corporation in den
USA. Diese Warenzeichen kdnnen auch in anderen Landern geschiitzt sein. Alle anderen Warenzeichen sind im Besitz des jeweiligen Eigentiimers. Copyright © 2020 MTS System Corporation. Keine Vergabe von
Lizenzen an geistigem Eigentum. MTS behélt sich vor, ohne Ankiindigung die Informationen in diesem Dokument sowie das Produktdesign zu andern sowie Produkte aus dem Verkauf zu nehmen. Typografische und
grafische Fehler oder Auslassungen sind unbeabsichtigt. Alle Informationen ohne Gewahr. Auf der Website www.mtssensors.com erhalten Sie die aktuellen Produktinformationen.
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