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Kompaktsensor fiir Hydrozylinder

e Lineare Absolutwertmessung

e Beriihrungslos, verschleiBfrei

e Modulare Bauweise

© Hohe Lebensdauer

e Hohe Stdrsicherheit

e Messldnge: 50 - 5000 mm

e Linearitdt: Besser 0,02 %

o Wiederholbarkeit: 0,001 %

o Direkter Analogausgang (V/mA): 100% von auBen einstellbar
o Start/Stop Impulsausgang



Temposonics® LD

Analog + Digital
Weg ~ Zeit Basis der absoluten Temposonics Linearwegsensoren ist das von
Temposonics entwickelte magnetostriktive Messverfahren. Das kombiniert
magneto-mechanische Effekte und nutzt die definierte Geschwindigkeit einer
Torsionsimpulses (Kérper-Ultraschallwellen) in seinem Sensorelement zur
I Positionserfassung. Die inte-grierte Signalverarbeitung setzt die duBerst exakte
_U_U_l 1 Laufzeitmessung in normierte analoge oder digitale AusgangsgroBrn um, die
Sianalum Sensorelement o sich hoch auflésen und mit groBter Genauigkeit reproduzieren lassen.
Ignalumtormer Positionsmagnet Das beriihrungsfreie Messprinzip - ein bewegter Magnet markiert von auBen
den Messpunkt - garantiert eine lange Lebensdauer, ohne Verschlei3 der
IP 65 Messelemente und ohne Nachkalibrierung.
Position
IP 65
Steueruing mit Analog- oder
Start/Stopp Eingang
MessgroBe Lénge
Messlénge 50 - 5000 mm

Ausgang

Justierung von Null- und Endpunkt

Auflésung

Linearitatsabweichung, unkorrigiert

Messwiederholgenauigkeit
Messrate
Anschlussart
Versorgungsspannung
Stromaufnahme
Restwelligkeit
Temperaturkoeffizient
Spannungsfestigkeit
Betriebstemperatur
Taupunkt, Feuchte
EMV-Test

Schockfest

Vibrationstest

Einbaulage
Verfahrgeschwindigkeit, Magnet
Stab mit Flansch

- Betriebsdruck
Elektronikgehéduse

Schutzart

Befestigung

Positionsmagnet

Spannung: 0...10 VDG oder 10...0 VDC
(Eingangswiderstand der Steuerung: > 5 kOhm)
Strom: 4(0)...20 mA oder 20...4(0) mA

(Biirde: Min/Max. 0 / 500 Ohm)
Start/Stopp-Impuls: RS422 Differenzsignal
Analog: Mit Programmiertool (iber gesamten Messbereich
Analog: praktisch unendlich

Digital: 0,1 mm; 0,01 mm je nach Auswerteelektronik
<+0,02 % FS. (Min. £ 50 pm)

<+0,001 % ES.

Analog: 1kHz / Digital: je nach Auswerteelektronik
Kabelabgang

24 VDG (-15/ +20 %)

100 mA typisch

<1 % s-s

< 40 ppm/ °C

500 V (0 V gegen Gehduse)

-40°C..+75°C

90 % rel. Feuchte, keine Betauung
Storaussendung nach EN 50081-2; Storfestigkeit nach EN 50082-2
EN 6100-4-2/3/4/6 Level 3/4 Criteria A,

Sensor LD eingebaut in geerdetes Metallgehduse
100 g, 6 ms nach |EC-Standard 68-2-27

10 g, 10 - 2000 Hz nach IEC-Standard 68-2-6
Beliebig

Beliebig

Edelstahl 1.4301 / AISI 304

350 bar, 700 bar Spitze

Aluminium Druckgussgehause

IP 65

Steckflansch mit Passung oder Einschraubflansch
Ringmagnet
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Temposonics® LD Sensoren wurden speziell fiir den Hydraulikbersich und sind
auch in kleineren Augen- oder Gabelzylindern mit wenig Platz gut unterzubrin-

gen.

« Der sehr kompakte Messstab mit Steck- oder Schraubflanscch schiitzt das
Sensorelement mit der Messstrecke, in dem das Nutzsignal entsteht. Er wird

uber ein integriertes, kurzes Verbindungskabel aus 6lfestem PUR an die

Sensorelektronik angeschlossen.

LD mit Steckflansch

Temposonics® LD
Analog + Digital

« Die Sensorelektronik zur aktiven Signalaufbearbeitung ist aus Platzgriinden in
einem externen Standartindustriegehduse aus Aluminium (IP 65) untergebracht.
Sie wird durch Seiten- oder Bodeneinlass (iber Schraubklemmen mit dem Stab
verbunden. Vom Gehéuse fiihrt ein Kabelanschluss an die kundenseitige Steuerung.
* Der passive Positionsgeber - ein Dauermagnet - fahrt mechanisch vollig ent-
koppelt iiber den Stab und markiert durch dessen Wand hindurch den
Messpunkt.

