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1.1 Zweck und Gebrauch dieser Anleitung

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

Der Inhalt dieser technischen Dokumentation und der entsprechenden
Informationen im Anhang dienen zur Information fiir die Montage, In-
stallation und Inbetriebnahme des Sensors durch Fachpersonal ' der
Automatisierungstechnik oder eingewiesene Servicetechniker, die mit
der Projektierung und dem Umgang mit Temposonics® Positionssen-
soren vertraut sind.

1.2 Verwendete Symbole und Gefahrenhinweise

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

Symbol Bedeutung

HINWEIS Digses Symbol weist auf Situationen hin, die zu
Sachschaden, jedoch nicht zu Personenschaden

fithren kbnnen.

2. Sicherheitshinweise

2.1 BestimmungsgeméBe Verwendung

Dieses Produkt darf nur fiir die unter Punkt 1 vorgesehenen Einsatzfél-
le und nur in Verbindung mit den von Temposonics empfohlenen bzw.
zugelassenen Fremdgerédten und Komponenten verwendet werden. Der
einwandfreie und sichere Betrieb des Produktes setzt den sachgemés-
sen Transport, die sachgerechte Lagerung, Montage, Inbetriebnahme
sowie sorgfaltige Bedienung voraus.

1. Die Sensorsysteme aller Temposonics® Baureihen sind aus-
schlieBlich fiir Messaufgaben in Industrie, im gewerblichen Be-
reich und im Labor bestimmt. Die Sensoren gelten als Zubehdérteil
einer Anlage und miissen an eine dafiir geeignete Auswerteelek-
tronik angeschlossen werden, beispielsweise an eine SPS-, IPC-
oder eine andere elektronische Kontrolleinheit.

1/ Fachpersonal sind Personen, die:
« beziiglich der Projektierung mit den Sicherheitskonzepten der Automatisierungs-
technik vertraut sind
« auf dem Gebiet der elektromagnetischen Vertraglichkeit (EMV) fachkundig sind

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

Abstandshalter fehlen oder sind
in falscher Reihenfolge eingebaut

Masse/Schirm falsch
angeschlossen

Nutzen eines nicht von

Der Sensor arbeitet nicht
ordnungsgeman oder wird
zerstort

Kein Ausgangssignal —
Sensor kann beschadigt werden

Falsches Ausgangssignal/
kein Ausgangssignal/

der Sensor wird beschédigt
Falsches Ausgangssignal

Kurzschluss — Sensor kann zer-
stort werden/Sensor reagiert nicht

Fehler bei der Positionsmessung

Stdrung des Ausgangssignals —
Elektronik kann zerstort werden

Fehler bei der Positionsmessung

Temposonics zertifizierten
Magneten

Sensor wird Uberspannungen/
elektrostatischer Entladung (z.B.
SchweiBarbeiten, elektrostatisch
unterstiitztes Beschichten o0.d.)
ausgesetzt

Der Sensor kann beschédigt
werden

Den Sensor nachtraglich nicht bearbeiten.
=> Der Sensor kann beschédigt

A_]::

Nicht auf den Sensor steigen.

=> Der Sensor kann beschédigt werden.

« eine fiir Inbetriebnahmen und Serviceeinsatze notwendige Ausbildung erhalten haben
« sich mit der Bedienung des Gerates vertraut gemacht haben und die fiir den einwand-
freien Betrieb notwendigen Angaben in der Produktdokumentation kennen



2.3 Montage, Inbetriebnahme und Bedienung

Die Positionssensoren sind nur in einem sicherheitstechnisch ein-
wandfreien 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 Betriebsein-
richtungen maglich ist, so muss dies durch zusatzliche Sicherheits-
maBnahmen wie Plausibilititskontrollen, Endschalter, NOT-HALT-Sys-
teme, Schutzvorrichtungen etc. verhindert werden. Bei Storungen ist
der Sensor aufBer 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 die Sensoren beim Einbau und dem Betrieb vor
mechanischen Beschédigungen.
2. Offnen Sie die Sensoren nicht bzw. nehmen Sie sie nicht
auseinander.
3.SchlieBen Sie die Sensoren 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 der Sensoren
regelmaBig.
7. Stellen Sie vor dem Einschalten der Anlage sicher, dass niemand
durch anlaufende Maschinen gefahrdet wird.

2.4 Sicherheitshinweise fiir den Betrieb in
explosionsgefdhrdeten Bereichen

Die Sensoren sind nicht geeignet fiir den Betrieb in explosionsgeféhr-
deten Bereichen.

2/ Siehe auch aktuelle Temposonics Verkaufs- und Lieferbedingungen unter:
Www.temgosonics.com
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2.5 Gewahrleistung

Temposonics gewdhrleistet fiir die Positionssensoren und das mitge-
lieferte Zubehor bei Materialfehlern und Fehlern trotz bestimmungs-
geméBem Gebrauch eine Gewdahrleistungsfrist 2. Die Verpflichtung von
Temposonics ist begrenzt auf die Reparatur oder den Austausch fiir je-
des defekte Teil des Gerates. Eine Gewdhrleistung kann nicht fiir Méan-
gel iibernommen werden, die auf unsachgemaBe Nutzung oder eine
iiberdurchschnittliche Beanspruchung der Ware zuriickzuftihren sind
sowie fiir VerschleiBteile. Unter keinen Umstédnden haftet
Temposonics fiir Folgen oder Nebenwirkungen bei einem VerstoB ge-
gen die Gewdhrleistungsbestimmungen, unabhéngig davon, ob diese
zugesagt oder erwartet worden sind, auch dann nicht, wenn ein Fehler
oder eine Nachlédssigkeit des Unternehmens vorliegt.

Temposonics gibt hierzu ausdriicklich keine weiteren Gewéahrleistungs-
anspriiche. Weder Représentanten, Vertreter, Handler oder Mitarbeiter
des Unternehmens haben die Befugnis, die Gewahrleistungsanspriiche
zu erhéhen oder abzudndern.

2.6 Riicksendung

Der Sensor kann zu Diagnosezwecken an Temposonics versandt
werden. Anfallende Versandkosten gehen zu Lasten des Versenders 2.
Ein entsprechendes Formular ist im Kapitel ,,9. Anhang — Unbedenk-
lichkeitserkldarung® auf Seite 111 zu finden.

HINWEIS

Bei der Riicksendung von Sensoren unbedingt Schutzkappen auf
Geratestecker und Gerdtebuchsen 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 Beschddigungen beim Transport zu verhindern.



https://www.temposonics.com

Temposonics®R-Serie V Analog
Betriebsanleitung

3. ldentifizierung

3.1 Bestellschliissel fiir Temposonics® RP5
2 13 14 15 16 17 18 19 20
L]

wIPTs] [T T m o] Ioinininlnl
2 Eolc@ ¢« N el + NoE NiNig<E ' |

optional

afBaom W ifAchssat |
[R| P 5 | Profi Stecker

D |[ 3 | 4 | M12-Geratestecker (5 pol.)

D CET R (06 | o] Mt6-Gerdtestecker (6 pol)

Magnetschlitten Gelenk spielfrei (Artikelnr. 253 421), Gewinkelter Kabelabgang
geeignet fiir interne Linearisierung IE"Z"Z' :
XX 'm PVC-Kabel (Artikelnr. 530 032)

Blockmagnet L (Artikelnr. 403 448) EO1...E30 (1...30 m)
U-Magnet 0D33 (Artikelnr. 251 416-2), Siehe ,Gangiges Zubehdr” fiir Kabel-Spezifikationen
geeignet fir interne Linearisierung @mm XX m FEP-Kabel (Artikelnr. 530 157)
Magnetschlitten langerer Kugelgelenkarm (Artikelnr. 252 183), G01...G30 (1...30 m)
geeignet fiir interne Linearisierung Siehe ,Gangiges Zubehdr” fiir Kabel-Spezifikationen
| 0 Kein Positionsmagnet "L | x| %] XX m PUR-Kabel (Artikelnr. 530 052)
Magnetschlitten Gelenk oben (Artikelnr. 252 182), L01...L30 (1...30 m) ,
geeignet fiir interne Linearisierung (Beachten Sie den Temperaturbereich des Kabels!)

Magnetschlitten Gelenk vorne (Artikelnr, 252 184), Siehe ,,Gangiges Zubehdr fiir Kabel-Spezifikationen

eeignet fiir interne Linearisierun XX m Silikon-Kabel (Artlkelnr 530 176)
geetd . [ x]x] U01...U30 (1...30 m)

Siehe ,Gangiges Zubehdr” fiir Kabel-Spezifikationen
n Mechanische Optionen
Gerader Kabelabgang

| A standard "1 [ x | X ] XX m PUR-Kabel (Artkelnr. 530 052)
m Fluorelastomerdichtung am Sensorelektronikgehéuse HO1...H30 (1...30 m)
(Beachten Sie den Temperaturbereich des Kabels!)

n Messlinge Siehe ,Gangiges Zubehdor” fiir Kabel-Spezifikationen

Messtnge | -
XX m PVC-Kabel (Artikelnr. 530 032
[x]x] x [ x [ 0025...6350 mm [Rx]x] RO1...R30 (1 35) m) )

Standard Messlénge (mm) Bestellschritte Siehe ,,Géngiges Zubehor* fiir Kabel-Spezifikationen
25 500 mm 25 mm [T ][ x| x| XX m FEP-Kabel (Artikelnr. 530 112)
T01...T30 (1...30 m)
500...2500 mm 50 mm Siehe ,Géngiges Zubehor* fiir Kabel-Spezifikationen

2500...5000 mm 100 mm

5000...6350 mm 250 mm ofsystem |
Neben den Standardmessléngen weitere Langen in 5 mm-Schritten |I| Standard
erhdltlich.

u Magnetanzahl

|0/ x| 01...02 Position(en) (1...2 Magnet(en))

161



hlhsgang
m Strom
|I| Spannung

i [Fnkn |
|I| Position (1 oder 2 Magnete/Ausgénge)

Position und Geschwindigkeit ohne Messrichtung

(1 Magnet und 2 Ausgénge)

Geben Sie in Abschnitt [}l den max. Geschwindigkeitswert an

Position und Geschwindigkeit mit Messrichtung

(1 Magnet und 2 Ausgénge)

Geben Sie in Abschnitt [}l den max. Geschwindigkeitswert an

|Z| Position und umgekehrte Position (1 Magnet und 2 Ausgénge)

E Position und Temperatur im Sensorelektronikgehéduse
(1 Magnet und 2 Ausgénge)

@ Differenzmessung (2 Magnete und 1 Ausgang)

Standard
Erweiterter Ausgabebereich

Ausgabebereich

0...10 VDC oder 4...20 mA

10...0 VDC oder 20...4 mA

-10...+10 VDC oder 0...20 mA

+10...-10 VDC oder 20...0 mA

0...10 VDC fiir Position, -10...+10 VDC fiir Geschwindigkeit

Max. Geschwindigkeitswert

(optional: Anwenden, wenn ||| ,,Funktion“ [2] oder 3] ist)
|:||:||:| Geschwindigkeit ohne und mit Messrichtung in m/s fiir
die Werte 0,01 bis 9,99 m/s (001...999)
Um bei der R-Serie V Analog die Geschwindigkeitsausgabe von
0,025 m/s oder 10 m/s zu erhalten, tragen Sie den Code (0OE) fiir
0,025 m/s bzw. (A00) fiir 10,0 m/s in den Bestellschliissel ein.

HINWEIS

* Beim RP5 ist der unterﬂ ,Design“ ausgewahlte Magnet im
Lieferumfang enthalten. Geben Sie die Magnetanzahl fiir Ihre
Anwendung an. Bei Multipositionsmessungen mit mehr als
einem Magneten bestellen Sie die weiteren Magnete separat.

» Die Anzahl der Magnete ist von der Messldnge abhéngig.
Der minimale Abstand zwischen den Magneten (d.h. die
Vorderseite eines Magneten zur Vorderseite des ndchsten)
betrdgt 75 mm.

¢ Nutzen Sie fiir die Differenzmessung/Multipositionsmessung
gleiche Magnete.

B =~E =
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3.2 Bestellschliissel fiir Temposonics® RH5

poosisl

afoom
R [H] 5] st

Basissensor (nur fiir den Austausch)

Gewindeflansch M22x1,5-6g (Stab-@ 12,7 mm),
Messldnge: 25...5900 mm

Gewindeflansch M18x1,5-69 (Standard)
Gewindeflansch %4'-16 UNF-3A (Standard)
Gewindeflansch %'-16 UNF-3A (mit Dichtleiste)

Mechanische Optionen

Standard

Gleitbuchse am Stabende (nur fiir Design »M«, »S« & »T«)
Flexibles Sensorelement (nur fir Design »B«, »M«, »S« & »T«)
M4-Gewinde am Stabende (nur fiir Design »M«, »S« & »T«)
m Fluorelastomerdichtung am Sensorelektronikgehduse

| d [Messignge |
(x| x| x] x][m] 0025...7620 mm

Standard Messlange (mm) Bestellschritte

HEIEER - BEIEIENEE] -

25... 500 mm 5mm
500... 750 mm 10 mm
750...1000 mm 25 mm
1000...2500 mm 50 mm

2500...5000 mm 100 mm
5000...7620 mm 250 mm

Neben den Standardmessldngen weitere Léngen in 5 mm-Schritten
erhaltlich.

n Magnetanzahl

mm 01...02 Position(en) (1...2 Magnet(en))

181

16 17 18 19 22 23

[T G0
c@ ¢ N el ¢ RoErNiEiEcE !

optional

Stecker

@EE M12-Geréatestecker (5 pol.)
D 6 | 0]m16-Geratestecker (6 pol.)

Gewinkelter Kabelabgang

Emm XX m PVC-Kabel (Artikelnr. 530 032)
E01...E30 (1...30 m)

Siehe ,,Gang|ges Zubehdr* fiir Kabel-Spezifikationen

@mm XX m FEP-Kabel (Artikelnr. 530 157)
G01...G30 (1...30 m)

Siehe ,,Ganglges Zubehor* fiir Kabel-Spezifikationen

.mm XX m PUR-Kabel (Artikelnr. 530 052)
L01...L30 (1...30 m)

(Beachten Sle den Temperaturbereich des Kabels!)

Siehe ,Gangiges Zubehdr” fiir Kabel-Spezifikationen
@mm XX m Silikon-Kabel (Artikelnr. 530 176)

U01...U30 (1...30 m)

Siehe ,,Gangiges Zubehdr fiir Kabel-Spezifikationen

Gerader Kabelabgang

Emm XX m PUR-Kabel (Artikelnr. 530 052)

HO1...H30 (1...30 m)

(Beachten Sle den Temperaturbereich des Kabels!)

Siehe ,,Gangiges Zubehdr fiir Kabel-Spezifikationen
Emm XX m PVC-Kabel (Artikelnr. 530 032)

R01...R30 (1...30 m)

Siehe ,,Ganglges Zubehor* fiir Kabel-Spezifikationen
.mm XX m FEP-Kabel (Artikelnr. 530 112)

T01...T30 (1...30 m)

Siehe ,,Ganglges Zubehor* fiir Kabel-Spezifikationen

g[Sy
|I| Standard



hfAwsgang |
II' Strom
m Spannung

|I| Position (1 oder 2 Magnete/Ausgénge)
Position und Geschwindigkeit ohne Messrichtung
(1 Magnet und 2 Ausgénge)
Geben Sie in Abschnitt [}l den max. Geschwindigkeitswert an

Position und Geschwindigkeit mit Messrichtung
(1 Magnet und 2 Ausgénge)
Geben Sie in Abschnitt il den max. Geschwindigkeitswert an

|I| Position und umgekehrte Position (1 Magnet und 2 Ausgange)

Position und Temperatur im Sensorelektronikgehduse
(1 Magnet und 2 Ausgénge)

|E| Differenzmessung (2 Magnete und 1 Ausgang)

Dlomonen

0 | Standard
Erweiterter Ausgabebereich

Ausgabebereich

10 0...10 VDC oder 4...20 mA
'1/10...0 VDC oder 20...4 mA
2/ -10...410 VDC oder 0...20 mA
3
V]

B (==

+10...-10 VDC oder 20...0 mA
0...10 VDC fiir Position, -10...+10 VDC fiir Geschwindigkeit

Max. Geschwindigkeitswert

(optional: Anwenden, wenn ||| ,,Funktion“ [2| oder 3] ist)

|:||:||:| Geschwindigkeit ohne und mit Messrichtung in m/s fiir
die Werte 0,01 bis 9,99 m/s (001...999)

Um bei der R-Serie V Analog die Geschwindigkeitsausgabe von

0,025 m/s oder 10 m/s zu erhalten, tragen Sie den Code (00E) fir

0,025 m/s bzw. (A00) fiir 10,0 m/s in den Bestellschliissel ein.

HINWEIS

¢ Geben Sie die Magnetanzahl fiir Ihre Anwendung an und bestellen
Sie die Magnete separat.

¢ Die Anzahl der Magnete ist von der Messldnge abhéngig.
Der minimale Abstand zwischen den Magneten (d.h. die
Vorderseite eines Magneten zur Vorderseite des nachsten)
betragt 75 mm.

* Nutzen Sie fiir die Differenzmessung/Multipositionsmessung
gleiche Magnete.
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3.3 Bestellschliissel fiir Temposonics® RM5
12 13 14 15

s [ (Al [T T [ Jw [o] [T
BN 1 & B kN

a [Baviom
E@E Schutzgehéuse

Basissensor (nur fiir den Austausch/nur mit Anschlussart D34)
@ Gewindeflansch M18x1,5-6g (Standard)
| s | Gewindeflansch %"-16 UNF-3A (Standard)

n Mechanische Optionen
m Standard

n Messlédnge

X x| x| x| M| 0025...7615 mm
Standard Messldnge (mm)

Bestellschritte

25... 500 mm 5 mm
500... 750 mm 10 mm
750...1000 mm 25 mm

1000...2500 mm 50 mm
2500...5000 mm 100 mm
5000...7615 mm 250 mm

Neben den Standardmesslangen weitere Léngen in 5 mm-Schritten
erhltlich.

n Magnetanzahl

IEHZ' 01...02 Position(en) (1...2 Magnet(en))

[]
@@E M12-Gerétestecker (5 pol.)

(nur fir RM5-B)
EE@ XX m PUR-Kabel (Artikelnr. 530 052)

HO1...H30 (1...30 m)

(Beachten Sie den Temperaturbereich des Kabels!)

Siehe ,Gangiges Zubehor* fiir Kabel-Spezifikationen
@@m XX m PVC-Kabel (Artikelnr. 530 032)

R01...R30 (1...30 m)

Siehe ,,Gangiges Zubehdr* fiir Kabel-Spezifikationen
.@E XX m FEP-Kabel (Artikelnr. 530 112)

T01...T30 (1...30 m)

Siehe ,,Ganglges Zubehor* fiir Kabel-Spezifikationen

ofsystem
|I| Standard

—
=y

minining’ 7/
ODO0oEs

optional

Strom
Spannung

Position (1 oder 2 Magnete/Ausgénge)

Position und Geschwindigkeit ohne Messrichtung

(1 Magnet und 2 Ausgénge)

Geben Sie in Abschnitt [l den max. Geschwindigkeitswert an

Position und Geschwindigkeit mit Messrichtung
(1 Magnet und 2 Ausgénge)
Geben Sie in Abschnitt [}l den max. Geschwindigkeitswert an

E Position und umgekehrte Position (1 Magnet und 2 Ausgénge)

Position und Temperatur im Sensorelektronikgehduse
(1 Magnet und 2 Ausgénge)

@ Differenzmessung (2 Magnete und 1 Ausgang)

G Joptonen ]
@ Standard

@ Erweiterter Ausgabebereich

n Ausgabebereich

1 0]0...10 VDC oder 4...20 mA

1] 10...0 VDC oder 20...4 mA

|2 -10...+10 VDC oder 0...20 mA

3] +10...-10 VDC oder 20...0 mA

m 0...10 VDC fiir Position, -10...+10 VDC fiir Geschwindigkeit

NE - BEE - - B
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n Max. Geschwindigkeitswert

(optional: Anwenden, wenn || ,,Funktion® 2| oder [3]ist)
DDD Geschwindigkeit ohne und mit Messrichtung in m/s fiir
die Werte 0,01 bis 9,99 m/s (001...999)

Um bei der R-Serie V Analog die Geschwindigkeitsausgabe von
0,025 m/s oder 10 m/s zu erhalten, tragen Sie den Code (00E) fiir
0,025 m/s bzw. (A00) fiir 10,0 m/s in den Bestellschlissel ein.

HINWEIS

¢ Geben Sie die Magnetanzahl fiir Ihre Anwendung an und bestellen
Sie die Magnete separat.

 Die Anzahl der Magnete ist von der Messldnge abhéngig.
Der minimale Abstand zwischen den Magneten (d.h. die
Vorderseite eines Magneten zur Vorderseite des ndchsten)
betrdgt 75 mm.

¢ Nutzen Sie fiir die Differenzmessung/Multipositionsmessung
gleiche Magnete.
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3.4 Bestellschliissel fiir Temposonics® RF5

6 7 8 9

pooisineeesnio
EEE [ B

6 17 18 19 20

Ininininlnl/
L]

afBaiom
EEE Verbesserter flexibler Sensorstab

Basissensor (ohne Flansch & Sensorrohr)

Aus Konformitétsgriinden entfallt Abschnitt n .

n Messlange

x| x [ x ] x ][ x| m]oo150...20000 mm

150... 1000 mm 50 mm
1000... 5000 mm 100 mm
5000...10000 mm 250 mm
10000...15000 mm 500 mm
15000...20000 mm 1000 mm

Neben den Standardmesslangen weitere Langen in 5 mm-Schritten
erhaltlich.

n Magnetanzahl

IEIZ' 01...02 Position(en) (1...2 Magnet(en))

optional

D |[ 3 | 4 | M12-Geratestecker (5 pol.)
D |[ 6 | 0 | M16-Geratestecker (6 pol.)

Emm XX m PVC-Kabel (Artikelnr. 530 032)
E01...E30 (1...30 m)

Siehe ,Gangiges Zubehdr” fiir Kabel-Spezifikationen
@mm XX m FEP-Kabel (Artikelnr. 530 157)

G01...G30 (1...30 m)

Siehe ,Gangiges Zubehdr” fiir Kabel-Spezifikationen

mm XX m PUR-Kabel (Artikelnr. 530 052)

L01...L30 (1...30 m)

(Beachten Sie den Temperaturbereich des Kabels!)

Siehe ,,Gangiges Zubehdr fiir Kabel-Spezifikationen
@mm XX m Silikon-Kabel (Artikelnr. 530 176)

U01...U30 (1...30 m)

Siehe ,Gangiges Zubehdr” fiir Kabel-Spezifikationen

EEE XX m PUR-Kabel (Artikelnr. 530 052)
HO1...H30 (1...30 m)

(Beachten Sie den Temperaturbereich des Kabels!)

Siehe ,Gangiges Zubehdor” fiir Kabel-Spezifikationen
@mm XX m PVC-Kabel (Artikelnr. 530 032)

RO1...R30 (1...30 m)

Siehe ,,Gangiges Zubehdr fiir Kabel-Spezifikationen

mm XX m FEP-Kabel (Artikelnr. 530 112)

T01...T30 (1...30 m)
Siehe ,,Gangiges Zubehdr fiir Kabel-Spezifikationen

|I| Standard

1121



Strom
Spannung

Position (1 oder 2 Magnete/Ausgénge)

Position und Geschwindigkeit ohne Messrichtung

(1 Magnet und 2 Ausgénge)

Geben Sie in Abschnitt [}l den max. Geschwindigkeitswert an
Position und Geschwindigkeit mit Messrichtung

(1 Magnet und 2 Ausgénge)

Geben Sie in Abschnitt [l den max. Geschwindigkeitswert an

E Position und umgekehrte Position (1 Magnet und 2 Ausgénge)

Position und Temperatur im Sensorelektronikgehduse
(1 Magnet und 2 Ausgénge)

m Differenzmessung (2 Magnete und 1 Ausgang)

G Joptionen ]
m Standard

E Erweiterter Ausgabebereich

“ Ausgabebereich

10 0...10 VDC oder 4...20 mA

10...0 VDC oder 20...4 mA

| 2 -10...+10 VDC oder 0...20 mA

3] +10...-10 VDC oder 20...0 mA

m 0...10 VDG fiir Position, -10...+10 VDG fiir Geschwindigkeit

n Max. Geschwindigkeitswert

(optional: Anwenden, wenn [[[" ,,Funktion® 2| oder [3]ist)
|:||:||:| Geschwindigkeit ohne und mit Messrichtung in m/s fiir
die Werte 0,01 bis 9,99 m/s (001...999)
Um bei der R-Serie V Analog die Geschwindigkeitsausgabe von
0,025 m/s oder 10 m/s zu erhalten, tragen Sie den Code (00E) fiir
0,025 m/s bzw. (AQ0) fiir 10,0 m/s in den Bestellschliissel ein.