Elektrischer Nutzbereich
Kabelverschraubung\ 12,7 Messanfang
Messstab Typ >>S<< rDruckrohr @10
(
26,9] 2 Einbau- Dampfung ab 4500 mm
PUR-Kabel @6 mm _| 32 I Lpositi I Messldnge 66 mm
Biegeradius > 24 mm zone Positionsmagnet
36,5 21,34 Messlénge 50-5000 mm 63.5
Bodenansicht
e 41,15— o 53,94 Adapterplatte
{10} o — 37,2
e i 1
T T Y @
J | 7] ¥ T
Sensorelektronik | @ N
] Boh
Typ >>B<< o i % l 31223 ; T w
/) Ir s ™
3 i i3 Stck.*) 3 Lécher) gJam 8 ©
SIS~
i @434 sensor
L §54- 4 Stek?) & &
8 =
platte
Werkseitiges Anschlusskabel mit 63.5

freien Enden (Option: mit Kabelstecker)
LD mit Schraubflansch

O-Ring mitgeliefert
15,3 x 2,2 FPM75
Kontur der Einschraub-
bohrung (1ISO 6149-1)

SW 23
Anziehmoment < 50 Nm—|

Messstab Typ »M«

: ﬁ
o~
¥

p— 26,92 —=

*) Mitgelieferte Schrauben:
1) M4x12, DIN 912A2, Adapterplatte schwarz eloxiert (ab F-Nr. 06190054);
2) 8-32UNC-2B, Adapterplatte silber eloxiert (bis F-Nr. 06190053)

PUR-Kabel @ 6 mm ——
Biegeradius > 24 mm

— 36,5

Nullposition
— 25 —m (

i_ I L Ll Dampfung
Gewinde Druckrohr @ 10 ab 4500 mm
M18x 1,5 MeRl&nge
Einbauzcne 66 mm

51 { MeRlange 50 - 5000 mm ——=f=+— 63,5 —

Kabel
max. 270 mm
bzw. 400 mm

Sensorelektronik
Typ »S«

Werkseitiges AnschluBBkabel mit
freien Enden, optional mit Kabelstecker

*) Mitgelieferte Schrauben: s. oben

Pg 9

i =
:

\ g N
+ 4 Stck.*) Bodenansicht

™ g_\ g]
- 4 Lécher Q3
@ 4,34 mm

fiir Befestigung
ki &

= =

e 41,15 53,34

e Alle MaBe in mm
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Temposonics® LD

Analog + Digital
Analogausgang Digitaler Impulsausgang Start/Stopp
Der analoge Temposonics®LD liefert stufenlose, wegproportionale Spannungs- Dieser digitale Temposonics® LD bendtigt ein Startsignal von einer externen
oder Stromausgénge, die entsprechend der bestellten Messldnge werseitig ein- Auswerteeinheit in der Kundensteuerung und schickt entsprechend der Stellung
gestellt werden. des Positionsmagneten ein Stoppsignal zurtick. Die Zeit zwiscehn beiden
Die Messung wird (iber den Positionsmagneten auf dem Basissensor ausgelost, Signalen ist proportional zur Magnetstellung und damit zum Weg.
von der Sensorelektronik im separaten Elektronikgehduse in ein gangiges Bei der Schnittstelle dibernimmt die kundenseitige Folgeelektronik die

Ausgangssignal umgeformt und iiber die analoge Schnittstelle direkt an Anzeige ~ Zeitmessung und errechnet daraus den Positionswert.
oder Steuerung ibertragen.

Elektrischer Nutzbereich

U (V)/ 1 (mA) Elektrischer Nutzbereich

a8 7
ot L I |

Start/Stop Ste uerung
0-10V/10-0V
4-20mA/20-4 mA an Steuerung,
0-20mA/20-0mA Anzeigen usw.
Analogsensor im Feld einstellen Funktionsschema Start/Stopp
Die Sensoren werden werkseitig bestellabhédngig justiert. Falls notig, kdnnen
aber Sensorparameter innerhalb des gesamten elektrischen Nutzbereicht neu
eingestellt werden (Minimumbereich: 50 mm zwischen den neuen Setzpunkten).
Und zwar von auBen iiber die Anschlussleistungen - auch wenn der Sensor
nicht mehr direkt zuganglich st - mit Hilfe folgender MTS Bedientools: [4]|= SN
< g
1. Handheld-Programmer G-Analog - m 4 m 5 §’
Messbereichseinstellung mit Hilfe einer Auf/Ab Funktionstaste innerhalb des @ + ES
bestellten Ausgangssignales. L =3 §
o = U []3>
= £
2 — |3
+ .
¢ Laufzeit N
Position
Stop Start

2. PC-Programmer G-Analog

Hardware-Konverter zwischen Sensor und serieller Schnittstelle eines Windows
PC, mit dem der Sensor (iber eine Temposonics Programmiersoftware (CD)
parametiert wird.