HINWEIS

 Geben Sie die Magnetanzahl fiir Inre Anwendung an und bestellen
Sie die Magnete separat.

 Die Anzahl der Magnete ist von der Messldnge abhéngig.
Der minimale Abstand zwischen den Magneten (d.h. die
Vorderseite eines Magneten zur Vorderseite des néchsten)
betrdgt 75 mm.

* Nutzen Sie fiir die Differenzmessung/Multipositionsmessung
gleiche Magnete.

* Der Sensor ist ohne Sensorrohr. Fiihren Sie den flexiblen
Messstab immer in einem Stiitzrohr/Schutzrohr (z.B. druckfestes
Rohr HD/HL/HP oder HFP-Profil).

M (==
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3.5 Bestellschliissel fiir Temposonics® RFV

6 12

7 8 9 10 1
L L L qm] o] ||

noninin
B I

IE”E"E Flexibler Sensorstab

Basissensor (ohne Flansch & Sensorrohr)
@ Gewindeflansch M18x1,5-6g (ohne Sensorrohr)
| s | Gewindeflansch %'-16 UNF-3A (ohne Sensorrohr)

Aus Konformitétsgriinden entfallt Abschnitt n .

n Messlinge

(x| x| x| x][x | m]oo150...20000 mm

150... 1000 mm 50 mm
1000... 5000 mm 100 mm
5000...10000 mm 250 mm

10000...15000 mm 500 mm
15000...20000 mm 1000 mm

Neben den Standardmessldngen weitere Langen in 5 mm-Schritten

erhltlich.

n Magnetanzahl

IEHZ' 01...02 Position(en) (1...2 Magnet(en))

KN I
afoom

17 18 19 20

000

Ii
o igif Q1

optional

D |[ 3 | 4 | M12-Geratestecker (5 pol.)
D |[ 6 | 0 | M16-Geratestecker (6 pol.)

Em@ XX m PVC-Kabel (Artikelnr. 530 032)
E01...E30 (1...30 m)

Siehe ,Gangiges Zubehdor” fiir Kabel-Spezifikationen
@mm XX m FEP-Kabel (Artikelnr. 530 157)

G01...G30 (1...30 m)

Siehe ,Gangiges Zubehdr” fiir Kabel-Spezifikationen

L |/ x][ x| XX m PUR-Kabel (Artikelnr. 530 052)

L01...L30 (1...30 m)

(Beachten Sie den Temperaturbereich des Kabels!)

Siehe ,,Gangiges Zubehdr fiir Kabel-Spezifikationen
@m@ XX m Silikon-Kabel (Artikelnr. 530 176)

U01...U30 (1...30 m)

Siehe ,Gangiges Zubehdor” fiir Kabel-Spezifikationen

Em@ XX m PUR-Kabel (Artikelnr. 530 052)
HO1...H30 (1...30 m)

(Beachten Sie den Temperaturbereich des Kabels!)
Siehe ,Gangiges Zubehdor” fiir Kabel-Spezifikationen
@mm XX m PVC-Kabel (Artikelnr. 530 032)
R01...R30 (1...30 m)
Siehe ,,Gangiges Zubehdr fiir Kabel-Spezifikationen
T XX m FEP-Kabel (Artikelnr. 530 112)
IZIIZ‘ T01...T30 (1...30 m)
Siehe ,Gangiges Zubehdor® fiir Kabel-Spezifikationen

|I| Standard
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Strom
Spannung

Position (1 oder 2 Magnete/Ausgénge)

Position und Geschwindigkeit ohne Messrichtung

(1 Magnet und 2 Ausgénge)

Geben Sie in Abschnitt [}l den max. Geschwindigkeitswert an

Position und Geschwindigkeit mit Messrichtung
(1 Magnet und 2 Ausgénge)
Geben Sie in Abschnitt il den max. Geschwindigkeitswert an

|z| Position und umgekehrte Position (1 Magnet und 2 Ausgénge)

Position und Temperatur im Sensorelektronikgehduse
(1 Magnet und 2 Ausgénge)

|E| Differenzmessung (2 Magnete und 1 Ausgang)

Dlomonen

E Standard
E Erweiterter Ausgabebereich

“ Ausgabebereich

10 0...10 VDC oder 4...20 mA

| 110...0 VDC oder 20...4 mA

| 2| -10...+10 VDC oder 0...20 mA

|3 +10...-10 VDC oder 20...0 mA

m 0...10 VDG fiir Position, -10...+10 VDC fiir Geschwindigkeit

n Max. Geschwindigkeitswert

(optional: Anwenden, wenn [ ,,Funktion® 2| oder [3]ist)
|:||:||:| Geschwindigkeit ohne und mit Messrichtung in m/s fiir
die Werte 0,01 bis 9,99 m/s (001...999)
Um bei der R-Serie V Analog die Geschwindigkeitsausgabe von
0,025 m/s oder 10 m/s zu erhalten, tragen Sie den Code (00E) fir
0,025 m/s bzw. (AQ0) fiir 10,0 m/s in den Bestellschliissel ein.

~-E <=

HINWEIS

 Geben Sie die Magnetanzahl fiir Ihre Anwendung an und bestellen
Sie die Magnete separat.

¢ Die Anzahl der Magnete ist von der Messldnge abhéngig.
Der minimale Abstand zwischen den Magneten (d.h. die
Vorderseite eines Magneten zur Vorderseite des néchsten)
betragt 75 mm.

* Nutzen Sie fiir die Differenzmessung/Multipositionsmessung
gleiche Magnete.

» RFV-B/M/S sind ohne Sensorrohr. Fiihren Sie den flexiblen
Messstab immer in einem Stitzrohr/Schutzrohr (z.B. druckfestes
Rohr HD/HL/HP oder HFP-Profil).

1151



Temposonics®R-Serie V Analog
Betriebsanleitung

3.6 Bestellschliissel fiir Temposonics® RD5 (kompletter Sensor)

6 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 21 22 23 24 25 26 27 28

I3 3 5 o o
“ﬂﬂ-ﬂ—ﬂ“—ﬂﬂllﬂﬂ

aBuom [ [Messlange

E@E Abgesetzte Sensorelektronik | X || X || X || X || M | Flansch »S«: 0025...2540 mm
Flansch »C«, »D«, »M«, »T«: 0025...5080 mm

I BT [ standard Messlange (mm)  Bestelischritt

n
©
[
o

N\
N\
\

optional

|K| Kit (bestehend aus Sensorstab und Sensorelektronikgehéuse) 25... 500 mm 5mm
500... 750 mm 10 mm
o [Desgn 750...1000 mm 25 mm
@ Gewindeflansch M18x1,5-6g (SW 46) 1000...2500 mm 50 mm
IE Gewindeflansch %4'-16 UNF-3A (SW 46) 2500...5080 mm 100 mm
@ Gewindeflansch M18x1,5-6g (SW 25) Neben den Standardmesslangen weitere Langen in 5 mm-Schritten
| § | Steckflansch @ 26,9 mm f6 erhattlich.

Gewindeflansch %'-16 UNF-3A (SW 25) —
n Montageblock am Sensorelektronikgehduse

Klassischer Montageblock mit Bodenanschluss und flachem
n Kabel am Sensorstab Gegenstecker (nur fiir Stecker »E« am Sensorstab)
mmmmm \F/EPf-“KabeI (5?07'"3_00020@ Kompakter Montageblock mit Bodenanschluss und flachem
erflighare Langen*: 0020, 0030, 0080, 0300, Gegenstecker (nur fiir Stecker »E« am Sensorstab)

1 1 2
g?JOROKa%(;?(Oggg océ(:r1 50:n2)cm Kompakter Montageblock mit seitlichem M12-Gegenstecker
KX x ] x ] x ] (nur fiir Stecker »G« und »W« am Sensorstab)

Verfiighare Ldngen*: 0020, 0030 oder 0080 cm e —
. assischer Montageblock mit seitlichem M16-Gegenstecker
(W[ x || x || x | x | Einzeladern (0007...0050 cm) (nur fiir Stecker »S« am Sensorstab)

Verflighare Langen: 0007, 0010, 0015, 0020,
0030, 0040 oder 0050 cm “ Magnetanzahi
*Historische Langen: -

0007 cm 0023 cm 0040em 0115 o |0/ x01...02 Position(en) (1...2 Magnet(e))

0010cm 0025cm 0060 cm

0017cm 0035cm 0100 cm

Neben den Standardlangen weitere Langen in 1 cm-Schritten
erhdltlich.

n Stecker am Sensorstab

|E| Flachstecker (maximale Kabellange am Sensorstab: 50 cm)
| G| M12-Stecker (nur fiir Kabeltyp »J» und »K« am Sensorstab)
|E| M16-Stecker (nur fiir Kabeltyp »J» und »K« am Sensorstab)

@ Vierkant-Flanschstecker M12 (nur fiir Kabeltyp »W«)
(erforderliches Verbindungskabel RD5-C separat bestellen)
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Stecker

D[ 3| 4 |M12-Geratestecker (5 pol.)
D | 6 | 0 M16-Geratestecker (6 pol.)
Gewinkelter Kabelabgang

Emm XX m PVC-Kabel (Artikelnr. 530 032)
E01...E30 (1...30 m)

Siehe ,Gangiges Zubehor” fiir Kabel-Spezifikationen

@mm XX m FEP-Kabel (Artikelnr. 530 157)
G01...G30 (1...30 m)

Siehe ,Gangiges Zubehor” fiir Kabel-Spezifikationen

m@ XX m PUR-Kabel (Artikelnr. 530 052)
1

LO01...L30 (1...30 m)
(Beachten Sie den Temperaturbereich des Kabels!)
Siehe ,,Gangiges Zubehdr fiir Kabel-Spezifikationen

@mm XX m Silikon-Kabel (Artikelnr. 530 176)
U01...U30 (1...30 m)

Siehe ,Gangiges Zubehor” fiir Kabel-Spezifikationen
Gerader Kabelabgang

EEE XX m PUR-Kabel (Artikelnr. 530 052)
HO1...H30 (1...30 m)

(Beachten Sie den Temperaturbereich des Kabels!)
Siehe ,Gangiges Zubehor” fiir Kabel-Spezifikationen

@m@ XX m PVC-Kabel (Artikelnr. 530 032)
RO1...R30 (1...30 m)

Siehe ,,Gangiges Zubehdr fiir Kabel-Spezifikationen

m@ XX m FEP-Kabel (Artikelnr. 530 112)

T01...T30 (1...30 m)
Siehe ,,Gangiges Zubehdr* fiir Kabel-Spezifikationen

i [systm
|I| Standard

Kk [Ausgang
II' Strom
|I| Spannung

|I| Position (1 oder 2 Magnete/Ausgénge)

Position und Geschwindigkeit ohne Messrichtung

(1 Magnet und 2 Ausgénge)

Geben Sie in Abschnitt [l den max. Geschwindigkeitswert an

Position und Geschwindigkeit mit Messrichtung

(1 Magnet und 2 Ausgénge)

Geben Sie in Abschnitt I den max. Geschwindigkeitswert an
E Position und umgekehrte Position (1 Magnet und 2 Ausgénge)

Position und Temperatur im Sensorelektronikgehduse
(1 Magnet und 2 Ausgénge)

@ Differenzmessung (2 Magnete und 1 Ausgang)

Temposonics®R-Serie V Analog
Betriebsanleitung

Standard
Erweiterter Ausgabebereich

Ausgabebereich

0...10 VDC oder 4...20 mA

10...0 VDC oder 20...4 mA

-10...+10 VDC oder 0...20 mA

+10...-10 VDC oder 20...0 mA

0...10 VDC fiir Position, -10...+10 VDC fiir Geschwindigkeit

Max. Geschwindigkeitswert

(optional: Anwenden, wenn I ,,Funktion“ 2] oder 3] ist)
|:||:||:| Geschwindigkeit ohne und mit Messrichtung in m/s fiir
die Werte 0,01 bis 9,99 m/s (001...999)

Um bei der R-Serie V Analog die Geschwindigkeitsausgabe von
0,025 m/s oder 10 m/s zu erhalten, tragen Sie den Code (00E) fir
0,025 m/s bzw. (A0O) fiir 10,0 m/s in den Bestellschliissel ein.

HINWEIS

¢ Geben Sie die Magnetanzahl fiir Ihre Anwendung an und bestellen
Sie die Magnete separat.

¢ Die Anzahl der Magnete ist von der Messldange abhédngig. Der
minimale Abstand zwischen den Magneten (d.h. die Vorderseite
eines Magneten zur Vorderseite des ndchsten) betrdgt 75 mm

* Nutzen Sie fiir die Differenzmessung/Multipositionsmessung
gleiche Magnete.

B [<l«[~[-]-’ [=[-]E
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3.7 Bestellschliissel fiir Temposonics® RDV

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 112 13 14 15 16 17 18 22 23
R v LT T mf fofl [[ ] IEDDDDIII
2 Qofc@ ¢ B c QB  QoRrQiNifcQ I

optional

alBuom W ifmsohussn |

IE"E"I' Abgesetzte Sensorelektronik ,,Classic* Stecker
D || 3 || 4 | M12-Gerdtestecker (5 pol.)

D CETRE [0 6 | o] Mt6-Geratestecker (5 pol)

| © | Gewindeflansch M18x1,5-6g (SW 46) o T CT e iy
| D | Gewindeflansch %'-16 UNF-3A (SW 46) 'E [ X | X | XX m PVC-Kabel (Artkeln. 530 032)
| M| Gewindeflansch M18x1,5-6g (SW 24) E01...E30 (1...30 m)

Siehe ,,Ganglges Zubehor* fiir Kabel-Spezifikationen

s Steckflansch 0 26,9 mm 16 [ [ X X XX m FEP-Kabel (Artkelnr. 530 157)
Gewindeflansch %"-16 UNF-3A (SW 23) GO1...630 (1...30 m)

Siehe ,,Ganglges Zubehor* fiir Kabel-Spezifikationen

| ¢ | Mechanische Optionen L ][ % ][ x| XX m PUR-Kabel (Artikelnr. 530 052)

aLQn : 5 LO01...L30 (1...30 m)
Fiir Seitenanschluss am Sensorelektronikgehduse (Beachten S|e o e el g Katzels)

RO1...R30 (1...30 m)

Siehe ,Gangiges Zubehor fiir Kabel-Spezifikationen
[x][x [ x| x ][ m] Fiansch »S<: 0025...2540 mm [T ][ x| x| XX m FEP-Kabel (Artikelnr. 530 112)

UK, YUK, » «.o» |« T01 T30 30 )
Asun G 0 el » P9, SURD i) Siehe ,,Gang|ges Zubehor* fiir Kabel-Spezifikationen

_A | PUR-Kabel mit M16-Geratestecker, 250 mm Lange Siehe ,Gangiges Zubehdr” fiir Kabel-Spezifikationen
B | PUR-Kabel mit M16-Gerétestecker, 400 mm Lénge [u | x| x| XX m Silikon-Kabel (Artikelnr. 530 176)
¢ | PUR- M B-Gerd - U01...U30 (1...30 m)
IR PR e - BBt 1 (U i L Siehe ,,Ganglges Zubehor* fiir Kabel-Spezifikationen
Fiir Bodenanschluss am Sensorelektronikgehduse Gerader Kabelabgang
@ Leitungen mit Flachstecker, 65 mm Lénge IE"Z"Z' XX m PUR-Kabel (Artikelnr. 530 052)
4 | Leitungen mit Flachstecker, 170 mm Lénge HO1...H30 (1...30 m)
(& |1 a; : z (Beachten Sie den Temperaturbereich des Kabels!)
5 | Leitungen mit Flachstecker, 230 mm Lange Siehe ,Gangiges Zubehdr* firr Kabel-Spezifikationen
| 6 | Leitungen mit Flachstecker, 350 mm Lange IE"Z"Z' XX m PVC-Kabel (Artikelnr. 530 032)

Standard Messldnge (mm) Bestellschritte
2. 500mm A
500... 750 mm 10 mm |I| Standard
750...1000 mm 25 mm
1000...2500 mm 50 mm
2500...5080 mm 100 mm
Neben den Standardmessldngen weitere Langen in 5 mm-Schritten
erhaltlich.

n Magnetanzahl

@IZ‘ 01...02 Position(en) (1...2 Magnet(en))
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Strom
Spannung

Position (1 oder 2 Magnete/Ausgénge)

Position und Geschwindigkeit ohne Messrichtung

(1 Magnet und 2 Ausgénge)

Geben Sie in Abschnitt [}l den max. Geschwindigkeitswert an
Position und Geschwindigkeit mit Messrichtung

(1 Magnet und 2 Ausgénge)

Geben Sie in Abschnitt [}l den max. Geschwindigkeitswert an

|Z| Position und umgekehrte Position (1 Magnet und 2 Ausgénge)

Position und Temperatur im Sensorelektronikgehduse
(1 Magnet und 2 Ausgénge)

Differenzmessung (2 Magnete und 1 Ausgang)

G foptionen ]
m Standard

E Erweiterter Ausgabebereich

“ Ausgabebereich

100...10 VDC oder 4...20 mA

[ 110...0 VDC oder 20...4 mA

| 2 -10...+410 VDC oder 0...20 mA

|3 +10...-10 VDC oder 20...0 mA

| V] 0...10 VDC fiir Position, ~10...+10 VDC fiir Geschwindigkeit

n Max. Geschwindigkeitswert

(optional: Anwenden, wenn [[[' ,,Funktion® 2] oder 3]ist)
|:||:||:| Geschwindigkeit ohne und mit Messrichtung in m/s fiir
die Werte 0,01 bis 9,99 m/s (001...999)
Um bei der R-Serie V Analog die Geschwindigkeitsausgabe von
0,025 m/s oder 10 m/s zu erhalten, tragen Sie den Code (00E) fir
0,025 m/s bzw. (A0O) fiir 10,0 m/s in den Bestellschlissel ein.

- [<[=E

HINWEIS

¢ Geben Sie die Magnetanzahl fiir Ihre Anwendung an und bestellen
Sie die Magnete separat.

* Die Anzahl der Magnete ist von der Messldnge abhéngig.
Der minimale Abstand zwischen den Magneten (d.h. die
Vorderseite eines Magneten zur Vorderseite des nachsten)
betragt 75 mm.

¢ Nutzen Sie fiir die Differenzmessung/Multipositionsmessung
gleiche Magnete.
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3.8 Typenschild RD5 (verbesserter Sensor mit abgesetzter Elektronik):

Bestellschliissel |- RH5MA0250M01D601A100

Analog-Ausgang |-4...20 mA
Seriennummer & —— S/N: 70008887 01AUG2022

D der Produkti
s derroduton MRV AR M

ce '

- UK
(:Nus (of =]

Abb. 1: Beispiel eines Typenschilds eines R-Serie V. RH5-Sensors mit Analog-Ausgang

3.9 Zulassungen

¢ CE-Konformitét
¢ UKCA-Konformitat
e UL-Zertifizierung

3.10 Lieferumfang

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

RH5 (Stabsensor):

» RH5-B: Basissensor (ohne Flansch & Sensorrohr),
3 x Innensechskantschrauben M4x59

¢ RH5-J/M/S/T: Sensor, 0-Ring

RM5 (Sensor im Schutzgehause):

* RMb5-B: Basissensor (ohne Flansch & Sensorrohr),
3 x Innensechskantschrauben M4x59

¢ RM5-M/S: Sensor, 0-Ring

RF5 (verbesserter flexibler Stabsensor):
* RF5-B: Basissensor (ohne Flansch & Sensorrohr),
3 x Innensechskantschrauben M4x59

RFV (flexibler Stabsensor):
* RFV-B: Basissensor (ohne Flansch & Sensorrohr),
3 x Innensechskantschrauben M4x59
* RFV-M/S: Sensor (mit Flansch & ohne Sensorrohr), 0-Ring
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RD5-K-C/D/M/T: Sensor, 0-Ring

RD5-K-S: Sensor, 0-Ring, Stiitzring
RD5-R-C/D/M/T: Sensor, 0-Ring (siehe Seite 49)
RD5-R-S: Sensor, 0-Ring, Stiitzring (siehe Seite 49)
RD5-E: Wie bestellt (siehe Seite 52)

RDV (Sensor mit abgesetzter Elektronik):

RDV-G/D/M/T: Sensor, 0-Ring
RDV-S: Sensor, 0-Ring, Stiitzring
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4. Gerdtebeschreibung

4.1 Funktionsweise und Systemaufbau

. Positionsmagnet (Magnetfeld)
Produktbezeichnung

* Positionssensor Temposonics® R-Serie V Magnetostriktives Messelement

(Wellenleiter)

Bauform

» Temposonics® R-Serie V RP5 (Profilsensor)

¢ Temposonics® R-Serie V RH5 (Stabsensor)

* Temposonics® R-Serie V RM5 (Sensor im Schutzgehéuse) QJ

» Temposonics® R-Serie V RF5 (verbesserter flexibler Stabsensor)

» Temposonics® R-Serie V RFV (flexibler Stabsensor) r

¢ Temposonics® R-Serie V RD5 (verbesserter Sensor mit abgesetzter _ (5)
Elektronik) Torsions-Impulswandler

» Temposonics® R-Serie V RDV (Sensor mit abgesetzter Elektronik)
Messzyklus

Messldnge o
¢ Temposonics® R-Serie V RP5: 25... 6350 mm

» Temposonics® R-Serie V RH5: 25... 7620 mm (2]

* Temposonics® R-Serie V RM5: 25... 7615 mm —

* Temposonics® R-Serie V RF5: 150...20.000 mm @ Der Torsionsimpuls breitet sich aus
¢ Temposonics® R-Serie V RFV: 150...20.000 mm (4]

¢ Temposonics® R-Serie V. RD5: 25... 5080 mm
¢ Temposonics® R-Serie V RDV: 25... 5080 mm

Ein Stromimpuls erzeugt ein Magnetfeld

Die Interaktion mit dem Magnetfeld des
Positionsmagneten generiert einen Torsionsimpuls

Der Wandler erfasst die akustische Welle

@ Die Position wird anhand der Laufzeit ermittelt

Ausgangssignal Abb. 2: Laufzeit-basiertes magnetostriktives Positionsmessprinzip
* Analog

Modularer Aufbau der Mechanik und Elektronik
Anwendungshbereich  Das Sensorprofil oder der Sensorstab schiitzen den innenliegenden
Temposonics® Positionssensoren dienen dem Erfassen und Umfor- Wellenleiter.
men der MessgroBe Lange (Position) im automatisierten, industriellen ¢ Das Sensorelektronikgehduse, ein stabiles Aluminiumgehduse, ent-
Anlagen- und Maschinenbau. hélt die komplette elektronische Schnittstelle mit aktiver Signalauf-

bereitung.

Funktionsweise und Systemaufbau » Der externe Positionsmagnet ist ein Dauermagnet. Befestigt am be-
Die absoluten, linearen Positionssensoren von Temposonics basieren wegten Maschinenteil, fahrt er iiber das Sensorprofil oder den Sen-
auf der firmeneigenen proprietdren, magnetostriktiven Temposonics® sorstab und 16st durch die Profil-/Stabwand die Messung aus.
Technologie und erfassen Positionen zuverldssig und prazise. ¢ Der Sensor kann direkt an eine Steuerung angeschlossen werden.
Jeder der robusten Temposonics® Positionssensoren besteht aus ei- Seine Elektronik erzeugt einen streng positions-proportionalen Sig-
nem ferromagnetischen Wellenleiter, einem Positionsmagneten, einem nalausgang zwischen der Start- und Endposition.

Torsions-Impulswandler und einer Sensorelektronik zur Signalaufbe-
reitung. Der Magnet, der am bewegten Maschinenteil befestigt ist, er-
zeugt an seiner jeweiligen Position ein Magnetfeld auf dem Wellen-
leiter. Zur Positionsbestimmung wird ein kurzer Stromimpuls in den
Wellenleiter geleitet, welcher ein radiales Magnetfeld erzeugt. Die kurz-
zeitige Interaktion beider Magnetfelder 16st einen Torsionsimpuls aus,
der den Wellenleiter entlanglduft. Wenn die Ultraschallwelle den An-
fang des Wellenleiters erreicht, wird sie in ein elektrisches Signal um-
gewandelt. Die Geschwindigkeit, mit der sich die Welle ausbreitet, ist
bekannt. Daher l4sst sich anhand der Zeit, die zwischen dem Auslosen
des Stromimpulses und dem Empfang des Riicksignals vergeht, eine
exakte, lineare Positionsmessung durchfiihren. So entsteht ein zuver-
lassiges Positionsmesssystem mit hoher Genauigkeit und Wiederhol-
barkeit.
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4.2 Einbau und Design Temposonics® RP5

RP5-M, Beispiel: Anschlussart D60 (Steckerabgang)

115

Sensorelektronikgehduse Nullzone Messléange Totzone
48 11,7 58 5 28 25...6350 66/71*
° T
2.B. fiir M5 I
Schrauben L ]
(=]
o I T ! N
k) [[ T ! { [ i
35,6
053 “ \Verstellbare 14,6
50
Montageklammer
68 * Messlange > 5000 mm

RP5-G/S, Beispiel: Anschlussart D34 (Steckerabgang)

Sensorelektronikgehduse Nullzone
58 5. 28

RP5-M, Beispiel: Anschlussart EXX/GXX/LXX/UXX (gewinkelter Kabelabgang)

Messléange
25...6350

Sensorelektronikgehduse Nullzone Messlange Totzone
48 13 58 5 28 25...6350 66/71*
©
z.B. fiir M5 ag 1|
Schrauben L ]
‘ = = T - 1
S @I | | !
35,6 o~
@53 5 12 \Verstellbare 14,6
Startposition Montageklammer
68 * Messldnge > 5000 mm

Totzone
66/71*

Alle MaBe in mm

(=]
° T : N
I
\Verstellbare 14,6
Montageklammer
* Messldnge > 5000 mm
RP5-M, Beispiel: Anschlussart HXX/RXX/TXX (gerader Kabelabgang)
Sensorelektronikgehduse Nullzone Messlange Totzone
25 58 5. 28 25...6350 66/71*
2.B. fiir M5 I
Schrauben {
==}
‘ ° I T I N
=l @ | |
053 \Verstellbare 14,6
Montageklammer

* Messldnge > 5000 mm

Abb. 3: Temposonics® RP5 mit U-Magnet/Magnetschlitten
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Einbau RP5

Der Profilsensor kann in beliebiger Lage betrieben werden. In der Re-
gel wird der Sensor fest installiert und der positionsgebende Magnet
am bewegten Maschinenteil befestigt. So kann er (iber das Sensorpro-
fil fahren. Der Sensor wird auf einer geraden Flache der Maschine mit
den Montageklammern (Abb. 4) angebaut. Diese werden in ldngenab-
hangiger Anzahl mitgeliefert und sind gleichmaBig auf dem Profil zu
verteilen. Fiir die Befestigung nutzen Sie M5x20 (DIN 6912) Schrau-
ben, die mit einem Anzugsmoment von 5 Nm angezogen werden.

Anzugsmoment: 5 Nm

—

[

f95 [ {

L‘J_L_L‘J\ Loch-@ 5,3 14,6

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

Alle Male in mm

Temposonics®R-Serie V Analog
Betriebsanleitung

Alternativ:

Bei engen Einbauverhéltnissen kann der Profilsensor auch iber die
T-Nut-Schiene im Profilboden mit einer Zapfenmutter oder einem Nu-
tenstein M5 (Artikelnr. 401 602) montiert werden (Abb. 5).

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

Achten Sie auf einen sorgféltigen axialparallelen Anbau des Sensors,
da sonst Magnet oder Sensor beschddigt werden kénnen.
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4.3 Einbau und Design Temposonics® RH5

RH5-M/S-A/F/N — RH5 mit Gewindeflansch M18x1,5-6g oder 34"-16 UNF-3A, Beispiel: Anschlussart D60 (Steckerabgang)

Sensorelektronikgehduse Nullzone Messldnge Totzone

1nz 68 51 ‘ 25...7620 63,5/66*
[( o
H 12
=
° ﬁ (]

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

Gewindeflansch |a b * Messlange > 5000 mm
»M« SW 46 53
»8« SW 44,5 (1,75") |51,3

Sensorelektronikgehéduse Nullzone Messlédnge Totzone
115 65,5 51 ) 25...7620 63,5/66*

2,5

0,13

o

Gewindeflansch »T«: %'-16 UNF-3A
* Messldnge > 5000 mm

0254

25

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

2,5

@10+0,13

Gewindeflansch »T«: 3%'-16 UNF-3A

* Messldnge > 5000 mm

3254

25

Mechanische Option »B«: Gleitbuchse 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 ®
25 + — §
1 b N ” =
< q
g10 3|22 | 15 V
3,5 6
* Messldnge > 5000 mm
* Messlange > 5000 mm

Alle Male in 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 Stab, Beispiel: Anschlussart D34 (Steckerabgang)

Sensorelektronikgehause Nullzone Messlénge Totzone
13 68 51 ‘ 25...5900 73,6
( i
o
[ 11 b |2
N
© = =
25 Gewindeflansch »J«: M22x1,5-6g

RH5-B-A/F/V - RH5 Basissensor (nur fiir den Austausch), Beispiel: Anschlussart D60 (Steckerabgang)

Sensorelektronikgehduse Nullzone Messlénge Totzone
17 58 61 25...7620 52/54/57**
D
L3
\ ** Messldnge 25...1575: 52 Totzone

Messldnge 1576...5000: 54 Totzone
Messlédnge 5001...7620: 57 Totzone

Alle MaBe in mm

Abb. 7: Temposonics® RH5 mit Ringmagnet, Teil 2

Einbau RH5 mit Gewindeflansch ¢ Der druckfeste Sensorstab ist in der aufgebohrten Kolbenstange in-
Fixieren Sie den Sensorstab {iber den Gewindeflansch M18x1,5-6g, stalliert.

M22x1,5-6g oder %"-16 UNF-3A. Beachten Sie das Anzugsmoment in ¢ Der Basissensor ist mit drei Schrauben am Sensorstab befestigt
Abb. 8. Olen Sie das Gewinde vor dem Festziehen leicht ein. und lasst sich im Servicefall leicht austauschen. Der Hydraulikkreis-

lauf bleibt geschlossen. Mehr Informationen finden Sie im Kapitel
,4.10.1 Austausch des Basissensors beim Modell RH5/RFV/RF5¢

Anzugsmoment: .

RH5-J: 125 Nm auf Seite 67.

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

Der Sensorstab mit Flansch verbleibt
im Servicefall im Zylinder

Abb. 8: Einbaubeispiel fiir Gewindeflansch

Einbau von Stabsensor in Fluidzylinder

Die Stabform wurde fiir die direkte Hubmessung innerhalb eines Fluid-
zylinders entwickelt. Schrauben Sie den Sensor direkt iiber den Gewin-
deflansch ein oder befestigen Sie ihn mit einer Mutter.

 Der auf dem Kolbenboden montierte Positionsmagnet fahrt bertih-

Positionsmagnet

Basissensor
Das Sensorelektronikgehduse mit

rungslos iber den Sensorstab und markiert unabhdngig von der ver- Sensorelement kann ausgetauscht werden
wendeten Hydraulikfliissigkeit durch die Wand des Sensorrohrs hin-
durch den Messpunkt. Abb. 9: Sensor im Zylinder
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Hydraulikabdichtung
Es gibt zwei Mdglichkeiten die Flanschanlageflache abzudichten
(Abb. 10):
1. Abdichtung tber einen O-Ring (z.B. 22,4 x 2,65 mm,
25,07 x 2,62 mm) in der Zylinderbodennut.
2. Abdichtung iiber 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 (M18x1,5-69):
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)

Fiihren Sie das Einschraubloch fiir Gewindeflansche M18x1,5-6g und
M22x1,5-6g in Anlehnung an IS0 6149-1 aus (Abb. 11). Siehe
ISO 6149-1 fiir weitere Informationen.

1) 2.4) 2.b)

Dichtleiste

Abdichtung tiber 0-Ring
in Zylinderbodennut

Abdichtung iiber 0-Ring
in Gewindeauslaufrille

Abdichtung iiber 0-Ring
in Gewindeauslaufrille

Abb. 10: Méglichkeiten der Abdichtung fiir Standard Gewindeflansche (RH5-J/M/S)
1.+ 2.a. und fiir Gewindeflansche mit Dichtleiste (RH5-T) 2.b.

Legen Sie die Flanschanlageflache vollstandig an der Zylinderauf-
nahmefldche auf.

Der Zylinderhersteller bestimmt die Druckdichtung (Kupferdichtung,
0-Ring, usw.).

Der Positionsmagnet darf nicht auf dem Messstab schleifen.

Die Kolbenstangenbohrung

(RH5-M/S/T-A/F/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 vom Druck und der Kolbengeschwindigkeit ab.

Halten Sie die Angaben zum Betriebsdruck ein.

Schiitzen Sie den Sensorstab konstruktiv durch geeignete MaBnah-
men vor VerschleiB.
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Hinweis fiir metrische Gewindeflansche

Gewinde d, d d d;
(d,xP) +0,1
0

2 3 4

+1°

RH5-M-A/F/M/N

M18x1,5 55 213 245 198 15°

RH5-M-B

M18x1,5 55 216 245 198 15°

RH5-J-AN

M22x1,5 5 =216 275 238 15°

o,

@d, (Priifbereich)

@d,(Richtwert)
Gewinde (d, x P)

—Dieses MaB gilt nur, wenn der
Gewindekernbohrer nicht den
ganzen Materialblock durchdringt

Flankendurchmesser

Alle MaBe in mm

Abb. 11: Hinweis fiir metrischen Gewindeflansch M18x 1,5-69/M22x1,5-6g in Anlehnung
an DIN IS0 6149-1



4.4 Einbau und Design Temposonics® RM5
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RM5-M/S — RM5 mit Gewindeflansch M18x1,5-6g oder 34"-16 UNF-3A, Beispiel: Anschlussart HXX/RXX/TXX (Kabelabgang)

Kabellédnge Sensorelektronikgehduse Nullzone  Messlénge Totzone
52 1...30m 25 170 51 25...7615 63,5/66*
25
o
| S
< ) +
] ; =}
| ©
£ Gewindeflansch »M«: M18x1,5-6g

Alle MaBe in mm

Gewindeflansch »S«: 34™16 UNF-3A

* Messldnge > 5000 mm

Abb. 12: Temposonics® RM5 mit Ringmagnet

Einbau RM5 mit Gewindeflansch

Fixieren Sie den Sensorstab iiber den Gewindeflansch M18x1,5-6g
oder %'-16 UNF-3A. Beachten Sie das Anzugsmoment in Abb. 13.
Olen Sie das Gewinde vor dem Festziehen leicht ein.

Anzugsmoment:

RM5-M: 65 Nm
RMS5-S: 50 Nm

Abb. 13: Einbaubeispiel fiir Gewindeflansch

Einbau von Stabsensor in Fluidzylinder

Die Stabform wurde fiir die direkte Hubmessung innerhalb eines Fluid-

zylinders entwickelt. Schrauben Sie den Sensor direkt iiber den Gewin-

deflansch ein oder befestigen Sie ihn mit einer Mutter.

 Der auf dem Kolbenboden montierte Positionsmagnet féhrt bertih-
rungslos iber den Sensorstab und markiert unabhangig von der
verwendeten Hydraulikfliissigkeit durch die Wand des Sensorrohrs
hindurch den Messpunkt.

 Der druckfeste Sensorstab ist in der aufgebohrten Kolbenstange in-
stalliert.

* Der Basissensor innerhalb des RM5 ist mit drei Schrauben am
Schutzgehduse befestigt und Idsst sich im Servicefall leicht austau-
schen. Der Hydraulikkreislauf bleibt geschlossen. Mehr Informatio-
nen finden Sie im Kapitel ,4.10.2 Austausch des Basissensors beim
Modell RM5“ auf Seite 68.

Das RM5-Gehéuse verbleibt
im Servicefall im Zylinder

Positionsmagnet

\

RM5 mit Basissensor
Der Basissensor im RM5
kann ausgetauscht werden

Abb. 14: RM5-Sensor im Zylinder

Hydraulikabdichtung
Es gibt zwei Mdglichkeiten die Flanschanlageflache abzudichten
(Abb. 15):
1. Abdichtung liber einen 0-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.
Fir Gewindeflansch (%4"-16 UNF-3A):
0-Ring 16,4 x 2,2 mm (Artikelnr. 560 315)
Fir Gewindeflansch (M18x1,5-69):
0-Ring 15,3 x 2,2 mm (Artikelnr. 401 133)

Fiihren Sie das Einschraubloch fiir Gewindeflansch M18x1,5-6g in An-
lehnung an 1SO 6149-1 aus (Abb. 16). Siehe ISO 6149-1 fiir weitere
Informationen.
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Abdichtung tber 0-Ring Abdichtung tber 0-Ring
in Zylinderbodennut in Gewindeauslaufrille

Abb. 15: Mdglichkeiten der Abdichtung

¢ Legen Sie die Flanschanlagefldche vollstindig an der Zylinderauf-
nahmeflache auf.

* Der Zylinderhersteller bestimmt die Druckdichtung (Kupferdichtung,
0-Ring 0.4.).

¢ Der Positionsmagnet darf nicht auf dem Messstab schleifen.

¢ Die Kolbenstangenbohrung
(RM5-M/S mit @ 10 mm Stab: > @ 13 mm)
hangt vom Druck und der Kolbengeschwindigkeit ab.

 Halten Sie die Angaben zum Betriebsdruck ein.

¢ Schitzen Sie den Sensorstab konstruktiv durch geeignete MaBnah-
men vor VerschleiB.

Hinweis fiir metrische Gewindeflansche

Gewinde d, d d d L L L L Z
(dxP) 0,1 404 £1°
0 0
RM5-M
M18x1,5 55 >13 245 198 24 285 2 26 15°
- ad, ad,
-\ . )
@ @d,(Priifbereich)
A > Ra 3,2 all J 4
NN ) /Ra32 ‘E¥ ——
EOJVI 5 / ‘ /T
o %V; |
(S o*/
S 3 ‘
2 @d(Richtwert)
}Z Gewinde (d, x P)
— Dieses MaB gilt nur, wenn der
Flankendurchmesser ~ Gewindekernbohrer nicht den
ganzen Materialblock durchdringt
Alle MaBBe in mm

Abb. 16: Hinweis fiir metrischen Gewindeflansch M18x1,5-6g in Anlehnung an
DIN ISO 6149-1
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4.5 Einbau und Design Temposonics® RF5
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RF5-B — RF5 Basissensor (ohne Flansch & Sensorrohr), Beispiel: Anschlussart: D60 (Steckerabgang)

Alle Mal3e in mm

K
i<

Nullzone Messlédnge Totzone
58 61 150...20.000 siehe Tabelle
1
©
G S
Nicht
flexibel ohne Sensorrohr
30
Messldnge Toleranz der Gesamtldnge | Totzone
Bis 7620 mm +5mm 94 mm
Bis 10.000 mm +10 mm 100 mm
Bis 15.000 mm +15 mm 120 mm
Bis 20.000 mm +20 mm 140 mm

Hinweis: Die Toleranz der Gesamtlédnge hat keinen Einfluss auf die Messlénge.

RF5-B — RF5 Basissensor (ohne Flansch & Sensorrohr), Beispiel: Anschlussart D34 (Steckerabgang)

Nullzone Messlange Totzone
58 61 150...20.000 siehe Tabelle
o~
11 [
'3
chH \ =
Nicht
flexibel ohne Sensorrohr
30
Messldnge Toleranz der Gesamtldnge | Totzone
Bis 7620 mm +5mm 94 mm
Bis 10.000 mm +10 mm 100 mm
Bis 15.000 mm +15 mm 120 mm
Bis 20.000 mm +20 mm 140 mm

Hinweis: Die Toleranz der Gesamtlédnge hat keinen Einfluss auf die Messlénge.

Abb. 17: Temposonics’ RF5 Basissensor, Teil 1
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RF5-B — RF5 Basissensor (ohne Flansch & Sensorrohr), Beispiel: Anschlussart EXX/GXX/LXX/UXX (gewinkelter Kabelabgang)

Alle MaBe in mm

58

Nullzone
61

Messldnge
150...20.000

Totzone
siehe Tabelle

Nicht

58

flexibel

\ ohne Sensorrohr

+

===

06,402

Messlange Toleranz der Gesamtldnge | Totzone
Bis 7620 mm +5mm 94 mm
Bis 10.000 mm +10 mm 100 mm
Bis 15.000 mm +15 mm 120 mm
Bis 20.000 mm +20 mm 140 mm

Hinweis: Die Toleranz der Gesamtldnge hat keinen Einfluss auf die Messlédnge.

Nullzone
61

Messldnge
150...20.000

RF5-B - RF5 Basissensor (ohne Flansch & Sensorrohr), Beispiel: Anschlussart HXX/RXX/TXX (gerader Kabelabhgang)

Totzone
siehe Tabelle

Nicht

flexibel

30

\— ohne Sensorrohr

Messlange Toleranz der Gesamtlange | Totzone
Bis 7620 mm £5mm 94 mm
Bis 10.000 mm +10 mm 100 mm
Bis 15.000 mm +15 mm 120 mm
Bis 20.000 mm £20 mm 140 mm

Hinweis: Die Toleranz der Gesamtldnge hat keinen Einfluss auf die Messlénge.

Abb. 18: Temposonics® RF5 Basissensor, Teil 2
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Einbau RF5
Beachten Sie bei der Installation und Handhabung des RF5-Sensors
Folgendes:

1. Fiihren Sie den flexiblen Messstab immer in einem Stiitzrohr/
Schutzrohr (z.B. Sensorrohr HD/HL/HP oder HFP-Profil). Das
Stiitzrohr muss aus unmagnetischem Material bestehen und ei-
nen Innendurchmesser von mindestens 9,4 mm haben (Abb. 19).
Es kann gerade oder gebogen sein.

2. Unterschreiten Sie niemals den minimalen Biegeradius von
100 mm.

3. Halten Sie bei der Montage/Demontage des Sensors einen Min-
destabstand von 150 mm zu einer rdumlichen Begrenzung ein.
Der empfohlene Abstand betrdgt 200 mm (Abb. 20).

4. Beachten Sie den nicht flexiblen Bereich des Sensorstabs von
30 mm ab dem Sensorelektronikgehduse (fiir RF5-B).

HINWEIS

Biegeradien < 100 mm bei der Handhabung, Installation oder beim
Betrieb fiihren zu einer Beschddigung des flexiblen Messstabs und
somit zu einer Beeintrdchtigung der Funktion des Sensors.

Linearmessung

—Positionsmagnet

t=——— f
/

Unmégnetisches Stitzrohr, Innen-@ 9,4

Abb. 19: Sensor mit Stiitzrohr/Schutzrohr bei einer Linearmessung

200 empfohlen
>150

Positionsmagnet

Bauseitiges Stitzrohr, z.B.
HD/HL/HP

Innen-@ > 9,4 mm,
unmagnetisch

“c
I
|
|
|
|
i
|
1
-

Abb. 20: Absténde fiir die Montage und Handhabung
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Montage eines RF5-Sensors
Es gibt drei Mdglichkeiten, den RF5-Sensor zu montieren:
1. Einbau der Basiseinheit RF5-B in ein kundenseitiges Stiitzrohr
2. Einbau der Basiseinheit RF5-B in ein Sensorrohr HD/HL/HP oder
HFP-Profil
3. Einbau der Basiseinheit RF5-B mit Gewindeflansch
M18x1,5-6g oder Gewindeflansch %"-16 UNF-3A

Diese Mdglichkeiten des Einbaus werden im Folgenden beschrieben.

1. Einbau der Basiseinheit RF5-B in ein kundenseitiges Stiitzrohr
1. Fiihren Sie den flexiblen Messstab in einem Stiitzrohr.
2.Fassen Sie den flexiblen Messstab beim Einschieben nah am

Flansch und fiihren Sie ihn langsam in das Stiitzrohr ein
(Abb. 21). So kann Luft aus dem Stiitzrohr entweichen.

| J
<

Abb. 21: Flexiblen Messstab beim Einschieben nah am Flansch fassen

3. Montieren Sie das Sensorelektronikgehause (iber die drei In-
nensechskantschrauben M4x59 aus unmagnetischem Material.
Anzugsmoment: 1,4 Nm (Abb. 22). Sichern Sie die Schrauben
vor dem Einbau, z.B. mit Loctite 243. Entfernen Sie zuvor die drei
Réndelmuttern.

Innensechskantschraube Innensechskantschraube

M4x59 M4x59
==

Anzugsmoment Innensechskantschraube M4x59: 1,4 Nm

Abb. 22: Befestigung mittels Innensechskant-Schrauben M4x59
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4. Stellen Sie sicher, dass die 0-Ring-Dichtung (Artikelnr. 562 003)
in der Nut am Sensorelektronikgehduse korrekt eingesetzt ist,
bevor Sie die Basiseinheit in das Stiitzrohr einsetzen und die
Sensorelektronik befestigen (Abb. 23).

Abb. 23: Korrekte Position des 0-Rings in der Nut des Sensorelektronikgehéuses

2. RF5-B mit Sensorrohr HD/HL/HP oder HFP-Profil

(siehe ,,4.15 Gangiges Zubehdr fiir Temposonics® RF5)

Die Verwendung des Sensorrohrs HD/HL/HP oder des HFP-Profils bie-
tet Ihnen den Vorteil, dass der flexible Messstab in einem passenden
Schutzrohr gefiihrt ist.

1. Fassen Sie den flexiblen Messstab beim Einschieben nah am
Flansch und fiihren Sie ihn langsam in das Stiitzrohr ein
(Abb. 21). So kann Luft aus dem Stiitzrohr entweichen.

2. Montieren Sie das Sensorelektronikgehduse (iber drei Innen-
sechskantschrauben M4x59 aus unmagnetischem Material an
dem Sensorrohr bzw. am HFP-Profil: Anzugsmoment: 1,4 Nm
(Abb. 22). Sichern Sie die Schrauben vor dem Einbau, z.B. mit
Loctite 243. Entfernen Sie zuvor die drei Rdndelmuttern.

3. Stellen Sie sicher, dass die 0-Ring-Dichtung (Artikelnr. 562 003)
in der Nut am Sensorelektronik korrekt eingesetzt ist, bevor Sie
die Basiseinheit in das Stiitzrohr bzw. das HFP-Profil einsetzen
und die Sensorelektronik befestigen (Abb. 23).

Details zum Einbau des Sensorrohrs HD/HL/HP bzw. des HFP-Profils
folgen.

Einbau eines RF5-Sensors mit Sensorrohr HD/HL/HP in
Fluidzylinder

Die Stabform wurde fiir die direkte Hubmessung innerhalb eines Fluid-
zylinders entwickelt. Fixieren Sie den Sensorstab iiber den Gewinde-
flansch M18x1,5-6g oder 34'-16 UNF-3A. Beachten Sie das Anzugsmo-
ment in Abb. 24. Olen Sie das Gewinde vor dem Festziehen leicht ein.