Einstellbar sind:

1. Start- und Endpunkt

2. Messrichtung

3. Ausgang: V/ mA mit Bereich
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Zylindereinbau

Fiir den Einbau in Hydraulikzylinder wird das Sensorsystem aus Stab mit
Steckflansch und der Elektronik Typ B.

Der Stab wird Gber die Passung eingebaut und mit 0-Ring und Stiitzring abge-
dichtet. Fixiert wird er Uber eine Pass-Schulterschraube.

Die Adapterplatte des seperaten Elektronikgehduses ermdglicht die externe
Montage auf kleinen ZylinderauBenflachen. Vorteil dieser Ausfiihrung: Der
Anschluss zum MaBstab erfolgt iber den Gehduseboden. Damit ist das
Sensorsystem samt Verbindungskabel gekapselt eingebaut und vor Stérungen
von aufBen geschiitzt.

Messstab Typ >>S<< mit Sensorelektronik Typ >>B<<

0-Ring 21,89 x 2, 62 / Nr. 560 705
Stiitzring Nr. 560 629

Positionsmagnet

Nichtmagnetisierbares Material

Beispiel Einbaudetail: -5 32
Pass-Schulterschraube 20,32 —
8 M6 - IS0 7379 mit
Innensechskant
2,54
o _ B Bohrung
o~ 27 mm H7
| - |
| T

75

10 - 20 mm-@ Bohrung fiir
Kabel zum Elektronikgehduse

A ACHTUNG

Temposonics® LD
Analog + Digital

Beim Zylindereinbau beachten:

* Der Magnet darf nicht auf dem Stab schleifen

« Die Kolbestangenbohrung héngt vom Druck und Kolbengeschwindigkeit ab.
Sie sollte einen Durchmesser von mindestens 13 mm haben. Der angegebene
Spitzendruck darf nicht iiberschritten werden.

« Der Sensorstab muss konstruktiv durch geeignete Einbauten vor Verschlei3
geschiitzt werden.

Montage Ringmagnet

Magnet mit amagnetischem Werkstoff fiir die Mitnahme, Schrauben,
Distanzstiicke usw. einbauen.

Montage Sensorelektronik Typ >>B<<

1 2 3
Adapterplatte Gehause Deckel
N | [—
§ =1 S 1 = ==
Kabeldurch- || il
flihrung — §r u
T~ |
pichtung /| NN\, 1.
N Dichtung s =
Anschluftkabel

MindesteinbaumaBe bei magnetisierbarem Material

‘ I I
>21
— Positionsmagnet
| | I~ Amagnetische
) Distanzscheibe
min. 5 ||

Detail: Steckflansch

-t =44
58— =
///—\\\ 12,7 {4+
i wipia
2301 [E
| & L
L k71
—-t =48
— 447 —t

Nur der hier dargestellte Einbau des Sensorsystems gewahrleistet, dass die
EMV-Richtilinien fiir Storfestigkeit und Stéraussensung erfiillt werden.
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Temposonics® LD

Gehause mit Sensorelektronik

S )
Werkseitige

Installation

13 121110 9 8 7 6 5 4 3 2

®®®®®®®®®®®®®

[ J2 I [ A ]
I— Kabel an Steuerung

freie Enden
Option: Kabelstecker

Analog + Digital
Kundenseitige
Installation
_schwarz__ |
rau
Kabel vom Sensor grun
weiB
gelb
braun

Klemme Farbe Funktion

9 braun Vin
10 gelb SE out
11 weiss GND
12 grin WG (-)
13 grau WG (+)

Schraube schwarz  Gehéduse GND

A Bei Seiteneingang Schirm (iber
EMV-PG9 anschlieBen

Kabelschirm EMV-PG 9

EMV-gerechte Verschraubung fiir Kabel mit Al

geschoben wird.

1. Start/Stopp Ausgang

Klemme Farhe Funktion Option: Kabelstecker
1 Weiss DC Ground (0 V) Pin 6

2 rosa Stopp (+) Pin 2

3 gelb  Start (+) Pin 3 006
4 grau Stopp (-) Pn1 \@ o
5 grin Start () Pin 4 (3)

6 braun +24 VDC Pin 5 Ansicht Stecker

2. Analogausgang

bschirmgeflecht. Einfache Klemme Farhe Funktion Option: Kabelstecker

Handhabung, da der Schirm nur Giber den Kunstoffeinsatz der Verschraubung 1 weiss DC Ground (0V) Pin 6
2 rosa DC Ground Pin 2
3 griin Nur PC Programmer Pin 4

4 grau  0-10,10-0V, Pni (D@

Kabel 4 -8 mm & 4(0)-20, 20-(0)4 mA 900

5 gelb Nur PC Programmer Pin 3 0
SW 17 mm 6 braun +24 VDC Pin 5 Ansicht Stecker

A Fiir die Ausgéange 10-0 V und 20-4/20-4 mA

Kunststoffeinsatz gilt dieser Anschluss ab F-Nr. 0546 xxxx.