,Anzugsmoment:
/ HD: 65 Nm
HL: 50 Nm
HP: 55 Nm

Abb. 24: Einbaubeispiel fir Gewindeflansch
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* Der auf dem Kolbenboden montierte Positionsmagnet fahrt beriih-
rungslos iiber den Sensorstab und markiert unabhangig von der
verwendeten Hydraulikfliissigkeit durch die Wand des Sensorrohrs
hindurch den Messpunkt.

« Der druckfeste Sensorstab ist in der aufgebohrten Kolbenstange
installiert.

* Der Basissensor ist mit drei Schrauben am Sensorstab befestigt
und lasst sich im Servicefall leicht austauschen. Der Hydraulikkreis-
lauf bleibt geschlossen. Mehr Informationen finden Sie im Kapitel
,4.10.1 Austausch des Basissensors beim Modell RH5/RFV/RF5¢
auf Seite 67.

 Legen Sie die Flanschanlagefldche vollstandig an der Zylinderauf-
nahmeflache auf.

* Der Zylinderhersteller bestimmt die Druckdichtung (Kupferdichtung,
0-Ring 0.4.).

¢ Der Positionsmagnet darf nicht auf dem Messstab schleifen.

 Die Kolbenstangenbohrung fiir den RF5-Sensor mit Sensorrohr mit
einem AuBendurchmesser von 12,7 mm betrdgt > 16 mm. Die Boh-
rung hangt vom Druck und der Kolbengeschwindigkeit ab.

 Halten Sie die Angaben zum Betriebsdruck ein.

» Schitzen Sie den Sensorstab konstruktiv durch geeignete MaBnah-
men vor VerschleiB.

Hydraulikabdichtung bei Verwendung eines RF5-Sensors in einem
Sensorrohr HD/HL/HP
Es gibt zwei Mdglichkeiten die Flanschanlageflache abzudichten
(Abb. 25):
1. Abdichtung (iber einen 0-Ring
(z.B. 22,4 x 2,65 mm, 25,07 x 2,62 mm) in der Zylinderbodennut.
2. Abdichtung iiber einen 0-Ring in der Gewindeauslaufrille.
Fir Gewindeflansch (3%4'-16 UNF-3A) »S«:
0-Ring 16,4 x 2,2 mm (Artikelnr. 560 315)
Fir Gewindeflansch (M18x1,5-6g) »M«:
0-Ring 15,3 x 2,2 mm (Artikelnr. 401 133)

Fiihren Sie das Einschraubloch fiir Gewindeflansch M18x1,5-6g in
Anlehnung an 1SO 6149-1 aus (Abb. 26). Siehe ISO 6149-1 fiir weitere
Informationen.

1) 2)

71/

Abdichtung tiber 0-Ring
in Zylinderbodennut

/4

Abdichtung iiber 0-Ring
in Gewindeauslaufrille

Abb. 25: Mdglichkeiten der Abdichtung



Hinweis fiir metrische Gewindeflansche

Gewinde d, d d d L L L L Z
(d,xP) +0,1 +0,4 +1°
0 0
Optionales Sensorrohr HD
M18x1,5 55 >16 245 198 24 285 2 26 15°
ad ad
- \\ 5 2
A (:? \ Ra32 ol _|@d,(Prfbereich)
il T ~ e Ra 3,2 -‘Arf'*J
s f(I _p / ‘ |1
afe K \
257777 B N5 \
/ @d,(Richtwert)
L1z Gewinde (d x P)
) —Dieses MaB gilt nur, wenn der
Flankendurchmesser ~ Gewindekernbohrer nicht den
ganzen Materialblock durchdringt
Alle MaBe in mm

Abb. 26: Hinweis fiir metrischen Gewindeflansch M18x1,5-6g in Anlehnung an
DIN IS0 6149-1

Einbau eines RF5-Sensors mit HFP-Profil

Der RF5-Sensor mit HFP-Profil kann in beliebiger Lage betrieben wer-
den. Das HFP-Profil mit Sensor wird fest installiert und der positions-
gebende Magnet am bewegten Maschinenteil befestigt. So kann er
liber das Sensorprofil fahren. Der Sensor wird auf einer geraden Fla-
che der Maschine mit den Montageklammern (Abb. 27) angebaut. Die-
se werden in ldngenabhéngiger Anzahl mitgeliefert und sind gleichmé-
Big auf dem Profil zu verteilen. Fiir die Befestigung nutzen Sie M5x20
(DIN 6912) Schrauben, die mit einem Anzugsmoment von 5 Nm ange-
zogen werden.

Anzugsmoment: 5 Nm

195
T 50 | “Loch953

o)

1146

Abb. 27: Montageklammern (Artikelnr. 400 802) mit Zylinderschraube M5x20
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3. RF5-B mit Gewindeflansch M18x1,5-6g (Artikelnr. 404 874) oder
Gewindeflansch 34"-16 UNF-3A (Artikelnr. 404 875)

Fixieren Sie den Sensor (iber den Gewindeflansch M18x1,5-6g oder
%"-16 UNF-3A. Beachten Sie das Anzugsmoment:

* Gewindeflansch M18x1,5-69 (Artikelnr. 404 874): 65 Nm

* Gewindeflansch 34'-16 UNF-3A (Artikelnr. 404 875): 50 Nm

Olen Sie das Gewinde vor dem Festziehen leicht ein.

« Fiihren Sie den flexiblen Messstab in einem Stiitzrohr.

* Fassen Sie den flexiblen Messstab beim Einschieben nah am
Flansch und fiihren Sie ihn langsam in das Stiitzrohr ein (Abb. 21).
So kann Luft aus dem Stiitzrohr entweichen.

* Montieren Sie den Sensor (iber den Flansch mit den drei Innen-
sechskantschrauben M4x59 aus unmagnetischem Material.
Anzugsmoment: 1,4 Nm (Abb. 22). Entfernen Sie vor dem An-
schrauben die drei Réndelmuttern.

« Stellen Sie sicher, dass die 0-Ring-Dichtung (Artikelnr. 562 003)
in der Nut am Sensorelektronik korrekt eingesetzt ist, bevor Sie die
Basiseinheit in das Stiitzrohr einsetzen und die Sensorelektronik be-
festigen (Abb. 23).

HINWEIS

Beachten Sie die folgenden Voraussetzungen, damit Sie die Anforde-

rungen zur Storfestigkeit und zur Stéraussendung erfiillen kdnnen:

» Verbinden Sie das Sensorelektronikgehduse mit der Maschinen-
masse (Abb. 95).

¢ Betten Sie das flexible Sensorelement in einer entsprechend abge-
schirmten Umgebung ein, z.B. in ein Sensorrohr HD/HL/HP oder
HFP-Profil.
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4.6 Einbau und Design Temposonics® RFV

RFV-B — RFV Basissensor (ohne Flansch & Sensorrohr), Beispiel: Anschlussart: D60 (Steckerabgang)

Sensorelektronikgehéduse Nullzone Messlénge Totzone
11,7 58 61 ‘ 150...20.000 sighe Tabelle
| 7
o
|
l <
ol . H \ 080,23
) Nicht flexibel ohne Sensorrohr
107
Messldnge Toleranz der Gesamtldnge | Totzone
Bis 7620 mm +8 mm/ -5 mm 94 mm
Bis 10.000 mm +15 mm/-15 mm 100 mm
Bis 15.000 mm +15 mm/-30 mm 120 mm
Bis 20.000 mm +15 mm/-45 mm 140 mm

Hinweis: Die Toleranz der Gesamtlédnge hat keinen Einfluss auf die Messlénge.

RFV-M/S - RFV mit Gewindeflansch M18x1,5-6g oder 34"-16 UNF-3A (ohne Sensorrohr), Beispiel: Anschlussart D34 (Steckerabgang)

Sensorelektronikgehduse Nullzone Messlange Totzone
] ‘ 13 58 10 51 ‘ 150...20.000 siehe Tabelle

25

S I B
cH | 08:023 |

Gewindeflansch »M«: M18x1,5-6g
Gewindeflansch »S«: %'-16 UNF-3A

Nicht flexibel \ ohne Sensorrohr
97
Messlange Toleranz der Gesamtldnge | Totzone
Bis 7620 mm +8 mm/ -5 mm 94 mm
. Bis 10.000 mm +15 mm/-15 mm 100 mm
Gewindeflansch | a b -
NP SW 46 53 Bis 15.000 mm +15 mm/-30 mm 120 mm
»8« SW 44,5 (1,75") [51.3 Bis 20.000 mm +15 mm/-45 mm 140 mm

Hinweis: Die Toleranz der Gesamtlédnge hat keinen Einfluss auf die Messlénge.
Alle MaBe in mm

Abb. 28: Temposonics® RFV mit Ringmagnet, Teil 1
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RFV-B - RFV Basissensor (ohne Flansch & Sensorrohr), Beispiel: Anschlussart EXX/GXX/LXX/UXX (gewinkelter Kabelabhgang)

Sensorelektronikgehduse Nullzone Messlange Totzone
11,5 58 61 150...20.000 siehe Tabelle
A
D
I
|
LE Tt
cH 0 < = 082023 |
Nicht flexibel ohne Sensorrohr
107
Messldnge Toleranz der Gesamtldnge | Totzone
Bis 7620 mm +8 mm/ -5 mm 94 mm
Bis 10.000 mm +15 mm/-15 mm 100 mm
Bis 15.000 mm +15 mm/-30 mm 120 mm
Bis 20.000 mm +15 mm/-45 mm 140 mm

Hinweis: Die Toleranz der Gesamtldnge hat keinen Einfluss auf die Messlange.

RFV-B - RFV Basissensor (ohne Flansch & Sensorrohr), Beispiel: Anschlussart HXX/RXX/TXX (gerader Kabelabgang)

Sensorelektronikgehaduse Nullzone Messlénge Totzone
o 25 58 61 150...20.000 siehe Tabelle
2 7
s _
D
B | |
O Tt
cH H o= = 08023
Nicht flexibel ohne Sensorrohr
107
Messlédnge Toleranz der Gesamtlange | Totzone
Bis 7620 mm +8 mm/ -5 mm 94 mm
Bis 10.000 mm +15 mm/-15 mm 100 mm
Bis 15.000 mm +15 mm/-30 mm 120 mm
Bis 20.000 mm +15 mm/-45 mm 140 mm

Hinweis: Die Toleranz der Gesamtldnge hat keinen Einfluss auf die Messlédnge.

Alle MaBe in mm

Abb. 29: Temposonics’ RFV mit Ringmagnet, Teil 2
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Einbau RFV
Beachten Sie bei der Installation und Handhabung des RFV-Sensors
Folgendes:
1. Fihren Sie den flexiblen Messstab immer in einem Stiitzrohr/
Schutzrohr (z.B. druckfestes Rohr HD/HL/HP oder HFP-Profil).
Das Stiitzrohr muss aus unmagnetischem Material bestehen und
einen Innendurchmesser von mindestens 9,4 mm haben
(Abb. 30). Es kann gerade oder gebogen sein.
2. Unterschreiten Sie niemals den minimalen Biegeradius von
250 mm.
3. Halten Sie bei der Montage/Demontage des Sensors einen Min-
destabstand von 300 mm zu einer rdumlichen Begrenzung ein.
Der empfohlene Abstand betrdgt 500 mm (Abb. 31).
4. Beachten Sie den nicht flexiblen Bereich des Sensorstabs ab dem
Flansch von 107 mm (fiir RFV-B) bzw. 97 mm (fiir RFV-M/S).

HINWEIS

Biegeradien < 250 mm fiihren zu einer Beschéadigung des flexiblen
Messstabs.

Linearmessung
=

ol =

=
/

Unmégnetisches Stiitzrohr, Innen-@ 9,4

.— Positionsmagnet

Abb. 30: Sensor mit Stiitzrohr/Schutzrohr

500 empfohlen
> 300

Positionsmagnet

Bauseitiges Stiitzrohr z.B.
012,7 x 1,65 mm,
Innen-@ 9,4 mm,
unmagnetisch

BD

Flansch M18x1,5-6g
%"-16 UNF-3A

SW 46

f
T
|
|
|
|
|
|
1
g

Abb. 31: Absténde fiir die Montage und Handhabung

Alle Male in mm

Montage eines RFV-Sensors
1.RFV-B:

« Fiihren Sie den flexiblen Messstab in einem Stiitzrohr.

* Montieren Sie das Sensorelektronikgehduse iiber die drei In-
nensechskantschrauben M4x59 aus unmagnetischem Material.
Anzugsmoment: 1,4 Nm (Abb. 32). Sichern Sie die Schrauben
vor dem Wiedereinbau, z.B. mit Loctite 243.

Empfehlung: Dichten Sie den Sensor (iber einen Flansch ab.

2.RFV-B mit Sensorrohr HD/HL/HP oder HFP-Profil
(siehe ,,Géngiges Zubehdr”)

Vorteil: Der flexible Messstab ist in einem Schutzrohr gefiihrt.
 Montieren Sie das Sensorelektronikgehéuse iiber drei Innen-
sechskantschrauben M4x59 aus unmagnetischem Material.

Anzugsmoment: 1,4 Nm (Abb. 32). Sichern Sie die Schrauben
vor dem Wiedereinbau, z.B. mit Loctite 243.
* Details zum Einbau: siehe unten

3.RFV-M/S:
« Fiihren Sie den flexiblen Messstab in einem Stiitzrohr.
 Montieren Sie den Sensor iiber den Flansch.
* Details zum Einbau: siehe unten
« Beachten Sie, dass zwischen dem Gewinde und dem flexiblen
Messstab Fliissigkeit in den Sensor eindringen kann.

Innensechskantschraube Innensechskantschraube

Mdx59 Mdx59
= o

Anzugsmoment Innensechskantschraube M4x59: 1,4 Nm

Abb. 32: Befestigung mittels Innensechskant-Schrauben M4x59

HINWEIS

Beachten Sie die folgenden Voraussetzungen, damit Sie die Anforde-

rungen zur Storfestigkeit und zur Stéraussendung erfiillen kénnen:

« Verbinden Sie das Sensorelektronikgehduse mit der Maschinen-
masse (Abb. 95).

« Betten Sie das flexible Sensorelement in einer entsprechend abge-
schirmten Umgebung ein, z.B. in ein Sensorrohr HD/HL/HP oder
HFP-Profil.
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Einbau eines RFV-Sensors mit Gewindeflansch »M« oder »S«
Fixieren Sie den Sensorstab iiber den Gewindeflansch M18x1,5-6g
oder %"-16 UNF-3A. Beachten Sie das Anzugsmoment in Abb. 33.
Olen Sie das Gewinde vor dem Festziehen leicht ein.

Anzugsmoment:
RFV-M: 65 Nm
RFV-S: 50 Nm
HD: 65 Nm

HL: 50 Nm

HP: 55 Nm

Abb. 33: Einbaubeispiel fiir Gewindeflansch

Einbau eines RFV-Sensors mit Sensorrohr HD/HL/HP in Fluidzylinder

Die Stabform wurde fiir die direkte Hubmessung innerhalb eines Fluid-

zylinders entwickelt. Schrauben Sie den Sensor direkt iiber den Gewin-

deflansch ein oder befestigen Sie ihn mit einer Mutter.

» Der auf dem Kolbenboden montierte Positionsmagnet fahrt bertih-
rungslos iber den Sensorstab und markiert unabhéngig von der
verwendeten Hydraulikflissigkeit durch die Wand des Sensorrohrs
hindurch den Messpunkt.

* Der druckfeste Sensorstab ist in der aufgebohrten Kolbenstange
installiert.

* Der Basissensor ist mit drei Schrauben am Sensorstab befestigt und
lasst sich im Servicefall leicht austauschen. Entfernen Sie vor dem
Einschieben des Basissensors in das Sensorrohr HD/HL/HP die rote
Dichtung am Ubergang zwischen Sensorelektronikgehduse und fle-
xiblem Messstab (Abb. 34). Der Hydraulikkreislauf bleibt geschlos-
sen. Mehr Informationen finden Sie im Kapitel ,4.10.1 Austausch
des Basissensors beim Modell RH5/RFV/RF5“ auf Seite 67.

 Legen Sie die Flanschanlagefldche vollstindig an der Zylinderaufnah-
mefldche auf.

* Der Zylinderhersteller bestimmt die Druckdichtung (Kupferdichtung,
0-Ring 0.4.).

 Der Positionsmagnet darf nicht auf dem Messstab schieifen.

« Die Kolbenstangenbohrung fiir den RFV-Sensor mit Sensorrohr mit
einem AuBendurchmesser von 12,7 mm betrdgt > 16 mm. Die Boh-
rung hangt vom Druck und der Kolbengeschwindigkeit ab.

* Halten Sie die Angaben zum Betriebsdruck ein.

 Schiitzen Sie den Sensorstab konstruktiv durch geeignete MaBnah-
men vor Verschleif.

Abb. 34: Dichtung vor Einsatz in Sensorrohr HD/HL/HP entfernen

U
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Hydraulikabdichtung bei Verwendung eines RFV-Sensors in einem
Sensorrohr HD/HL/HP
Es gibt zwei Mdglichkeiten die Flanschanlageflache abzudichten
(Abb. 35):
1. Abdichtung tber einen 0-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 (%4"-16 UNF-3A) »S«:
0-Ring 16,4 x 2,2 mm (Artikelnr. 560 315)
Fiir Gewindeflansch (M18x1,5-6q) »M«:
0-Ring 15,3 x 2,2 mm (Artikelnr. 401 133)

Fiihren Sie das Einschraubloch fiir Gewindeflansch M18x1,5-6¢ in
Anlehnung an 1SO 6149-1 aus (Abb. 36). Siehe ISO 6149-1 fiir weitere
Informationen.

1) 2)

7170 |

Abdichtung tiber 0-Ring Abdichtung tiber 0-Ring
in Zylinderbodennut in Gewindeauslaufrille

Abb. 35: Moglichkeiten der Abdichtung

Weitere Informationen iiber das Zubehdr HFP-Profil und das druckfes-
te Rohr HD/HL/HP finden Sie im Zubehorkatalog (Dokumentennum-
mer: 551444).

Hinweis fiir metrische Gewindeflansche
Gewinde d, d, d, d L,
(d,xP) +%,1 +||1],4 +1°

RFV-M/optionales Sensorrohr HD

M18x1,5 55 >16 245 198 24 285 2 26 15°
v{s ad,
e | @d,(Prifbereich
4 A o\ Ra 3,2 AJ‘N%iJ ,(Priifbereich)
amzE
7
\
Ad,(Richtwert)
Gewinde (d, x P)

—Dieses MaB gilt nur, wenn der
Gewindekernbohrer nicht den
ganzen Materialblock durchdringt

Flankendurchmesser

Alle Male in mm

Abb. 36: Hinweis fiir metrischen Gewindeflansch M18x1,5-6g in Anlehnung an
DIN 1SO 6149-1
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Ersatz einer R-Serie 2004 RF-C durch eine R-Serie V RFV-B

Falls Sie den Basissensor R-Serie 2004 RF-C durch den Basissensor

R-Serie V RFV-B ersetzen, beachten Sie folgende Punkte:

* Der Basissensor R-Serie 2004 RF-C ist mit zwei Schrauben an der
Anlage befestigt. Der Basissensor R-Serie V RFV-B wird mit drei
Schrauben an der Maschine montiert.

» Wir empfehlen daher die Verwendung der Adapterplatten-Kits
255198. Die Adapterplatte dient dazu, den Basissensor RFV-B mit
drei Schrauben an dem vorhandenen Bohrbild mit zwei Schrauben
Zu montieren.

* Befestigen Sie die Adapterplatte mit den zwei Innensechs-
kantschrauben M4x6 (SW 2,5) mit einem Anzugsmoment von
1,4 Nm an dem vorhandenen Bohrbild. Achten Sie auf den rich-
tigen Sitz des 0-Rings zwischen Anlage und Adapterplatte.
Sichern Sie die Schrauben mit Loctite 243.

« Setzen Sie den Basissensor RFV-B auf die Adapterplatte auf.

« Befestigen Sie die Erdungslasche an einer Schraube des Basis-
Sensors.

» Schrauben Sie den Basissensor RFV-B mit den drei Innensechs-
kantschrauben M4x59 (SW 2,5) mit einem Anzugsmoment
1,4 Nm an der Adapterplatte fest. Achten Sie auf den richtigen
Sitz des 0-Rings zwischen Basissensor und Adapterplatte.
Sichern Sie die Schrauben mit Loctite 243.

* Die Adapterplatte hat eine Dicke von 5 mm. Bestellen Sie den Basis-
sensor RFV-B mit dem Zusatz HO03, um die Dicke der Adapterplatte
auszugleichen: RFV-B-XXXXXX-...-H003

1381



Temposonics®R-Serie V Analog
Betriebsanleitung

4.7 Einbau und Design Temposonics® RD5

Die R-Serie V RD5 besteht aus zwei Hauptkomponenten:
 Sensorstab und Flansch mit Kabel und Stecker
 Sensorelektronikgehduse mit Montageblock und Gegenstecker

In Abb. 37 sind die Sensorstéibe inkl. Flansch und in Abb. 38 die Kabel und Stecker dargestellt, die entsprechend des Bestellschliissels an den
Stab angeschlossen sind.

Gewindeflansch »G« & »D«

Nullzone Messlange Totzone
32 51 ‘ 25...5080 63,5/66
26,9 _ffSW 46 -
T \ 1 L g
1 | H I
(]
45 — Gewindeflansch »C«: M18x1,5-6¢

Gewindeflansch »D«: %'-16 UNF-3A
* Messldnge > 5000 mm

Gewindeflansch »M« & »T«

Nullzone Messlange Totzone
32 51 ‘ 25...5080 63,5/66*

25
26.9 TSW 25

gt |

=0
]
210+0,13

45 \ Gewindeflansch »M«: M18x1,5-6g

Gewindeflansch »T«: 3%4"-16 UNF-3A .
* Messlange > 5000 mm

Nullzone Messldnge Totzone
32 214 25...2540 63,5

_+_
_+_
310+£0,13

Alle MaBe in mm

Abb. 37: Temposonics RD5-Sensorstéabe inkl. Flansch
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Kabel »J«

5. F

Material: FEP-Mantel, hellbraun
Min. Biegeradius: 57 mm
Betriebstemperatur: -40...+120 °C
Max. Kabelldnge: 20 m

Kabel »K«

p—

Material: PUR-Mantel, schwarz
Min. Biegeradius: 24 mm
Betriebstemperatur: -40...+80 °C
Max. Kabelldnge: 1,15 m

Kabel »W«

—

Einzeladern, ungeschirmt

Min. Biegeradius: 4 mm
Betriebstemperatur: -40...+85 °C
Max. Kabelldnge: 0,5 m

Stecker »G«

Stecker »S« Stecker »W«

L1

&_L

i

16,8

Stecker »E«

Betriebstemperatur: -40...+105 °C
Schutzart: IP65/IP67
(fachgerecht montiert)

Fiir Seitenanschluss

Betriebstemperatur: -40...+105 °C
Schutzart: IP67

(fachgerecht montiert)

Fiir Seitenanschluss

Betriebstemperatur: -40...+85 °C
Schutzart: P67
(fachgerecht montiert)
Fiir Seitenanschluss

Betriebstemperatur: -40...+485 °C
Schutzart: P30
Fiir Bodenanschluss

Abb. 38: Kabel und Stecker am Sensorstab
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In Abb. 39 und Abb. 40 sind die Sensorelektronikgehduse mit Montageblock mit Seitenanschluss dargestellt.

Kompakter Montageblock mit seitlichem M12-Gerédtestecker, Typ »G«, Beispiel: Anschlussart D60 (Steckerabgang)

fan)
[ P ”
12,5 6o

Empfehlung:
Nutzen Sie fir die Befestigung
M6x45 (IS0 4762) Schrauben 48
Anzugsmoment: 6 Nm

58 25

Alle Male in mm

Abb. 39: Temposonics® RD5-Sensorelektronikgehduse mit Montageblock mit Seitenanschluss, Teil 1

Klassischer Montageblock mit seitlichem M16-Geratestecker, Typ »S«, Beispiel: Anschlussart D60 (Steckerabgang)

O—dn
l I{E_IE I_\ﬁ _—l S
247 |71 %

58 50 45

' el
> 10—
cH

N

Empfehlung:
Nutzen Sie fiir die Befestigung
M6x45 (IS0 4762) Schrauben

Anzugsmoment: 6 Nm

45

18

23
23

Alle Male in mm

Abb. 40: Temposonics” RD5-Sensorelektronikgehduse mit Montageblock mit Seitenanschluss, Teil 2
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In Abb. 41 und Abb. 42 sind die Sensorelektronikgehduse mit Montageblock mit Bodenanschluss dargestellt.

Kompakter Montageblock mit Bodenanschluss und flachem Geratestecker, Typ »E«, Beispiel: Anschlussart D60 (Steckerabgang)

Side view Bottom view
58 25
(2.28) (1)

33
[1.3)

"X
(oesg)

M

3
2

Recommendation:
Use M6x45 (IS0 4762) screws
Fastening torque: 6 Nm

Alle MaB3e in mm

Abb. 41: Temposonics” RD5-Sensorelektronikgehduse mit Montageblock mit Bodenanschluss, Teil 1

Klassischer Montageblock mit Bodenanschluss und Flachstecker, Typ »B«, Beispiel: Anschlussart D60 (Steckerabgang)

48

103,4 A

45

45

50

Empfehlung:

Nutzen Sie fiir die Befestigung
M6x45 (ISO 4762) Schrauben
Anzugsmoment: 6 Nm

82

0 26,2

Alle MaBe in mm

Abb. 42: Temposonics® RD5-Sensorelektronikgehduse mit Montageblock mit Bodenanschluss, Teil 2
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Beachten Sie bei der Installation des RD5-Sensors, dass die verschiedenen Komponenten unterschiedliche Eigenschaften hinsichtlich Temperatur
und IP-Schutzklasse aufweisen (Abb. 43):

Sensorelektronikgehduse Montageblock »G« mit Kabel »J« und Stecker »G«

P67, 85 °C IP67, IP69K

Fiir Messldngen < 2540 mm: 120 °C

Fiir Messldngen > 2540 mm: 105 °C

Typ »G« Typ >>J<<

] |
3 <
[

lll-'l:ﬂ

IP67, 105 °C

—N=
—_—

Verbind‘ungskabel

Typ »G« RD5-C

Sensorelektronikgehduse Montageblock »E« mit Kabel »K« und Stecker »E«

IP67, 85 °C

Typ >)E«

IP30 (vor der Installation), 1P67/69K, 85 °C

85°C

Typ >)K(<

=0

Abb. 43: Temposonics®” RD5-Temperaturbereiche und IP-Schutzklasse

Montieren Sie den Sensor wie folgt:
1. Montieren Sie den Flansch mit dem Sensorstab.
2.Montieren Sie das Sensorelektronikgehduse.
3.Verbinden Sie das Kabel am Sensorstab mit der Sensorelektronik.
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4.7.1 Einbau RD5 mit Gewindeflansch

Fixieren Sie den Sensorstab (iber den Gewindeflansch M18x1,5-6g
oder 3%4'-16 UNF-3A. Beachten Sie das Anzugsmoment in Abb. 44. Olen
Sie das Gewinde vor dem Festziehen leicht ein.

Hydraulikabdichtung
Es gibt folgende Mdglichkeiten die Flanschanlagefldche abzudichten
(Abb. 45):
1. Abdichtung Gber einen 0-Ring (z.B. 22,4 x 2,65 mm,
25,07 x 2,62 mm) in der Zylinderbodennut
(fir Gewindeflansch »C«/»D«).

I

I l
e

l—
) Anzugsmomente:
RD5-C: 65 Nm
RD5-D: 75 Nm
RD5-M: 55 Nm
RD5-T: 65 Nm

Gewindeflansch »C«/»D« Gewindeflansch »M«/»T«

2. Abdichtung iber einen 0-Ring in der Gewindeauslaufrille.
Fiir Gewindeflansch (%4"-16 UNF-3A) »D«/»T«:
0-Ring 16,4 x 2,2 mm (Artikelnr. 560 315)
Fir Gewindeflansch (M18x1,5-6g) »C«/»M«:
0-Ring 15,3 x 2,2 mm (Artikelnr. 401 133)

Fiihren Sie das Einschraubloch fiir Gewindeflansch M18x1,5-6¢ in
Anlehnung an 1SO 6149-1 aus (Abb. 46). Siehe ISO 6149-1 fiir weitere
Informationen.

Abb. 44: Einbaubeispiel fiir Gewindeflansch »C«/»D«, »M<«/» T«

HINWEIS

Wird der Sensorstab (iber das Gewinde in den Zylinder einge-
schraubt, ist das am Sensorstab befestigte Kabel mitzudrehen. Wird
das Kabel nicht mitgedreht, kann dies zu Beschddigungen an der
Kabelverschraubung (Dichtigkeit und Festigkeit) fiihren.

‘%@:—‘/
=

—

Beim Einbau des Sensorstabs Flansch und Kabel

gleichzeitig in die gleiche Richtung drehen.

Einbau von Stabsensor 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 beriih-
rungslos iiber den Sensorstab und markiert unabhangig von der
verwendeten Hydraulikfliissigkeit durch die Wand des Sensorrohrs
hindurch den Messpunkt.

» Der druckfeste Sensorstab ist in der aufgebohrten Kolbenstange in-
stalliert.

Fiir Gewindeflansch
»c«/»M«

Fiir Gewindeflansch
»D«/»T«

—~—

Fiir Gewindeflansch
»C«/»D«

r- -
il |

Abdichtung tiber 0-Ring
in Zylinderbodennut

Abdichtung tiber 0-Ring  Abdichtung iiber 0-Ring
in Gewindeauslaufrille in Gewindeauslaufrille

Abb. 45: Maglichkeiten der Abdichtung

¢ 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 (> @ 13 mm) héngt vom Druck und der
Kolbengeschwindigkeit ab.

« Halten Sie die Angaben zum Betriebsdruck ein.

 Schiitzen Sie den Sensorstab konstruktiv durch geeignete Mainah-
men vor Verschleif.
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Hinweis fiir metrische Gewindeflansche

Gewinde d, d d d L L L L Z
(d,xP) +0,1 +0,4 +1°
0 0
RD5-X-C
M18x1,5 55 >13 245 198 24 285 2 26 15°
RD5-X-M
M18x1,5 30 >13 245 198 24 285 2 26 15°
y(i 0d, 04,
A \4?/ \ /Ra32 all JQ)dAPr'Ufbereich)
O N | /Rad2 ‘E% +—
% sl dl7 %
Q‘@“ i
@d,(Richtwert)
| Gewinde (d, x P)
—Dieses MaB gilt nur, wenn der
Flankendurchmesser  Gewindekernbohrer nicht den
ganzen Materialblock durchdringt
Alle Male in mm

Abb. 46: Hinweis fiir metrischen Gewindeflansch M18x1,5-6g in Anlehnung an

DIN IS0 6149-1

Alle Male in mm
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4.7.2 Einbau RD5 mit Steckflansch

Zylindereinbau

Bauen Sie den Stab iiber den Steckflansch ein. Dichten Sie ihn mit
0-Ring und Stiitzring ab. Fixieren Sie den Steckflansch (iber eine Pass-
Schulterschraube (Abb. 47). Weitere Details zum Steckflansch »S«
finden Sie in Abb. 48. Beachten Sie dazu auch die Einbaubeispiele in
Abb. 50 und Abb. 51.

5 32
20,3
é //4& 25
o - - Bohrung
o % 27 mm H7
2 \
(/@ |

Fiir Seitenanschluss: @ 10...20 mm
Bohrung fiir Kabel zum Elektronikgehéduse

Fiir Bodenanschluss: @ 13...17 mm
Bohrung zum Durchstecken der Leitungen

Abb. 47: Beispiel Einbaudetail: Pass-Schulterschraube 8-M6 (ISO 7379) mit Innensechskant

4.4

SN 12,7

T A |

o o 11 ~
Q' = Q;

f

71

48
447

Abb. 48: Details Steckflansch »S«

Beim Zylindereinbau beachten:

» Der Positionsmagnet darf nicht auf dem Messstab schleifen.

« Die Kolbenstangenbohrung (= @ 13 mm) héngt vom Druck und der
Kolbengeschwindigkeit ab.

* Halten Sie die Angaben zum Betriebsdruck ein.

 Schiitzen Sie den Sensorstab konstruktiv durch geeignete MaBnah-
men vor Verschleif.
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4.7.3 Einbau des RD5-Sensorelekironikgehduses

Befestigen Sie das Sensorelektronikgehduse mit 2 bzw. 4 x M6x45
(IS0 4762) Schrauben iiber den Montageblock. Beachten Sie das An-
zugsmoment von 6 Nm (Abb. 49). Platzieren Sie das Sensorelek-
tronikgehéuse so, dass ausreichend Platz fiir die Anbindung zum
Sensorstab als auch zur Steuerung vorhanden ist. Die Sensorelektro-
nikgehéduse »B« und »E« besitzen einen Bodenanschluss (Abb. 50),
wahrend die Sensorelektronikgehduse »G« und »S« einen Seitenan-
schluss haben (Abb. 51).

Sensorelektronikgehduse mit kompaktem Montageblock

2 x M6x45 (IS0 4762)

Schrauben
| | Anzugsmoment:
6 Nm
{ | |

Sensorelektronikgehduse mit klassischem Montageblock

4 x M6x45 (IS0 4762)
Schrauben
Anzugsmoment:

6 Nm

I

G

Abb. 49: Montage des RD5-Sensorelektronikgehduses

kel
94 @iL

Sensorelektronik mit Bodenanschluss

Montieren Sie die Sensorelektronik so, dass Sie unterhalb des Ge-
hdusebodens die Kabel abfiihren kdnnen. Damit ist das Sensorsystem
samt Verbindungskabel gekapselt eingebaut und vor Stérungen von
auBen geschitzt (Abb. 50).

Abb. 50: RD5 mit Bodenanschluss

Sensorelektronik mit Seitenanschluss

Kapseln Sie das Sensorsystem samt Verbindungskabel (Abb. 51).
Beachten Sie beim Verlegen des Kabels zwischen Sensorelektronik
und Messstab den Biegeradius des Kabels.

1

Abb. 51: RD5 mit Seitenanschluss
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4.7.4 Einbau der RD5-Kabel am Sensorstah

Anschluss der Stecker »G«, »S« und RD5-C an das Sensorelektronikgehduse
Es gibt drei verschiedene Kabeltypen am Sensorstab: it Seilenansehluss

* Der Typ »W« ermdglicht eine Installation auf kleinstem Raum. Da
die Einzeladern jedoch keine elektrische Schirmung haben, miissen
sie in einer entsprechend abgeschirmten Umgebung wie z.B. einem L]
Hydraulikzylinder oder einem anderen Metallgehduse verlegt wer- D‘—:'

den. Ohne einen solchen Schutz kénnen elektromagnetische Stérun-
gen die Leistungsfahigkeit des Sensors beeinflussen.

* Der Typ »K« ermdglicht eine Installation auf engem Raum mit einem
kleinen Biegeradius.

» Der Typ »J« bietet eine hohe Temperaturbestandigkeit (bis zu

120 °C) und einen robusten Schutz bzgl. EMV. Somit sind lange Anschluss des Steckers »E« an das Sensorelektronikgehzuse mit
Kabelldngen zwischen Sensorstab und Sensorelektronik maglich. Bodenanschluss

Beachten Sie bei der Installation der Kabel den minimal zuldssigen

|
Biegeradius (Abb. 52) und halten Sie ausreichende Abstdnde zu EMV-
Storquellen, z. B. Stromkabeln, Motorkabeln, Frequenzumrichtern, D;
Relais usw. ein. ol
Bild Typ Vorteil l_
* Einzeladern fiir kleinen !
Biegeradius
E‘% % »Wel ¢ Fir Kleine Distanz bis zu ﬁ
50 cm
‘ * PUR-Kabel mit min. Biege-
# ‘ EE »K« | radius von 24 mm
* Fiir Distanz bis zu 1,15 m
* FEP-Kabel mit min. Biege-
I f NP radius von 57 mm Abb. 53: Anschluss des Steckers am Kabel des RD5-Sensorstabs an die Sensorelektronik
[ QE « Fiir groBe Distanz bis
zu20m
Abb. 52: Kabel am RD5-Sensorstab Installation des M12-Vierkant-Flanschsteckers (Steckertyp »W«)

Der M12-Vierkant-Flanschstecker wird am Zylinder verbaut (Abb. 54).
4.7.5 Anschluss der Sensorkabel an die Sensorelektronik Der Stecker besteht aus dem Kontakttrdger (schwarzes Kunststoffteil)
und der Flanschplatte.

Es gibt vier verschiedene Stecker am Kabel des Sensorstabs:

* Der Steckertyp »G« ist ein M12-Stecker fiir den seitlichen Anschluss
an der Sensorelektronik mit dem kompakten Montageblock.

* Der Steckertyp »S« ist ein M16-Stecker fiir den seitlichen Anschluss m
an der Sensorelektronik mit dem klassischen Montageblock. /ﬂ/ g

« Der Steckertyp »E« ist ein Flachstecker fiir den Bodenanschluss an ALLNSNE]
der Sensorelektronik mit dem kompakten oder klassischem Monta- ]
geblock. al ;

* Der Steckertyp »W-« ist ein M12-Vierkant-Flanschstecker. An diesen lnf /ﬂ/ =l ]
Stecker wird das Verbindungskabel RD5-C angeschlossen fiir den
seitlichen Anschluss an der Sensorelektronik mit dem kompakten
Montageblock. Die Installation des M12-Vierkant-Flanschsteckers
ist unten beschrieben. Abb. 54: M12-Vierkant-Flanschstecker im Zylinder verbaut

SchlieBen Sie den Stecker an den entsprechenden Gegenstecker am
Sensorelektronikgehduse an (Abb. 53)
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Fiihren Sie zur Installation die folgenden Schritte durch:

Trennen Sie vor der Installation des Steckers den Kontakttréger von
der Flanschplatte. Driicken Sie die Rasthebel und ziehen Sie den
Kontakttrager aus der Flanschplatte heraus.

Fiihren Sie den Kontakttrager vorsichtig durch die Bohrung in der
Zylinderwandung. Beachten Sie, dass die Einzeladern des Kabels
nicht an scharfen oder spitzen Kanten entlanggefiihrt werden.
Setzen Sie den Kontakttrager in der gewiinschten Einbaulage in die
Flanschplatte ein, bis er einrastet. Beachten Sie dabei die Nase am
Kontakttrager und die beiden Offnungen am Flanschstecker. Die
Abmessungen zur Befestigung des Flanschsteckers am Zylinder
sind in Abb. 55 dargestellt.

Schmieren Sie den 0-Ring des Steckers und befestigen Sie den
Stecker mit 4 x M3-Schrauben.

Verwenden Sie zur Verbindung des M12-Vierkant-Flanschsteckers
mit der Sensorelektronik das Verbindungskabel RD5-C. Siehe
Abschnitt 4.7.7 zur Bestellung des Verbindungskabels RD5-C.

@17

M3 (4x)

EC ©

20

Abb. 55: Montageausschnitt fir den M12-Vierkant-Flanschstecker » W«
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4.7.6 Austausch des Sensorstabs oder der Sensorelektronik

Der RD5 hietet Ihnen die Mdglichkeit, den Sensorstab oder die Sensor-
elektronik separat nachzubestellen und an eine bereits installierte Sen-
sorelektronik bzw. einen bereits installierten Sensorstab anzuschlieBen.
Montieren Sie die Ersatzkomponenten wie in Abschnitt 4.7.1, 4.7.2
bzw. 4.7.3 beschrieben. SchlieBen Sie die Ersatzkomponenten iiber das
Kabel an die bereits installierte Komponente an. Sobald Sie die Span-
nungsversorgung einschalten, kommunizieren die beiden Komponen-
ten, sodass Sie keine weiteren Einstellungen anpassen miissen. Sollten
Sie Anderungen am zuvor installierten Sensor vorgenommen haben,
wie eine Anpassung der Auflésung oder der Setzpunkte, passen Sie
dies bei der neu installierten Komponente an.

Der Bestellschliissel fiir einen separaten Sensorstab oder eine separate
Sensorelektronik ist im Folgenden dargestellt.

Bestellschliissel RD5-R (nur Sensorstah)

1 2 3 4 5

iols][R] 1]
EEmDn

a|Bastom |
E@E Abgesetzte Sensorelektronik

“ Sensorkomponente

|E| Sensorstab mit Kabel und Stecker

7 8 9 10 N 12 13 14 15 16

Gewindeflansch M18x1,5-6g (SW 46)
Gewindeflansch 3%4"-16 UNF-3A (SW 46)
Gewindeflansch M18x1,5-6g (SW 25)
Steckflansch @ 26,9 mm {6
Gewindeflansch 34"-16 UNF-3A (SW 25)

Kabel am Sensorstab

| X || X || X || X | FEP-Kabel (0007...2000 cm)
Verfligbare Langen*: 0020, 0030, 0080, 0300,
0500, 1000, 1500 oder 2000 cm

| K || X || X || X || X | PUR-Kabel (0007...0115 cm)

Verfiighare Ldngen™: 0020, 0030 oder 0080 cm

|w || X || X || X || X | Einzeladern (0007...0050 cm)
Verfligbare Langen: 0007, 0010, 0015, 0020,
0030, 0040 oder 0050 cm

*Historische Langen:

0007cm 0023cm 0040cm 0115cm
0010cm 0025cm 0060 cm
0017cm 0035c¢cm 0100 cm

Neben den Standardldngen weitere Langen in 1 cm-Schritten
erhéltlich.

2 [Hle[=]=]e]

—

Temposonics®R-Serie V Analog
Betriebsanleitung

17 18 19 20 21 22 23

| [ I LI T T Im LI |2
el 1 Jofn}ifi]

optional

n Stecker am Sensorstah

|E| Flachstecker (maximale Kabelldnge am Sensorstab: 50 cm)
@ M12-Stecker (nur fiir Kabeltyp »J» und »K« am Sensorstab)
'S | M16-Stecker (nur fiir Kabeltyp »J» und »K« am Sensorstab)

Vierkant-Flanschstecker M12

(nur fiir Kabeltyp »W« am Sensorstab)
(erforderliches Verbindungskabel RD5-C separat bestellen)

n Messlénge
[x [ x| x [ x| M| Fianseh »S«: 0025...2540 mm

Flansch »C«, »D«, »M«, »T«: 0025...5080 mm
Standard Messléange (mm)

Bestellschritte

25... 500 mm 5 mm
500... 750 mm 10 mm
750...1000 mm 25 mm

1000...2500 mm 50 mm
2500...5080 mm 100 mm

Neben den Standardmesslangen weitere Langen in 5 mm-Schritten
erhdltlich.

Die Analogausgangswerte des RD5-R (Abschnitt KR BN oder
!III) miissen mit den Werten des RD5-K oder RD5-E
iibereinstimmen, an die der Stab angeschlossen werden soll.

o lhusgang
m Strom
|I| Spannung
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|I| Position (1 oder 2 Magnete/Ausgénge)
Position und Geschwindigkeit ohne Messrichtung
(1 Magnet und 2 Ausgénge)
Geben Sie in Abschnitt I8l den max. Geschwindigkeitswert an

Position und Geschwindigkeit mit Messrichtung
(1 Magnet und 2 Ausgénge)
Geben Sie in Abschnitt [l den max. Geschwindigkeitswert an

E Position und umgekehrte Position (1 Magnet und 2 Ausgénge)

Position und Temperatur im Sensorelektronikgehduse
(1 Magnet und 2 Ausgénge)

@ Differenzmessung (2 Magnete und 1 Ausgang)

Cloonen

Standard
Erweiterter Ausgabebereich

Ausgabebereich

0...10 VDC oder 4...20 mA

10...0 VDC oder 20...4 mA

-10...+10 VDC oder 0...20 mA

+10...-10 VDC oder 20...0 mA

0...10 VDC fiir Position, -10...+10 VDC fiir Geschwindigkeit

Max. Geschwindigkeitswert

(optional: Anwenden, wenn | ,Funktion“ 2| oder 3 ist)
|:||:||:| Geschwindigkeit ohne und mit Messrichtung in m/s fiir
die Werte 0,01 bis 9,99 m/s (001...999)
Um bei der R-Serie V Analog die Geschwindigkeitsausgabe von
0,025 m/s oder 10 m/s zu erhalten, tragen Sie den Code (00E) fir
0,025 m/s bzw. (A00) fiir 10,0 m/s in den Bestellschliissel ein.

B (=[]~ [«]=
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Im folgenden Beispiel ist dargestellt, wie aus dem Bestellschliissel .

eines RD5-K der Teil, der fiir den RD5-R relevant ist, abgeleitet wird:

dass es sich um den Sensorstab des RD5 handelt.

Die Zeichen 5-16 beschreiben den Flansch am Sensorstab (Design),
Kabel und Stecker am Sensorstab sowie die Messldnge und kénnen
vom RD5-K {ibernommen werden.

Zudem ist fiir den RD5-R Analog die Ausgangskonfiguration anzu-
geben. Ubernehmen Sie dazu die Stellen 24-27 (bzw. 24-30) aus

dem Bestellschliissel des RD5-K und hdngen Sie diese an den o

RD5-R an.

Bei RD5-Sensoren mit Analogausgang miissen die einzelnen Kompo- o

nenten fiir eine ordnungsgemane Funktion mit denselben Einstellun-
gen bzgl. des Spannungs- und Stromausgangs konfiguriert sein.

Bestellbeispiel:

Zuvor bestellter RD5-K-Sensor:

15 16 17

Die ersten vier Zeichen des RD5-R-Bestellschliissels beschreiben, o

Temposonics®R-Serie V Analog
Betriebsanleitung

Wenn Sie einen neuen RD5-R einsetzen, iiberpriifen Sie, ob die Kon-
figuration des Analogausgangs (Zeichen 17-20 bzw. 17-23) mit den
Analogeinstellungen des RD5-K bzw. des RD5-E (ibereinstimmen.
Falls das Label auf dem RD5-K, RD5-R oder RD5-E nicht leshar sein
sollte, verwenden Sie den TempoLink® Sensorassistenten, um die
Konfiguration der Komponente anzuzeigen (Abb. 56). (Beachten Sie,
dass der RD5-R nicht direkt mit den TempoLink® Sensorassistenten
angeschlossen werden kann. Der RD5-R muss an eine Sensorelekt-
ronik (RD5-K oder RD5-E) angeschlossen sein, die mit dem Tempo-
Link® Sensorassistenten verbunden wird.)

Wenn die Konfigurationen der verbundenen RD5-Komponenten hin-
sichtlich des Analogausgangs nicht (ibereinstimmen, ist der ausge-
gebene Analogwert des Sensors fehlerhaft.

Falls die Konfigurationen des Analogausgangs der verbundenen
RD5-Komponenten nicht (ibereinstimmen, kénnen Sie diese mit
dem TempoLink® Sensorassistenten einstellen, sodass die Konfi-
gurationen zusammenpassen (siehe ,,5.4.5 Die grafische Benutzer-
oberflache” auf Seite 91 ff.).