Abb. 1

Typischer 4 - 20 mA Anschluss

Typische Erdung

Schirm nach
oben schieben

Elektronikgehause

= Maschinenerde I 1]

| Messstab mit Flansch = Maschinenerde
PGa Elektronikmodul = DC Ground (0V)
: lektronikmodul = roul 9

Gewinde getrennt von Maschinenerde

“ﬁ Kabeldurchfiihrung = Maschinenerde

Kabelschirm auf der Steuerungsseite
an Maschinenerde anschlieBen !

+
ACHTUNG
méx.
500 O 210V A Kabelschirm und DC GND grundsétzlich voneinander isolieren
Steuerung

E

S
‘fJ<
T

|||—

Alle MaBe in mm



Temposonics®LD

Messtah

S - Steckflansch, nur mit Gehduse >>B<<
M - Schraubflansch, nur mit Gehduse >>S<<

Sensorelektronik

B - Bodenanschluss flir Messstab
S - Seitenanschluss fiir Messstab

Kabelabgang Sensorelektronik

R - PVC-Kabel
H - PUR Kabel

Kabelart

PT - Kabel mit freien Enden

D6 - Kabel mit 6 pol. Kabelstecker

Kabelli S lekironil

02 - 2 Meter, Standard
01-10 - 01 bis 10 Meter

Messlénge

0050 - 5000 mm

(bis 1000 mm in 50 mm Schritten; bis 5000 mm in 250 mm Schritten; Option: 5 mm Schritte)

Betriebsspannung

Temposonics-LD
Analog + Digital

Lieferumfang:
- Messstab
- Sensorelektronik

Magnete und Zubehior
bitte extra bestellen.

2-+24VDC

Ausgang

RO - Start/Stopp
Vg -0-10V
V9-10-0V

A4 - 4-20 mA
A5 - 20-4 mA
A6 - 0-20 mA
A7 - 20-0 mA

Kabel am Messstab

L1 - 270 mm lang
L2 - 400 mm lang

Positionsmagnete (extra bestellen)

— 04,2 auf
Teilkreis @ 24
Hohe: 8 mm

N

\&2

333

g135

@ 4,2 auf

s Teilkreis @ 24
Héhe: 8 mm

//'\\ Hohe: 8 mm

2135

3254

Ringmagnet 0D33
Artikel Nr. 201 542-2

PA-Ferrit-GF20

Gewichtca. 14 g

Betriebstemperatur: -40 ... +100°C
Flachenpressung max. 40 N/mm?
Anzugsmoment fiir M4 Schrauben max. 1 Nm

U-Magnet 0D33
Artikel Nr. 251 416-2

PA-Ferrit-GF20

Gewicht ca. 11g

Betriebstemperatur: -40 ... +100°C
Fldchenpressung max. 40 N/mm?
Anzugsmoment fiir M4 Schrauben max. 1 Nm

Ringmagnet 0D25,4
Artikel Nr. 400 533

PA-Ferrit Verbund

Gewicht ca. 10 g
Betriebstemperatur: -40 ... +100°C
Flachenpressung max. 40 N/mm?

Stecker M16x0,75 am Anschlusskabel

S =

6 pin DIN Kabelstecker
Art.-Nr. 370 372

Gehduse: Zink, vernickelt
Anschlussart: Loten
Kontakteinsatz: Buchsen (Ag)
Kabelzugentlastung: PG 7

Gegenstecker M16x0,75 Max. Kabel-g: 6 mm

%.
o ({05C [
¢ @ it

6 pin DIN Kabelstecker
Art.-Nr. 370 623

171

Zubehor (Auswahl) Artikel Nr.
Ringmagnet 0D33, Standard 201 542-2
U-Magnet 0D33 251 416-2
Ringmagnet 0D25,4 400 533
6 pol. Kabeldose M16x0,75 370 623
0-Ring 21,89 x 2,62 560 705
0-Ring 15,3 x 2,2 FPM 401133
Stiitzring 560 629
Der Sensor LD-Analog ist ab F-Nr. 0546 xxxx mit dem Servicetools einstellbar:
Handheld-Programmer G-Analog 253 294
PC-Programmer G-Analog inkl. Netzteil (100-240 VAC/24 VDC), = 253 145

Anschlusskabel und Programmiersoftware (CD)

Alle MaBe in mm
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