20

18 19 21 22
0j1/[pf3]4]

6 7 8 9 10 11 12 13 14
|J||0||0||3||0|%|1||0||0||

o m][6]| [1][v][1][0][0]f
OENEEAnnnn

12

6 7 8 9 10 M
|J||0||0||3||0|%|1

13 14 15 16
jojojojm]

Zum RD5-K-Sensor pas-
sender Ersatzstab

v

Die Bezeichnungen miissen
libereinstimmen

Abb. 56: Beispielhafte Anzeige der Sensorinformationen beim TempoLink® Sensorassistenten
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Bestellschliissel RD5-E (nur Sensorelektronik)

aBaiom |
E@E Abgesetzte Sensorelektronik

“ Sensorkomponente

|E| Sensorelektronik mit Montageblock und Gegenstecker

n Montageblock am Sensorelektronikgehduse

Klassischer Montageblock mit Bodenanschluss und flachem
Gegenstecker (nur fiir Stecker »E« am Sensorstab)

|E| Kompakter Montageblock mit Bodenanschluss und flachem
Gegenstecker (nur fiir Stecker »E« am Sensorstab)

@ Kompakter Montageblock mit seitlichem M12-Gegenstecker
(nur fiir Stecker »G« und »W« am Sensorstab)

Klassischer Montageblock mit seitlichem M16-Gegenstecker
(nur fiir Stecker »S« am Sensorstab)

n Magnetanzahl

|0/ x01...02 Position(en) (1...2 Magnet(e))

optional

M12-Gerdtestecker (5 pol.)
M16-Gerdtestecker (6 pol.)

D60

Emm XX m PVC-Kabel (Artikelnr. 530 032)
E01...E30 (1...30 m)

Siehe ,Gangiges Zubehdr” fiir Kabel-Spezifikationen
@mm XX m FEP-Kabel (Artikelnr. 530 157)

G01...G30 (1...30 m)

Siehe ,Gangiges Zubehdr” fiir Kabel-Spezifikationen

mm XX m PUR-Kabel (Artikelnr. 530 052)

L01...L30 (1...30 m)

(Beachten Sie den Temperaturbereich des Kabels!)

Siehe ,,Gangiges Zubehdr fiir Kabel-Spezifikationen
@mm XX m Silikon-Kabel (Artikelnr. 530 176)

U01...U30 (1...30 m)

Siehe ,Gangiges Zubehdr” fiir Kabel-Spezifikationen

EEE XX m PUR-Kabel (Artikelnr. 530 052)
HO1...H30 (1...30 m)

(Beachten Sie den Temperaturbereich des Kabels!)
Siehe ,Gangiges Zubehdor” fiir Kabel-Spezifikationen

@mm XX m PVC-Kabel (Artikelnr. 530 032)
RO1...R30 (1...30 m)

Siehe ,,Gangiges Zubehdr fiir Kabel-Spezifikationen

mm XX m FEP-Kabel (Artikelnr. 530 112)

T01...T30 (1...30 m)
Siehe ,,Gangiges Zubehdr fiir Kabel-Spezifikationen

flsysm
|I| Standard

olhsgng
m Strom
E Spannung
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|I| Position (1 oder 2 Magnete/Ausgénge)
Position und Geschwindigkeit ohne Messrichtung
(1 Magnet und 2 Ausgénge)
Geben Sie in Abschnitt [l den max. Geschwindigkeitswert an

Position und Geschwindigkeit mit Messrichtung
(1 Magnet und 2 Ausgénge)
Geben Sie in Abschnitt I8l den max. Geschwindigkeitswert an

|I| Position und umgekehrte Position (1 Magnet und 2 Ausgénge)

Position und Temperatur im Sensorelektronikgehduse
(1 Magnet und 2 Ausgénge)

|E| Differenzmessung (2 Magnete und 1 Ausgang)

Cifoptionen |
m Standard

E Erweiterter Ausgabebereich

n Ausgabebereich

10 0...10 VDC oder 4...20 mA

| 1]10...0 VDC oder 20...4 mA

| 2| -10...+10 VDC oder 0...20 mA

3] +10...-10 VDC oder 20...0 mA

m 0...10 VDC fiir Position, -10...+10 VDC fiir Geschwindigkeit

n Max. Geschwindigkeitswert

(optional: Anwenden, wenn [l ,,Funktion“ 2] oder [3] ist)

|:||:||:| Geschwindigkeit ohne und mit Messrichtung in m/s fiir
die Werte 0,01 bis 9,99 m/s (001...999)

Um bei der R-Serie V Analog die Geschwindigkeitsausgabe von

0,025 m/s oder 10 m/s zu erhalten, tragen Sie den Code (0OE) fiir

0,025 m/s bzw. (A00) fiir 10,0 m/s in den Bestellschliissel ein.

HINWEIS

¢ Geben Sie die Magnetanzahl fiir Ihre Anwendung an und bestellen
Sie die Magnete separat.

 Die Anzahl der Magnete ist von der Messlange abhéngig. Der
minimale Abstand zwischen den Magneten (d.h. die Vorderseite
eines Magneten zur Vorderseite des ndchsten) betrdgt 75 mm.

* Nutzen Sie fiir die Differenzmessung/Multipositionsmessung
gleiche Magnete.

HINWEIS

Der 6-polige Flachstecker »E« des RD5 ist nicht kompatibel mit den
RD4- und RDV-Modellen, die zwei Flachstecker (2- und 4-polig)
verwenden. Bei der Umrtistung von RD4/RDV (mit Bodenanschluss)
auf den RD5 miissen sowohl der Sensorstab als auch die Sensor-
elektronik gleichzeitig ausgetauscht werden.
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Die Analogausgangswerte des RD5-E (Abschnitt BN B0 oder
EI...I:I) miissen mit den Werten des RD5-K oder RD5-R
iibereinstimmen, an welche die Elektronik angeschlossen werden soll.
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Im folgenden Beispiel ist dargestellt, wie aus dem Bestellschliissel
eines RD5-K der Teil, der fiir den RD5-E relevant ist, abgeleitet wird:

¢ Die ersten vier Zeichen des RD5-E-Bestellschliissels beschreiben,
dass es sich um die Sensorelektronik des RD5 handelt.

¢ Fiir den RD5-E sind die Zeichen 17-27 bzw. 17-30 des RD5-K
Bestellschliissels relevant. Ubernehmen Sie diese Zeichen fiir den
RD5-E.

* Bei RD5-Sensoren mit Analogausgang missen die einzelnen Kom-
ponenten fiir eine ordnungsgemaBe Funktion mit denselben Einstel-
lungen bzgl. des Spannungs- und Stromausgangs konfiguriert sein.

« Wenn Sie einen neuen RD5-E einsetzen, (iberpriifen Sie, ob die
Konfiguration des Analogausgangs (Zeichen 17-20 bzw. 17-23)
mit den Analogeinstellungen des RD5-K bzw. des RD5-R (iberein-
stimmen.

Bestellbeispiel:

Zuvor bestellter RD5-K-Sensor:

* Falls das Label auf dem RD5-K, RD5-R oder RD5-E nicht lesbar sein
sollte, verwenden Sie den TempoLink® Sensorassistenten, um die
Konfiguration der Komponente anzuzeigen (Abb. 57). (Beachten Sie,
dass der RD5-R nicht direkt mit den TempoLink® Sensorassistenten
angeschlossen werden kann. Der RD5-R muss an eine Sensorelekt-
ronik (RD5-K oder RD5-E) angeschlossen sein, die mit dem Tempo-
Link® Sensorassistenten verbunden wird.)

» Wenn die Konfigurationen der verbundenen RD5-Komponenten hin-
sichtlich des Analogausgangs nicht iibereinstimmen, ist der ausge-
gebene Analogwert des Sensors fehlerhaft.

* Falls die Konfigurationen des Analogausgangs der verbundenen
RD5-Komponenten nicht {ibereinstimmen, kdnnen Sie diese mit
dem TempoLink® Sensorassistenten einstellen, sodass die Konfi-
gurationen zusammenpassen (siehe ,5.4.5 Die grafische Benutzer-
oberflache” auf Seite 91 ff.)..

1 2 3 6 7 8§ 9 10 M 12 13 14 15 16
(R[5 (4] ofof3follc[1]o]ofo]m

(o)
I [ O A

Sensorelektronik-Ersatz
fiir RD5-K-Sensor

Die Bezeichnungen miissen
(ibereinstimmen

Abb. 57: Beispielhafte Anzeige der Sensorinformationen beim TempoLink® Sensorassistenten
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4.7.7 Bestellschliissel des Temposonics® RD5-C
Verbindungskabels

Das Verbindungskabel RD5-C wird benétigt, wenn der Sensorstab
mit dem M12-Vierkant-Flanschstecker »W« ausgestattet ist. Verwen-
den Sie den folgenden Bestellschliissel RD5-C, um diese Komponente
zu bestellen.

7

1 2 3 4 5 6 8 9 10 11 12
(Riols|cl[a] | [ [ [[c|m]7
KN I B N O

Optional

2 Basfom
E@E Abgesetzte Sensorelektronik

“ Sensorkomponente

| ¢ | Verbindungskabel (M12 auf M12)

o
13 | x] x | x ] x] FEP-Kabel (0050...2000 cm)

Standardlangen: 0050, 0100, 0300, 0500, 1000,
1500, 2000 cm

Neben den Standardlangen weitere Langen in 1 cm-Schritten
erhéltlich.

| d [Mageinhet |
@@ Lange in Zentimeter

|E| Anschluss an Sensorstab mit rechtwinkliger Buchse (optional)

* Nutzen Sie das Verbindungskabel RD5-C nur beim Einsatz des
M12-Vierkant-Flanschstecker »W«.

* Verwenden Sie maximal ein Verbindungskabel RD5-C zwischen
Sensorstab und Sensorelektronik.
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4.8 Einbau und Design Temposonics® RDV

RDV mit Bodenanschluss, Beispiel: Anschlussart EXX/GXX/LXX/UXX (gewinkelter Kabelabgang)

247 77

D
©)
gl
24,7

O=0
| -l =
@19
@ 26,2 48
58 45 41

vl 7\

45
PV A

3
Empfehlung:
Nutzen Sie fiir die Befestigung
des Sensors M6x45 (IS0 4762) Schrauben
Anzugsmoment: 6 Nm
RDV mit Seitenanschluss, Beispiel: Anschlussart D60 (Steckerabgang)
! J O Of
Y H
3
o of
| L=
247 |77 00?9
58 50 45 48
45 41

.

o

Empfehlung:
Nutzen Sie fiir die Befestigung des Sensors

M6x45 (IS0 4762) Schrauben
Anzugsmoment: 6 Nm

23

23

Alle MaBe in mm

Abb. 58: Temposonics®” RDV-Sensorelektronikgehduse, Teil 1
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RDV mit Seitenanschluss, Beispiel: Anschlussart D34 (Steckerabgang)

13 58 45

25 58 45

30,4 58 45

Alle MaBe in mm

Abb. 59: Temposonics® RDV-Sensorelektronikgehéuse, Teil 2
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PUR-Kabel:

06

Biegeradius:

>24

Kabellange (Bodenanschluss):
65/170/230/350

Kabelldnge (Seitenanschluss):

32

Nullzone
51

Messldnge
25...5080

Gewindeflansch »C« & »D« (fiir Boden- oder Seitenanschluss)

Totzone
63,5/66*

[

[1—sw 46

250/400/600

| H

Kabel fiir Kabel fiir

45

\ Gewindeflansch »C«: M18x1,5-6g

Bodenanschluss  Seitenanschluss

PUR-Kabel:

26

Biegeradius:

>24

Kabellange (Bodenanschluss):
65/170/230/350

Kabelldnge (Seitenanschluss):

Gewindeflansch »D«: %"-16 UNF-3A

Nullzone
51

Messldnge
25...5080

@10+0,13

* Messldnge > 5000 mm

Gewindeflansch »M« (fiir Boden- oder Seitenanschluss)

Totzone
63,5/66*

25

250/400/600

g

Kabel fiir

\ Gewindeflansch »M«: M18x1,5-6g

Bodenanschluss ~ Seitenanschluss

Gewindeflansch »T« (fiir Boden- oder Seitenanschluss)
PUR-Kabel: i
a6

Biegeradius:

>24

Kabellange (Bodenanschluss):
65/170/230/350

Kabelldnge (Seitenanschluss):

32

Nullzone
51

Messlange
25...5080

310+0,13

* Messldnge > 5000 mm

Totzone
63,5/66*

SW 23
L

250/400/600

He

Kabel fiir Kabel fiir

45

25

310+0,13

Gewindeflansch »T«: %"-16 UNF-3A

Bodenanschluss — Seitenanschluss

Steckflansch »S« (fiir Boden- oder Seitenanschluss)

PUR-Kabel:

06

Biegeradius:

>24

Kabellange (Bodenanschluss):
65/170/230/350

Kabellange (Seitenanschluss): 26,9 16

32

Nullzone
214

Messlédnge
25...2540

* Messldnge > 5000 mm

Totzone
63,5

250/400/600

Kabel fiir Kabel fiir

Bodenanschluss ~ Seitenanschluss

Alle MaBe in mm

_+-
_+-

12,7

310+0,13

Abb. 60: Temposonics” RDV-Flansche
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HINWEIS

Hinweis zum Einbau bzw. Ersatz des RDVs
Die Seriennummern (S/N) auf

Kabel und Sensorelektronikgehause
miissen (bereinstimmen, damit die
Positionsmessung fehlerfrei ist.

S/N: 70019012

Beispiel
Fertigungsnummer

Montieren Sie den Sensor wie folgt:
1. Montieren Sie den Flansch mit dem Sensorstab
2. Montieren Sie das Sensorelektronikgehduse
3. Verbinden Sie den Flansch und das Sensorelektronikgehduse
mit dem Kabel

Die oben genannten Schritte werden in den folgenden Abschnitten
erldutert.

4.8.1 Einbau RDV mit Gewindeflansch

Fixieren Sie den Sensorstab {iber den Gewindeflansch M18x1,5-6g
oder %'-16 UNF-3A. Beachten Sie das Anzugsmoment in Abb. 61.
Olen Sie das Gewinde vor dem Festziehen leicht ein.

L |
-

-
) Anzugsmomente:
RDV-C: 65 Nm
RDV-D: 75 Nm
RDV-M: 55 Nm
RDV-T: 65 Nm

Gewindeflansch »M«/»T«

Gewindeflansch »C«/»D«

Abb. 61: Einbaubeispiel fiir Gewindeflansch »C«/»D«, »M«/»T«

Temposonics®R-Serie V Analog
Betriebsanleitung

Einbau von Stabsensor 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 beriih-
rungslos iiber den Sensorstab und markiert unabhangig von der
verwendeten Hydraulikfliissigkeit durch die Wand des Sensorrohrs
hindurch den Messpunkt.

¢ Der druckfeste Sensorstab ist in der aufgebohrten Kolbenstange
installiert.

Hydraulikabdichtung
Es gibt folgende Maoglichkeiten die Flanschanlageflache abzudichten
(Abb. 62):
1. Abdichtung tber einen 0-Ring (z.B. 22,4 x 2,65 mm,
25,07 x 2,62 mm) in der Zylinderbodennut
(fiir Gewindeflansch »C«/»D«).
2. Abdichtung (iber einen O-Ring in der Gewindeauslaufrille.
Fiir Gewindeflansch (34"-16 UNF-3A) »D«/»T«:
0-Ring 16,4 x 2,2 mm (Artikelnr. 560 315)
Fiir Gewindeflansch (M18x1,5-6g) »C«/»M«:
0-Ring 15,3 x 2,2 mm (Artikelnr. 401 133)

Fiihren Sie das Einschraubloch fiir Gewindeflansch M18x1,5-6g in
Anlehnung an I1SO 6149-1 aus (Abb. 63). Siehe ISO 6149-1 fiir weitere
Informationen.

Fiir Gewindeflansch
»C«/»M«

—~—

.- -
|

Fiir Gewindeflansch
>>D<</>>T«

Fiir Gewindeflansch
»C«/»D«

Abdichtung tber 0-Ring
in Zylinderbodennut

Abdichtung (iber 0-Ring  Abdichtung iiber 0-Ring
in Gewindeauslaufrille in Gewindeauslaufrille

Abb. 62: Mdglichkeiten der Abdichtung

¢ Legen Sie die Flanschanlagefldche vollstindig an der Zylinderauf-
nahmeflache auf.

* Der Zylinderhersteller bestimmt die Druckdichtung (Kupferdichtung,
0-Ring 0.4.).

¢ Der Positionsmagnet darf nicht auf dem Messstab schleifen.

« Die Kolbenstangenbohrung (= @ 13 mm) hingt vom Druck und der
Kolbengeschwindigkeit ab.

 Halten Sie die Angaben zum Betriebsdruck ein.

e Schitzen Sie den Sensorstab konstruktiv durch geeignete MaBnah-
men vor VerschleiB.
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4.8.2 Einbau RDV mit Steckflansch
Hinweis fiir metrische Gewindeflansche
Gewinde d, d d d L L L L Z Zylindereinbau

(d,xP) 40,1 +0,4 +1° |  Bauen Sie den Stab iiber den Steckflansch ein. Dichten Sie ihn mit
0 0 0-Ring und Stiitzring ab. Fixieren Sie den Steckflansch iiber eine Pass-
RDV-C . Schulterschraube (Abb. 64). Weitere Details zum Steckflansch »S«
M18x1,5 55 213 245 198 24 285 2 26 15 finden Sie in Abb. 65. Beachten Sie dazu auch die Einbaubeispiele in
RDV-M Abb. 66 und Abb. 67.
M18x1,5 30 >13 245 198 24 285 2 26 15°
- ad, ad, 32
A § Ra3.2 Al _|@d,(Priifbereich) 5
6N A~ P Ra 3,2 JN**J 203
5 / ‘ |1
B 7
‘ A 25
@d,(Richtwert)
Gewinde (d, x P)
—Dieses MaB gilt nur, wenn der
Flankendurchmesser ~ Gewindekernbohrer nicht den S _ _ Bohrung
ganzen Materialblock durchdringt / 7 27 mm H7
Alle MaBe in mm 15)
Abb. 63: Hinweis fiir metrischen Gewindeflansch M18x1,5-6g in Anlehnung an %
DIN 1SO 6149-1 {

Fiir Seitenanschluss: @ 10...20 mm
Bohrung fiir Kabel zum Elektronikgehduse

Fiir Bodenanschluss: @ 13...17 mm
Bohrung zum Durchstecken der Leitungen

Abb. 64: Beispiel Einbaudetail: Pass-Schulterschraube 8-M6 (IS0 7379) mit Innensechskant

26,9
22,9
[ wim |
/
N\
a7

438
44,7

Abb. 65: Details Steckflansch »S«

Beim Zylindereinbau beachten:

» Der Positionsmagnet darf nicht auf dem Messstab schleifen.

« Die Kolbenstangenbohrung (= @ 13 mm) héngt vom Druck und der
Kolbengeschwindigkeit ab.

* Halten Sie die Angaben zum Betriebsdruck ein.

¢ Schitzen Sie den Sensorstab konstruktiv durch geeignete MaBnah-
men vor VerschleiB.

Alle MaB3e in mm
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4.8.3 Einbau des RDV Sensorelektronikgehéduses

Im folgenden Abschnitt werden die Anschlussmaglichkeiten des RDV
Sensors mit Bodenanschluss (Abb. 66) sowie mit Seitenanschluss
(Abb. 67) am Beispiel RDV-S erldutert. In gleicher Weise kinnen die
Sensorelektroniken der RDV Sensoren mit Gewindeflansch montiert
werden.

Sensorelektronikgehduse mit Bodenanschluss

SchlieBen Sie den Messstab iiber die Stecker an die Sensorelektronik
an. Montieren Sie die Sensorelektronik so, dass Sie unterhalb des Ge-
hdusebodens die Kabel abfiinren kdnnen. Damit ist das Sensorsystem
samt Verbindungskabel gekapselt eingebaut und vor Stérungen von
auBen geschitzt (Abb. 66). Beachten Sie beim Verlegen des Kabels
zwischen Sensorelektronikgehduse und Messstab den Biegeradius des
Kabels (siehe Abb. 60).

Lieferumfang:
—0-Ring 21,9 x 2,6 / (Artikelnr. 560 705)
| Stitzring (Artikelnr. 560 629)

T E

U

Unmagnetisches
Material

~

Abb. 66: Einbaubeispiel Steckflansch »S« und Sensorelektronikgehéuse mit
Bodenanschluss

Sensorelektronikgehduse mit Seitenanschluss

SchlieBen Sie den Messstab seitlich liber das Kabel an das Sensorelek-
tronikgehduse an. Kapseln Sie das Sensorsystem samt Verbindungs-
kabel (Abb. 67). Beachten Sie beim Verlegen des Kabels zwischen
Sensorelektronik und Messstab den Biegeradius des Kabels (siehe
Abb. 60).

ﬁO-Ring 21,9 x 2,6 (Artikelnr. 560 705)

| | Stiitzring (Artikelnr. 560 629)

Unmagnetisches
Material

Abb. 67: Einbaubeispiel Steckflansch »S« und Sensorelektronikgehéuse mit
Seitenanschluss

Alle Male in mm
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HINWEIS

Beachten Sie die folgenden Voraussetzungen, damit Sie die Anfor-

derungen zur Storfestigkeit und zur Stéraussendung erfiillen kon-

nen:

 Das Sensorelektronikgehduse muss mit der Maschinenmasse
verbunden sein (Abb. 95).

» Das Kabel zwischen Sensor und Elektronik muss in ein metalli-
sches Gehduse integriert sein.

SchlieBen Sie den Flansch fiir den Bodenanschluss (iber die beiden
Molex-Stecker bzw. fiir den Seitenanschluss (iber das Kabel mit 6-po-
ligem Stecker an das Sensorelektronikgehéduse an.

Das Verbindungskabel zwischen Sensorstab und Sensorelektronik
beim Seitenaschluss hat folgende Eigenschaften:

Material: PUR-Ummantelung; schwarz
Eigenschaften: Hochflexibel, weitge-
hend dlbesténdig & flammwidrig
Kabel @: 5,9 mm

Querschnitt: 3 x 2 x 0,14 mm?2
Biegeradius: 4 x D (feste Verlegung)
Betriebstemperatur: -40...4+80 °C

Beachten Sie diese Eigenschaften bei der Installation des Sensors.

4.8.4 Montage des Sensorelekironikgehduses mit Boden-/
Seitenanschluss

Befestigen Sie das Sensorelektronikgehduse mit 4 x M6x45
(IS0 4762) Schrauben iiber den Montageblock. Beachten Sie das
Anzugsmoment von 6 Nm.

4 x M6x45 (IS0 4762) Schrauben
Anzugsmoment: 6 Nm

Montageblock

Abb. 68: Befestigung des RDV-Sensorelektronikgehduses (Beispiel Bodenanschluss)
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4.9 Magnet-Montage

Typische Nutzung der Magnete

Magnet Typische Sensoren Vorteile

Ringmagnete Stabsensoren ¢ Rotationssymmetrisches

(RH5, RM5, RF5, Magnetfeld
Q RFV, RD5, RDV)
U-Magnete  Profil- & ¢ Hohentoleranzen kdnnen

Stabsensoren
(RP5, RH5, RM5,

RF5, RFV, RD5, RDV)

Blockmagnete Profil- & ¢ Hohentoleranzen kdnnen
. Stabsensoren ausgeglichen werden, da

(RP5, RH5, RM5, der Magnet abhebbar ist
RF5, RFV, RD5, RDV)

Magnetschlitten Profilsensoren * Der Magnet ist auf dem

(RP5) Profil gefiihrt

* Der Abstand zwischen
Abb. 69: Typische Nutzung der Magnete

ausgeglichen werden, da
der Magnet abhebbar ist

Magnet und Wellenleiter
ist fest definiert

* Einfache Ankopplung liber
das Kugelgelenk

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 Sensorstab/Sensorprofil schleifen. Uber den Luftspalt werden

Fluchtungsfehler ausgeglichen.

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

¢ Anzugsmoment fiir M4-Schrauben: 1 Nm, eventuell Unterlegschei-
ben verwenden

» Der minimale Abstand zwischen Positionsmagnet und magneti-
schem Material betrégt 15 mm (Abb. 72).

 Beachten Sie die MaBe in Abb. 72 bei der Nutzung von magneti-
schem Material.

HINWEIS

¢ Montieren Sie Ring- und U-Magnete konzentrisch.

* Montieren Sie Blockmagnete zentriert tiber dem Messstab oder
dem Sensorprofil. Maximal zuldssigen Luftspalt nicht iberschreiten
(Abb. 70/Abb. 71).

« |Installieren Sie den Sensor so, dass der Sensorstab/das Sensorpro-
fil parallel zur Bewegungsrichtung des Magneten ausgerichtet ist.
Damit vermeiden Sie Schaden an Magnetmitnahme, Magnet und
Sensorstab/Sensorprofil.

Alle Male in mm

Konzentrische Montage
des U-Magneten o

Ll:ﬂspalt

© U-Magnet

@ Unmagnetische Mitnahme

Abb. 70: Montage U-Magnet (Artikelnr. 251 416-2)

Zentrierte Montage

Blockmagnet K 9
des Blockmagneten

M4

: Luftspalt: 3 +2 Blockmagnet L

M4
—Sensorelement

© Blockmagnet

@ Unmagnetische Mitnahme

Abb. 71: Montage Blockmagnet K (Artikelnr. 251 298-2) und Blockmagnet L
(Artikelnr. 403448)

Magnet-Montage mit magnetischem Material

Bei der Verwendung von magnetischem Material die in Abb. 72

dargestellten MaBe unbedingt beachten.

A.Wenn der Positionsmagnet mit der Kolbenstangenbohrung
abschlieBt

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

]

agne 1 Magnet /
o F7

@ Nullzone, abhéngig von der Bauform

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

€@ Unmagnetischer Abstandhalter (> 5 mm) — Empfehlung: 8 mm

Abb. 72: Einbau mit magnetischem Material
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Stabsensoren mit einer Messlédnge = 1 Meter

Unterstiitzen Sie Sensoren mit einer Messldnge von mehr als 1 Me-
ter 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 Messergeb-
nis moglich. Langere Stabe erfordern eine gleichmaBig iiber die Lange
verteilte mechanische Unterstitzung (z.B. Artikelnr. 561 481). Verwen-
den Sie einen U-Magneten zur Positionsermittlung (Abb. 73).

U-Magnet

Sensorstab

nl
™~ Unmagnetische
Befestigungslasche

1

Abb. 73: Beispiel Sensorunterstiitzung (Artikelnr. 561 481)

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*

Sensorelektronikgehduse
~—Bezugskante fiir Montage

Startposition Endposition
12 82/87*

* Messldnge > 5000 mm

RP5 mit U-Magnet

Sensorelektronikgehéduse
~—Bezugskante fiir Montage

Startposition Endposition
28 66/71*

* Messlénge > 5000 mm

RP5 mit Blockmagnet

Sensorelektronikgehéduse
~—Bezugskante fiir Montage
Startposition Endposition

25,5 68,56/73,5*

h b

* Messldnge > 5000 mm

Abb. 74: Start- und Endpositionen der Magnete fiir RP5

Alle MaB3e in mm

Temposonics®R-Serie V Analog
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RH5 mit Ringmagnet/U-Magnet

Sensorelektronikgehduse
Bezugskante fiir Montage

Startposition
51

Endposition
63,5/66*

* Messldnge > 5000 mm

RH5 mit Blockmagnet

Sensorelektronikgehéduse
Bezugskante fiir Montage

Startposition Endposition
48,5 66/68,5*

A A

* Messldnge > 5000 mm

Abb. 75: Start- und Endpositionen der Magnete fiir RH5

RM5 mit Ringmagnet/U-Magnet
Sensorelektronikgehduse
~——Bezugskante fiir Montage
Startposition Endposition
51 63,5/66*
* Messldnge > 5000 mm
RM5 mit Blockmagnet

Sensorelektronikgehéduse
Bezugskante fiir Montage

Startposition
48,5 66/68,5*

V. m.
E.

* Messldnge > 5000 mm

Endposition

Abb. 76: Start- und Endpositionen der Magnete fir RM5
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RF5-B mit Ringmagnet/U-Magnet

Sensorelektronikgehduse
~—Bezugskante fiir Montage

Startposition

Endposition
Siehe Tabelle

=

e

RF5-B mit Blockmagnet

Sensorelektronikgehduse
~—Bezugskante fiir Montage

Startposition
58,5

.

Endposition
Siehe Tabelle

Messlédnge Toleranz der Gesamtldnge Totzone
Bis 7620 mm x5 mm 94 mm
Bis 10.000 mm +10 mm 100 mm
Bis 15.000 mm +15 mm 120 mm
Bis 20.000 mm +20 mm 140 mm
Abb. 77: Start- und Endpositionen der Magnete fiir RF5
RFV-B mit Ringmagnet/U-Magnet
Sensorelektronikgehéduse
~—Bezugskante fiir Montage
Startposition Endposition
61 Siehe Tabelle
RFV-M/S mit Ringmagnet/U-Magnet
Sensorelektronikgehéduse
~—Bezugskante fiir Montage
Startposition Endposition
51 Siehe Tabelle
Messldnge Toleranz der Gesamtldnge Totzone
Bis 7620 mm  +8 mm/ -5 mm 94 mm
Bis 10.000 mm +15 mm/-15 mm 100 mm
Bis 15.000 mm +15 mm/-30 mm 120 mm
Bis 20.000 mm +15 mm/-45 mm 140 mm

Abb. 78: Start- und Endpositionen der Magnete fir RFV mit Ring- und U-Magneten

Alle MaB3e in mm

RFV-B mit Blockmagnet

Sensorelektronikgehéduse
~— Bezugskante fiir Montage

Startposition Endposition
58,5 Siehe Tabelle

(:hn

RFV-M/S mit Blockmagnet

Sensorelektronikgehduse
~—Bezugskante fiir Montage

Startposition

48,5

Endposition
Siehe Tabelle

[

Messldange Toleranz der Gesamtldnge Totzone
Bis 7620 mm  +8 mm/ -5 mm 94 mm
Bis 10.000 mm +15 mm/-15 mm 100 mm
Bis 15.000 mm +15 mm/-30 mm 120 mm
Bis 20.000 mm +15 mm/-45 mm 140 mm

Abb. 79: Start- und Endpositionen der Magnete fiir RFV mit Blockmagnet

RD5-K/R-S mit Ringmagnet/U-Magnet

~—Bezugskante fiir Montage

Startposition Endposition
21,4 63,5
RD5-K/R-M/T mit Ringmagnet/U-Magnet
~—Bezugskante fiir Montage
Startposition Endposition

51 63,5/66*

-

* Messlange > 5000 mm

RD5-K/R-C/D mit Ringmagnet/U-Magnet
~—Bezugskante fir Montage

Startposition Endposition
51 63,5/66*

i

* Messlange > 5000 mm

Abb. 80: Start- und Endpositionen der Magnete fiir RD5 mit Ring- und U-Magneten
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RD5-K/R-S mit Blockmagnet

Bezugskante fiir Montage

Startposition Endposition
18,9 66

A A |

RD5-K/R-M/T mit Blockmagnet
Bezugskante fiir Montage

Startposition
48,5

Endposition
66/68,5*

o

* Messldnge > 5000 mm

RD5-K/R-C/D mit Blockmagnet
Bezugskante fiir Montage

Startposition
48,5

Endposition
66/68,5*

* Messlénge > 5000 mm

Temposonics®R-Serie V Analog
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RDV-S mit Blockmagnet

~—Bezugskante fiir Montage

Startposition
18,9

Endposition
66

RDV-M/T mit Blockmagnet

Bezugskante fiir Montage

Startposition
48,5

Endposition
66/68,5*

o

* Messldnge > 5000 mm

RDV-C/D mit Blockmagnet

Bezugskante fiir Montage

Startposition
48,5

Endposition
66/68,5¢

* Messldnge > 5000 mm

Abb. 83: Start- und Endpositionen der Magnete fiir RD5 mit Blockmagnet

RDV-S mit Ringmagnet/U-Magnet

~—Bezugskante fiir Montage

Startposition Endposition
21,4 63,5
RDV-M/T mit Ringmagnet/U-Magnet
Bezugskante fiir Montage
Startposition Endposition
51 63,5/66*

———

* Messlange > 5000 mm

RDV-C/D mit Ringmagnet/U-Magnet
Bezugskante fiir Montage

Startposition
51

Endposition
63,5/66*

=

* Messldnge > 5000 mm

Abb. 81: Start- und Endpositionen der Magnete fiir RDV mit Ring- und U-Magneten

Alle Male in mm

Abb. 82: Start- und Endpositionen der Magnete fir RDV mit Blockmagnet

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.
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Differenzmessung/Multipositionsmessung

Bei einer Differenzmessung oder Multipositionsmessung werden zwei
Positionen auf dem Sensorstab bzw. auf dem Sensorprofil gemessen.
Der Abstand dieser beiden Positionen wird ausgegeben.

RP5 mit U-Magneten

|_
|
o~

>75
=
L

-

RP5 mit Blockmagneten

~_L

RH5/RF5/RFV mit Ring-/U-Magneten

>75

\

]

[ =

RH5/RF5/RFV mit Blockmagneten

>75

) L ‘ )

\

RM5 mit Ring-/U-Magneten

E

RM5 mit Blockmagneten

m
[]

-

>

RP5 mit Magnetschlitten

Abb. 84: Minimaler Magnetabstand fiir Differenzmessung/Multipositionsmessung
(RP5, RH5, RF5, RFV, RM5)

Alle Male in mm

RD5/RDV with ring magnets/U-magnets

>75(23)
= “ =
\

RD5/RDV with block magnets

Abb. 85: Minimaler Magnetabstand fiir Differenzmessung/Multipositionsmessung (RDS,
RDV)

Nutzen Sie fiir die Differenzmessung oder Multipositionsmessung
gleiche Magnete. Unterschreiten Sie nicht den minimalen Magnet-
abstand von 75 mm bei Differenzmessung oder Multipositionsmes-
sung. Kontaktieren Sie Temposonics, wenn Sie einen Magnetabstand
< 75 mm bendtigen.
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4.10 Austausch des Basissensors
4.10.1 Austausch des Basissensors beim Modell RH5/RFV/RF5

Der Basissensor des Modells RH5 (RH5-B) l4sst sich wie in Abb. 86/
Abb. 87 dargestellt fiir die Designs »M«, »S« und »T« austauschen.
Der Sensor kann ausgewechselt werden, ohne den Hydraulikkreislauf
zu unterbrechen. Dies gilt in gleicher Weise fiir den Sensor RFV-B/
RF5-B, der im optionalen Sensorrohr HD, HL und HP verbaut ist.

Basissensor

Rohr mit innenliegendem Sensorelement

Sensorelektronikgehéduse

1. Losen Sie die Schrauben.

3 x Innensechskantschraube
M4x59 (SW 2,5)

2. Ziehen Sie den Basissensor heraus.

Abb. 86: Austausch des Basissensors am Beispiel eines RH5 Sensors, Teil 1

Temposonics®R-Serie V Analog
Betriebsanleitung

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

Abb. 87: 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 beschadigt 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.

« Stellen Sie den korrekten Sitz des 0-Rings (Artikelnr. 562 003)
zwischen Flansch und Basissensor sicher.

 Der 0-Ring ist mit einem Klebestreifen gesichert. Entfernen Sie
den Klebestreifen vor dem Anziehen vor dem Wiedereinbau des
Basissensors (siehe Abbildung ,Klebestreifen entfernen®).

aval

Abb. 88: Klebestreifen entfernen

Entfernen Sie die Transportkappe am Ende des flexiblen Sensorele-
ments vor dem Einbau eines RH5-B-F (Abb. 89). Schieben Sie das
flexible Sensorelement langsam in das Sensorrohr, damit die Luft in-
nerhalb des Rohrs entweichen kann. Beachten Sie den minimalen Bie-
geradius von 100 mm sowie die Hinweise zur Handhabung und Instal-
lation eines RF5 in Kapitel 4.5.

<4

Abb. 89: Transportkappe am RH5-B-F vor dem Einbau entfernen
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4.10.2 Austausch des Basissensors beim Modell RM5

In das Schutzgehduse des RM5 ist ein Basissensor RM5-B eingebaut
(Abb. 90). Diesen Basissensor kdnnen Sie austauschen, ohne den
Hydraulikkreislauf zu unterbrechen.

Abb. 90: Basissensor im Schutzgehduse des RM5

1. Losen Sie die Druckschraube der Kabelverschraubung.

Ldsen Sie nur die
Druckschraube
(grau markiert)

2. Losen Sie die Schrauben im Deckel des Schutzgehduses.

2 x Innensechskantschraube
M4x10 (SW 3)

Innensechskantschraube
M4x15 (SW 3)

3. Ziehen Sie den Deckel vom Schutzgehduse herunter.
Schieben Sie dabei das Kabel durch die Kabelverschraubung.

=

Abb. 91: Austausch des Basissensors beim Modell RM5, Teil 1

4. Losen Sie den Stecker vom Basissensor innerhalb des
Schutzgehduses.

5. Losen Sie die Schrauben im Deckel des Sensors.

3 x Innensechskantschraube
M4x59 (SW 2,5)

Abb. 92: Austausch des Basissensors beim Modell RMS, Teil 2

Fortsetzung auf folgender Seite
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7. Setzen Sie den neuen Basissensor ein.
Schrauben Sie den Basissensor fest.

10. Ziehen Sie das iiberschiissige Kabel vorsichtig aus dem
Schutzgehause.
Ziehen Sie die Druckschraube (grau markiert) der Kabelver-

Sichern Sie die Schrauben des Basissensors vor dem
Wiedereinbau, z.B. mit Loctite 243.

schraubung an, bis Dichteinsatz und Druckschraube auf einer
Hdhe sind.
Sichern Sie die Kabelverschraubung vor dem Wiedereinbau,

Anzugsmoment z.B. mit Loctite 243.

Anzugsmoment
max. 4,5 Nm

Abb. 94: Austausch des Basissensors beim Modell RM5, Teil 4

Wenn der Basissensor ausgetauscht wird, ist sicherzustellen, dass
keine Feuchtigkeit in den Sensorstab eindringt. Der Sensor kann da-
durch beschadigt werden.

9. Setzen Sie den Deckel auf das Schutzgehduse.
Schrauben Sie den Deckel fest.
Sichern Sie die Schrauben des Deckels vor dem Wiedereinbau,
z.B. mit Loctite 243.

Anzugsmoment

Abb. 93: Austausch des Basissensors beim Modell RMS, Teil 3
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4.11 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 kdnnen die Elektronik — trotz Verpolschutz

— beschadigen.

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 raumlich von Leistungskabeln
getrennt und nicht in die Nahe von Motorleitungen, Frequenzumrich-
tern, 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 Quer-
schnitt 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 R-Serie V iiber die Erdungslasche wie in Abb. 95 dar-
gestellt. Beachten Sie das Installationsbeispiel zur Erdung eines RM5
Sensors in Abb. 96 Die Bauformen RH5, RM5 und RFV kdnnen auch
iiber das Gewinde geerdet werden.

Abb. 95: Erdung iiber Erdungslasche am Beispiel eines RM5 Sensors (links)/
RH5 Sensors (rechts)

Innensechskantschraube
M4x15 (SW 3)
Anzugsmoment 1,4 Nm

Kabelschuh (kundenseitig gestellt)
passend fiir M4-Schraube wahlen

Abb. 96: Installationsbeispiel zur Erdung eines RM5-Sensors

Sichern Sie die Innensechskantschraube vor dem Wiedereinbau,
z.B. mit Loctite 243.
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Anschlussbelegung

Der Sensor wird direkt an die Steuerung, Anzeige oder andere
Auswertesysteme wie folgt angeschlossen:

M16-Geratestecker

Abb. 97: Position des Anschlusses (Beispiel M16-Steckerabgang)

Signal + Spannungsversorgung

M12-Geratestecker Ausgang Pin Funktion

1

+12...30 VDG (+20 %)

Position (Magnet 1)

DC Ground (0 V)

1
o
000
o .

Sicht auf Sensor

Al W |

Position (Magnet 2) oder
umgekehrte Position (Magnet 1)
oder Geschwindigkeit ohne/mit
Messrichtung (Magnet 1) oder
Temperatur im Sensorelektronik-
gehduse

Signal Ground

* bestellabhédngig

Abb. 98: Anschlussbelegung D34

Signal + Spannungsversorgung

M16-Geratestecker Ausgang Pin Funktion

1

Position (Magnet 1)

2

Signal Ground

e
09°
e

3

Position (Magnet 2) oder
umgekehrte Position (Magnet 1)
oder Geschwindigkeit ohne/mit
Messrichtung (Magnet 1) oder
Temperatur im Sensorelektronik-
gehduse

Sicht auf Sensor

Signal Ground

+12...30 VDC (£20 %)

DC Ground (0V)

* bestellabhdngig

Abb. 99: Anschlussbelegung D60

Temposonics®R-Serie V Analog
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HXX bzw. LXX/RXX bzw. EXX/TXX bzw. GXX/UXX

Signal + Spannungsversorgung
Kabel

Ausgang Farbe Funktion

Position (Magnet 1)

Signal Ground

GY
1

PK

YE
2*

Position (Magnet 2) oder
umgekehrte Position (Magnet 1)
oder Geschwindigkeit ohne/mit
Messrichtung (Magnet 1) oder
Temperatur im Sensorelektronik-
gehduse

GN

Signal Ground

BN

+12...30 VDC (20 %)

WH

DC Ground (0 V)

* bestellabhéngig

Bei Kabeltyp TXX werden die zusétzlichen roten & blauen Dréhte nicht verwendet.

Abb. 100: Anschlussbelegung Kabelabgang

* Bei Sensoren mit Stromausgang (Bestellschliissel Abschnitt [
Ausgang [A] Strom), muss in jedem Fall der Ausgang 1 (Position
(Magnet 1)) angeschlossen werden.

e Wenn nur Ausgang 1 genutzt wird, ist die Ader fiir Ausgang 2
isoliert aufzulegen.

Gerader Kabelabgang Kabeltyp Gewinkelter Kabelabgang

H | X || X | Artikelnr. 530 052 PUR

Artikelnr. 530 032 PVC

.@m Artikelnr. 530 112 FEP

Abb. 101: Zuordnung der Kabeltypen
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4.12 Gangiges Zubehor fiir Temposonics® RP5 — Weiteres Zubehar siehe Zubehdrkatalog 0 551 444

Positionsmagnete

Magnetschlitten S,
Gelenk oben
Artikelnr. 252182

Material: GFK, Magnet Hartferrit
Gewicht: Ca. 35 ¢
Betriebstemperatur: -40...+85 °C

Artikelnr. 252184

57

Magnetschlitten V,
Gelenk vorne

Material: GFK, Magnet Hartferrit
Gewicht: Ca. 35 ¢
Betriebstemperatur: -40...+85 °C

43 2%
20 \
=
} co
==
M5/
40

Magnetschlitten N,
langerer Kugelgelenkarm
Artikelnr. 252183

Material: GFK, Magnet Hartferrit
Gewicht: Ca. 35 ¢
Betriebstemperatur: -40...+85 °C

15,2

8%

M5

Magnetschlitten G,
Gelenk spielfrei
Artikelnr. 253 421

Material: GFK, Magnet Hartferrit
Gewicht: Ca. 25 ¢
Betriebstemperatur: -40...+85 °C

Positionsmagnete

U-Magnet 0D33
Artikelnr. 251416-2

Material: PA-Ferrit-GF20

Gewicht: Ca. 11 ¢

Flachenpressung: Max. 40 N/mm?
Anzugsmoment fir M4 Schrauben: 1 Nm
Betriebstemperatur: -40...+120 °C

Alle MaBe in mm

Montagezubehir
043 33 4 Locher

O\ 195 053 28 9

L 1 i} — ] B - I
= {0 9 mﬁ Y (O \:% |2
o L < i ——

A — [ —

4—‘ 13 ~ 68

8 +2 Abstand zum Sensorelement

Blockmagnet L
Artikelnr. 403 448

Material: Kunststofftrager mit
Neodym-Magnet

Gewicht: Ca. 20 ¢

Anzugsmoment fiir M4 Schrauben: 1 Nm
Betriebstemperatur: -40...+75 °C

Dieser Magnet kann bei einigen Anwen-
dungen die Leistungscharakteristik des
Sensors beeinflussen.

1721

Breite der Montageklammer:

14,6

Montageklammer
Artikelnr. 400 802

Material: Edelstahl (AISI 304)

M5-Gewinde

T-Nut-Mutter
Artikelnr. 401602

Anzugsmoment fir M5 Schraube:
4,5Nm
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Temposonics®R-Serie V Analog
Betriebsanleitung

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...+120 °C

Positionsmagnet
243 33
O\ 195
T —Al
e m_lﬂ\
N — L <
‘ =
] 13

8 +2 Abstand zum Sensorelement

Blockmagnet L
Artikelnr. 403 448

Material: Kunststofftrager mit
Neodym-Magnet

Gewicht: Ca. 20 ¢

Anzugsmoment fiir M4 Schrauben: 1 Nm
Betriebstemperatur: -40...+75 °C

Dieser Magnet kann bei einigen Anwen-

dungen die Leistungscharakteristik des
Sensors beeinflussen.

0-Ring

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...+120 °C

Magnetabstandhalter

0254 \
@135 : 79

Ringmagnet 0D25,4
Artikelnr. 400 533

Material: PA-Ferrit

Gewicht: Ca. 10 g
Flachenpressung: Max. 40 N/mm?
Betriebstemperatur: -40...+120 °C

3305 |

319,8 76

Ringmagnet
Artikelnr. 402 316

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

Magnetabstandhalter
Artikelnr. 400 633

Material: Aluminium

Gewicht: Ca. 5 ¢

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

Montagezubehir

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

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

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

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

9193

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

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

Alle MaBe in mm

M18x1,5-6g
/'\

Sechskantmutter M18x1,5-6g
Artikelnr. 500 018

Sw 27

Material: Stahl, verzinkt

%'-16 UNF-3A 11
|

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

SW 28

Material: Stahl, verzinkt

1731

)
]

l @ D @fﬁg[
‘ 032

M3-Befestigungsschraube (6x)
o7 3,2
ey
o

|

P
2

i

Befestigungslasche
Artikelnr. 561481

Anwendung: Zur Befestigung von
Sensorstében (@ 10 mm) bei Nutzung
eines U-Magnets oder Blockmagnets
Material: Messing, unmagnetisch
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Temposonics®R-Serie V Analog
Betriebsanleitung
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Positionsmagnete

043 2328

X

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...+120 °C

Positionsmagnet

043 33
U 195
phe——
{4 [P 9
N ~— | <
: =
] 13

8 +2 Abstand zum Sensorelement

Blockmagnet L
Artikelnr. 403 448

Material: Kunststofftrager mit
Neodym-Magnet

Gewicht: Ca. 20 ¢

Anzugsmoment fir M4 Schrauben: 1 Nm
Betriebstemperatur: -40...+75 °C

Dieser Magnet kann bei einigen Anwen-
dungen die Leistungscharakteristik des
Sensors beeinflussen.

-
w

3

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...+120 °C

Magnetabstandhalter

254 9305 :
0 13,5@ g ‘
‘ 7.9 019,8 76
Ringmagnet 0D25,4 Ringmagnet

Artikelnr. 402 316

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

Artikelnr. 400 533

Material: PA-Ferrit

Gewicht: Ca. 10 g
Flachenpressung: Max. 40 N/mm?
Betriebstemperatur: -40...+120 °C

Magnetabstandhalter
Artikelnr. 400 633

Material: Aluminium

Gewicht: Ca. 5 ¢

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

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

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

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

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

Montagezubehir
AN %'-16 UNF-3A 11 \ &
M18x1,5-69 410 B (= 16,16.16]

1 [ | ) | & @ %E[E

e s ?

= = < - @32

@ @ __ M3-Befestigungsschraube (6x)
KW 3,2
‘\g;j_‘.‘

Sechskantmutter M18x1,5-6g
Artikelnr. 500 018

Material: Stahl, verzinkt

Alle MaB3e in mm

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

Material: Stahl, verzinkt

Befestigungslasche
Artikelnr. 561481

Anwendung: Zur Befestigung von
Sensorstdben (@ 10 mm) bei Nutzung
eines U-Magnets oder Blockmagnets
Material: Messing, unmagnetisch

1741
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Temposonics®R-Serie V Analog
Betriebsanleitung

Positionsmagnete

U-Magnet 0D33
Artikelnr. 251416-2

Material: PA-Ferrit-GF20

Gewicht: Ca. 11 ¢

Flachenpressung: Max. 40 N/mm?
Anzugsmoment fiir M4 Schrauben: 1 Nm
Betriebstemperatur: -40...+120 °C

0-Ringe

Ringmagnet 0D60
Artikelnr. MT0162

Material: AICuMgPb,

Magnete vergossen

Gewicht: Ca. 90 g

Flachenpressung: 20 N/mm?
Anzugsmoment fiir M4 Schrauben: 1 Nm
Betriebstemperatur: -40...+75 °C

30,5 |

919,8

Ringmagnet
Artikelnr. 402 316

Material: PA-Ferrit beschichtet
Gewicht: Ca. 13 g
Flachenpressung: 20 N/mm?

Betriebstemperatur: -40...+100 °C

Montagezubehor

U-Magnet 0D63,5
Artikelnr. 201 553

Material: PA 66-GF30,

Magnete vergossen

Gewicht: Ca. 26 g

Flachenpressung: 20 N/mm?
Anzugsmoment fiir M4 Schrauben: 1 Nm
Betriebstemperatur: -40...+75 °C

@153 !

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

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

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

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

Sw 27

M18x1,5-69

@

Sechskantmutter M18x1,5-6g
Artikelnr. 500 018

Material: Stahl, verzinkt

%'-16 UNF-3A 11
\

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

SW 28

Material: Stahl, verzinkt

Montagezubehor

Gewindeflansch M18x1,5-6g
Artikelnr. 404 874

Material: Edelstahl 1.4305 (AISI 303)
0-Ringe separat bestellen:

0-Ring 15x2: Artikelnr. 560 853
0-Ring 15,3x2,2: Artikelnr. 401 133

Alle MaBe in mm

Gewindeflansch 3%4"-16 UNF-3A
Artikelnr. 404 875

Material: Edelstahl 1.4305 (AISI 303)
0-Ringe separat bestellen:

0-Ring 15x2: Artikelnr. 560 853
0-Ring 16,4x2,2: Artikelnr. 560 315

1751
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Temposonics®R-Serie V Analog

Betriebsanleitung

Montagezubehor

Sensorrohr mit Gewindeflansch
mit flacher Flanschflache
(M18x1,5-6g) und 0-Ring

HD [Lédnge in mm: XXXX] M

Druckrohr @: 12,7 mm
Lange: 100...7500 mm
Betriebsdruck: 350 bar
Flanschmaterial:

Edelstahl 1.4305 (AISI 303)
Stabmaterial:

Edelstahl 1.4301 (AISI 304)

Sensorrohr mit Gewindeflansch
mit flacher Flanschflache
(34"-16 UNF-3A) und 0-Ring

HL [Lénge in mm: XXXX] M

Druckrohr @: 12,7 mm
Lange: 100...7500 mm
Betriebsdruck: 350 bar
Flanschmaterial:

Edelstahl 1.4305 (AISI 303)
Stabmaterial:

Edelstahl 1.4301 (AISI 304)

Sensorrohr mit Gewindeflansch
mit Dichtleiste (34"-16 UNF-3A)
und 0-Ring

HP [Lénge in mm: XXXX] M

Druckrohr @: 12,7 mm
Lénge: 100...7500 mm
Betriebsdruck: 350 bar
Flanschmaterial:

Edelstahl 1.4305 (AISI 303)
Stabmaterial:

Edelstahl 1.4301 (AISI 304)

1761

Profil mit Flansch
HFP [Lange in mm: XXXXX] M

Lange: Max. 20.000 mm
Schutzart: IP30
Material: Aluminium



Temposonics®R-Serie V Analog
Betriebsanleitung
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Positionsmagnete

U-Magnet 0D33
Artikelnr. 251416-2

Material: PA-Ferrit-GF20

Gewicht: Ca. 11 ¢

Flachenpressung: Max. 40 N/mm?
Anzugsmoment fiir M4 Schrauben: 1 Nm
Betriebstemperatur: -40...+120 °C

0-Ringe

Ringmagnet 0D60
Artikelnr. MT0162

Material: AICuMgPb,

Magnete vergossen

Gewicht: Ca. 90 g

Flachenpressung: 20 N/mm?
Anzugsmoment fiir M4 Schrauben: 1 Nm
Betriebstemperatur: -40...+75 °C

30,5 |

919,8

Ringmagnet
Artikelnr. 402 316

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

U-Magnet 0D63,5
Artikelnr. 201 553

Material: PA 66-GF30,

Magnete vergossen

Gewicht: Ca. 26 g

Flachenpressung: 20 N/mm?
Anzugsmoment fiir M4 Schrauben: 1 Nm
Betriebstemperatur: -40...+75 °C

Montagezubehor

@153 !

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

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

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

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

%'-16 UNF-3A 11
\

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

M18x1,5-6g
/'\

Sechskantmutter M18x1,5-6g
Artikelnr. 500 018

Sw 27
SW 28

Material: Stahl, verzinkt Material: Stahl, verzinkt

Montagezubehor

Gewindeflansch M18x1,5-6g
Artikelnr. 404 874

Material: Edelstahl 1.4305 (AISI 303)
0-Ringe separat bestellen:

0-Ring 15x2: Artikelnr. 560 853
0-Ring 15,3x2,2: Artikelnr. 401 133

Alle MaBe in mm

Gewindeflansch 34"-16 UNF-3A
Artikelnr. 404 875

Material: Edelstahl 1.4305 (AISI 303)
0-Ringe separat bestellen:

0-Ring 15x2: Artikelnr. 560 853
0-Ring 16,4x2,2: Artikelnr. 560 315

Adapterplatte
Artikelnr. 255198

Adapterplatte zur Montage eines
RFV-B als Ersatz fiir einen RF-C.
Bestellen Sie den RFV-B mit dem
Zusatz H003.

1771
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Temposonics®R-Serie V Analog
Betriebsanleitung

Montagezubehir

Sensorrohr mit Gewindeflansch
mit flacher Flanschflache
(M18x1,5-6g) und 0-Ring

HD [Ladnge in mm: XXXX] M

Druckrohr @: 12,7 mm
Lé&nge: 100...7500 mm
Betriebsdruck: 350 bar
Flanschmaterial:

Edelstahl 1.4305 (AISI 303)
Stabmaterial:

Edelstahl 1.4301 (AISI 304)

Sensorrohr mit Gewindeflansch
mit flacher Flanschflache
(34"-16 UNF-3A) und 0-Ring

HL [Ladnge in mm: XXXX] M

Druckrohr @: 12,7 mm
Lénge: 100...7500 mm
Betriebsdruck: 350 bar
Flanschmaterial:

Edelstahl 1.4305 (AISI 303)
Stabmaterial:

Edelstahl 1.4301 (AISI 304)

Sensorrohr mit Gewindeflansch
mit Dichtleiste (34"-16 UNF-3A)
und 0-Ring

HP [Lange in mm: XXXX] M

Druckrohr @: 12,7 mm
Lénge: 100...7500 mm
Betriebsdruck: 350 bar
Flanschmaterial:

Edelstahl 1.4305 (AISI 303)
Stabmaterial:

Edelstahl 1.4301 (AISI 304)

1781

Profil mit Flansch
HFP [Lange in mm: XXXXX] M

Lange: Max. 20.000 mm
Schutzart: IP30
Material: Aluminium
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Temposonics®R-Serie V Analog
Betriebsanleitung

Positionsmagnete

g4z 0328

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...+120 °C

Ringmagnet 0D33
Artikelnr. 201 542-2

Material: PA-Ferrit-GF20

Gewicht: Ca. 14 ¢

Flachenpressung: Max. 40 N/mm?
Anzugsmoment fiir M4 Schrauben: 1 Nm
Betriebstemperatur: -40...+120 °C

9254
2135
@ 7.9

Ringmagnet 0D25,4
Artikelnr. 400 533

Material: PA-Ferrit

Gewicht: Ca. 10 g
Flachenpressung: Max. 40 N/mm?
Betriebstemperatur: -40...+120 °C

0174 [

)
we O,

-—

Ringmagnet 0D17,4
Artikelnr. 401 032

Material: PA-Neobond

Gewicht: Ca. 5 g

Flachenpressung: Max. 20 N/mm?
Betriebstemperatur: -40...+105 °C

Magnetabstandhalter

Magnetabstandhalter
Artikelnr. 400 633

Material: Aluminium

Gewicht: Ca. 5 ¢

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

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

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

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

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

@219 ‘

026,
0-Ring fiir Steckflansch @ 26,9 mm
Artikelnr. 560 705

Material: Nitrilkautschuk
Betriebstemperatur: -53...+107 °C

0-Ringe Montagezubehir
220 M18x1,5-69
726,9 @20 g
- - @17 _ “He N
O O e
02,65 g15 9 »

Stiitzring fiir Steckflansch @ 26,9 mm
Artikelnr. 560 629

Material: Polymyte
Durometer: 90 Shore A

Alle Male in mm

0-Ring fiir klassischen Montageblock
mit Bodenanschluss »B«
Artikelnr. 561 435

Material: Fluorkautschuk (FKM)
Durometer: 80 + 5 Shore A
Betriebstemperatur: -15...+200 °C

0-Ring fiir kompakten Montageblock
mit Bodenanschluss »E«
Artikelnr. 562 405

Material: BUNA
Durometer: 70 Shore A
Betriebstemperatur: -40...+121 °C

1791

Sechskantmutter M18x1,5-6g
Artikelnr. 500 018

Material: Stahl, verzinkt
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Temposonics®R-Serie V Analog
Betriebsanleitung

Montagezubehir
60
%'-16 UNF-3A 11 - ‘16 16 16
‘ o [« 210 10
| ) e 2 T o[
2 L:J% e
= < - : © tese
@ . M3-Befestigungsschraube (6x)
o 3,2
“9\_1‘ 5
Sechskantmutter 34"-16 UNF-3A Befestigungslasche
Artikelnr. 500 015 Artikelnr. 561481
Material: Stahl, verzinkt Anwendung: Zur Befestigung von

Sensorstében (@ 10 mm) bei Nutzung
eines U-Magnets oder Blockmagnets
Material: Messing, unmagnetisch

Alle MaBe in mm

1801
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Temposonics®R-Serie V Analog
Betriebsanleitung

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...+120 °C

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...+120 °C

0254
0135
@ s

Ringmagnet 0D25,4
Artikelnr. 400 533

Material: PA-Ferrit

Gewicht: Ca. 10 g
Flachenpressung: Max. 40 N/mm?
Betriebstemperatur: -40...+120 °C

0174 [

) Q
0135 Nt

| —

7.9

f— 1

Ringmagnet 0D17,4
Artikelnr. 401 032

Material: PA-Neobond

Gewicht: Ca. 5 g

Flachenpressung: Max. 20 N/mm?
Betriebstemperatur: -40...+105 °C

Magnetabstandhalter

Magnetabstandhalter
Artikelnr. 400 633

Material: Aluminium

Gewicht: Ca. 5 ¢

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

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

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

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

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

0-Ring fiir Steckflansch @ 26,9 mm
Artikelnr. 560 705

Material: Nitrilkautschuk
Betriebstemperatur: -53...+107 °C

0-Ringe Montagezubehor
%'-16 UNF-3A 11
26,9 @20 \ M18x1,5-69 ‘
’\ /] | )
I {(OF :
= =/ -
02657 * ® _

Stiitzring fiir Steckflansch @ 26,9 mm
Artikelnr. 560 629

Material: Polymyte
Durometer: 90 Shore A

Alle Male in mm

0-Ring fiir klassischen Montageblock
mit Bodenanschluss »B«
Artikelnr. 561 435

Material: Fluorkautschuk (FKM)
Durometer: 80 + 5 Shore A
Betriebstemperatur: -15...+200 °C

Sechskantmutter M18x1,5-6g
Artikelnr. 500 018

Material: Stahl, verzinkt

1811

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

Material: Stahl, verzinkt


https://www.temposonics.com/literature/551444_de
https://www.temposonics.com/literature/551444_de

Temposonics®R-Serie V Analog
Betriebsanleitung

Montagezubehir

[lepe]=rs]
© o tgs2

M3-Befestigungsschraube (6x)
’/’o—i ‘,’ £3,2
\55:1’_‘.) t

Befestigungslasche
Artikelnr. 561481

Anwendung: Zur Befestigung von
Sensorstében (@ 10 mm) bei Nutzung
eines U-Magnets oder Blockmagnets
Material: Messing, unmagnetisch

Alle MaBe in mm

1821
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Temposonics®R-Serie V Analog
Betriebsanleitung

Kabelsteckverbinder*

~54

60,5

0173
|

M16-Buchse (6 pol.),
gerade
Artikelnr. 370 423

Material: Zink vernickelt
Anschlussart: Léten

Kabel @: 6...8 mm
Betriebstemperatur: -40...+100 °C
Schutzart: IP65/IP67 (fachgerecht
montiert)

Anzugsmoment: 0,6 Nm

M16-Buchse (6 pol.),
gewinkelt
Artikelnr. 370 460

Material: Zink vernickelt

Anschlussart: Léten

Kabel @: 6...8 mm

Ader: 0,75 mm2 (20 AWG)
Betriebstemperatur: -40...+95 °C
Schutzart: IP67 (fachgerecht montiert)
Anzugsmoment: 0,6 Nm

M12-A-codierte Buchse (4 pol./5 pol.),
gerade
Artikelnr. 370 677

Material: GD-Zn, Ni

Anschlussart: Schraubanschluss
Kontakteinsatz: CuZn

Kabel @: 4...8 mm

Ader: Max. 1,5 mm2 (16 AWG)
Betriebstemperatur: -30...+85 °C
Schutzart: IP67 (fachgerecht montiert)
Anzugsmoment: 0,6 Nm

H

@20

M12-A-codierte Buchse (5 pol.),
gewinkelt
Artikelnr. 370 678

Material: GD-Zn, Ni

Anschlussart: Schraubanschluss
Kontakteinsatz: CuZn

Kabel @: 5...8 mm

Ader: Max 0,75 mm? (18 AWG)
Betriebstemperatur: -25...+85 °C
Schutzart: IP67 (fachgerecht montiert)
Anzugsmoment: 0,4 Nm

PVC-Kabel
Artikelnr. 530 032

Material: PVC-Ummantelung; grau
Eigenschaften: Paarweise verdrillt,
geschirmt, flexibel

Kabel @: 6 mm

Querschnitt: 3 x 2 x 0,14 mm?
Biegeradius: 10 x D (feste Verlegung)
Betriebstemperatur: -40...+105 °C

PUR-Kabel
Artikelnr. 530 052

Material: PUR-Ummantelung; orange
Eigenschaften: Paarweise verdrillt,
geschirmt, hochflexibel, halogenfrei,
schleppkettenféhig, weitgehend dlbe-
stindig & flammwidrig

Kabel @: 6,4 mm

Querschnitt: 3 x 2 x 0,19 mm?
Biegeradius: 5 x D (feste Verlegung)
Betriebstemperatur: -20...+80 °C

*/ Beachten Sie die Montagehinweise des Herstellers
Farbe der Stecker und Kabelmantel kénnen sich ggf. dndern. Dabei bleiben Farben der Adern sowie technische Eigenschaften unverdndert

Alle MaBe in mm

FEP-Kabel
Artikelnr. 530 112

Material: FEP-Ummantelung; schwarz
Eigenschaften: Paarweise verdrillt,
geschirmt, flexibel, hohe thermische
Besténdigkeit, weitgehend 6l- & saure-
besténdig

Kabel @: 7,6 mm

Querschnitt: 4 x 2 x 0,25 mm?
Biegeradius: 8 — 10 x D (feste Verlegung)
Betriebstemperatur: -100...+180 °C

1831

FEP-Kabel
Artikelnr. 530 157

Material: FEP-Ummantelung; schwarz
Eigenschaften: Paarweise verdrillt,
geschirmt

Kabel @: 6,7 mm

Querschnitt: 3 x 2 x 0,14 mm?
Betriebstemperatur: -40...+180 °C
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Kabel Kabelsets

Silikon-Kabel
Artikelnr. 530 176

Material: Silikon-Ummantelung; schwarz
Eigenschaften: Paarweise verdrillt,
geschirmt

Kabel @: 6,3 mm

Querschnitt: 3 x 2 x 0,14 mm?
Biegeradius: 7 x D (feste Verlegung)
Betriebstemperatur: -50...+150 °C

Kabel mit M12-A-codierter Buchse
(5 pol.), gerade — offenes Kabelende
Artikelnr. 370 673

Material: PUR-Ummantelung; schwarz
Eigenschaft: Geschirmt

Kabelldnge: 5 m

Schutzart: IP67 (fachgerecht montiert)
Betriebstemperatur: -25...+80 °C

Kabel mit M12-A-codierter Buchse
(5 pol.), gewinkelt - offenes Kabelende
Artikelnr. 370 675

Material: PUR-Ummantelung; schwarz
Eigenschaft: Geschirmt

Kabelldnge: 5 m

Schutzart: IP67 (fachgerecht montiert)
Betriebstemperatur: -25...+80 °C

Programmier-Werkzeuge

Analoges Hand-Programmiergert
Artikelnr. 253 124

Zum Einstellen von Messlangen und
Messrichtungen (iber ein einfach
anzuwendenes Teach-In-Verfahren.
Fiir Sensoren mit 1 Magnet.

Analoges Einbau-Programmiergerat
Artikelnr. 253 408

Zum Befestigen auf DIN-Standardschie-
nen (35 mm). Dieser Programmer ist
fiir die dauerhafte Schaltschrankmon-
tage geeignet und verfiigt iiber einen
Programm-/Betriebsschalter.

Fiir Sensoren mit 1 Magnet.

*/ Beachten Sie die Montagehinweise des Herstellers

Alle MaBBe in mm

TempoLink®-Kit fiir die Temposonics®
R-Serie V

Artikelnr. TL-1-0-AD60 (fiir D60)
Artikelnr. TL-1-0-AS00 (fiir Kabelabgang)
Artikelnr. TL-1-0-AD34 (fiir D34)

* Drahtlose Verbindung mit einem
WLAN-fahigen Gerdt oder iiber USB
mit dem Diagnose-Tool

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

* Benutzerfreundliche Oberfléche fir
Mobilgerate und Desktop-Computer

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

Farbe der Stecker und Kabelmantel kénnen sich ggf. dndern. Dabei bleiben Farben der Adern sowie technische Eigenschaften unverandert.
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Verlangerungskabel M12

PVC-Kabel mit M12-Buchse (6 pol.),
gerade - offenes Kabelende

PVC-Kabel (Artikelnr. 530 032)
mit M12-Buchse, gerade
(Artikelnr. 370 677)

Bestellschlissel:
K2-A-370677-xxxxCM-530032-0
(anstelle xxxx steht die Kabellange
in Zentimetern)

PUR-Kabel mit M12-Buchse (6 pol.),
gerade - offenes Kabelende

PUR-Kabel (Artikelnr. 530 052)
mit M12-Buchse, gerade
(Artikelnr. 370 677)

Bestellschliissel:
K2-A-370677-xxxxCM-530052-0
(anstelle xxxx steht die Kabelldnge
in Zentimetern)

FEP-Kabel mit M12-Buchse (6 pol.),
gerade - offenes Kabelende

FEP-Kabel (Artikelnr. 530 112) mit
M12-Buchse, gerade
(Artikelnr. 370 677)

Bestellschlissel:
K2-A-370677-xxxxCM-530112-0
(anstelle xxxx steht die Kabelldnge
in Zentimetern)

Verlangerungskabel M16

PVC-Kabel mit M16-Buchse (6 pol.),
gerade - offenes Kabelende

PVC-Kabel (Artikelnr. 530 032)
mit M16-Buchse, gerade
(Artikelnr. 370 423)

Bestellschlussel:
K2-A-370423-xxxxCM-530032-0
(anstelle xxxx steht die Kabellange
in Zentimetern)

PUR-Kabel mit M16-Buchse (6 pol.),
gerade - offenes Kabelende

PUR-Kabel (Artikelnr. 530 052)
mit M16-Buchse, gerade
(Artikelnr. 370 423)

Bestellschlussel:
K2-A-370423-xxxxCM-530052-0
(anstelle xxxx steht die Kabellange
in Zentimetern)

FEP-Kabel mit M16-Buchse (6 pol.),
gerade - offenes Kabelende

FEP-Kabel (Artikelnr. 530 112) mit
M16-Buchse, gerade
(Artikelnr. 370 423)

Bestellschliissel:
K2-A-370423-xxxxCM-530112-0
(anstelle xxxx steht die Kabelldnge
in Zentimetern)

Farbe der Stecker und Kabelmantel kénnen sich ggf. dndern. Dabei bleiben Farben der Adern sowie technische Eigenschaften unverdndert.
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5. Inbetriebnahme

5.1 Erstinbetriebnahme

Der Analogsensor kann direkt an eine Steuerung oder Anzeige ange-
schlossen werden. Seine Elektronik erzeugt einen streng proportio-
nalen Positions-Signalausgang zwischen Start und Ende des aktiven
Messbereichs. Dabei ist der Sensor werkseitig entsprechend des Be-
stellschliissels eingestellt, sodass das gewiinschte Ausgangssignal ex-
akt der gewdhlten Messldnge entspricht, z.B.:

Ausgang 4...20 mA = 0...100 % der Messldnge

y: VDC/mA

x: Position
Aktiver Messbereich

Abb. 102: Analog-Schnittstelle

HINWEIS

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 Erstinbetriebnahme sowie nach Austausch des
Magneten.

3. Stellen Sie sicher, dass beim Einschalten das Sensor-
Regelsystem nicht unkontrolliert verfahren kann.

4. Stellen Sie sicher, dass der Sensor nach dem Einschalten
betriebsbereit ist und sich im Arbeitsmodus befindet. Die
Status-LED leuchtet permanent griin.

5. Uberpriifen Sie die voreingestellten Anfangs- und Endwerte
des Messbereichs (siehe Kapitel 4.9) und korrigieren Sie diese
gegebenenfalls iiber den TempoLink® Sensorassistenten.

5.2 Optionen beim analogen Ausgang

Die R-Serie V Analog kann mit einem oder mit zwei Ausgangen konfi-
guriert werden.

Mdglichkeiten bei einem Ausgang

 Ausgabe des Positionswertes des Magneten als Strom- oder Span-
nungswert

» Ausgabe der Differenz bzw. des Abstands zwischen zwei Magneten
als Strom- oder Spannungswert

Maglichkeiten bei zwei Ausgédngen

» Ausgabe des Positionswerts des Magneten auf Ausgang 1 und Aus-
gabe der Geschwindigkeit (mit oder ohne Angabe der Messrichtung)
des Magneten auf Ausgang 2

» Ausgabe des Positionswertes des Magneten auf Ausgang 1 und
Ausgabe des umgekehrten Positionswertes des Magneten auf Aus-
gang 2. Dies kann zur Uberpriifung des Signals genutzt werden, da
die Summe der beiden Ausgangswerte immer identisch ist.

» Ausgabe des Positionswertes des Magneten auf Ausgang 1 und
Ausgabe der Temperatur innerhalb des Sensorelektronikgehduses
auf Ausgang 2. Dies kann zur Uberpriifung genutzt werden, da ein
iiberméBiger Anstieg der Temperatur auf einen Defekt hinweist.

5.3 LED-Status

Die LED des Sensors visualisiert den aktuellen Sensorstatus. Im Nor-
malbetrieb leuchtet die LED kontinuierlich griin. In anderen Fallen an-
dert sich die Farbe der LED im Zeitfenster von 0,5 Sekunden wie in
Abb. 103 dargestellt.

R-Serie V Analog LED-Status

Status-LED

Zeit- Zeit- Zeit- Zeit-
fen1ster Ien;ter fengter fen:ter Information

ﬂ m Normalfunktion

Aus  Konfigurationsfehler
mm Aus  Speicherfehler
mm Aus Interner Fehler
Aus m Aus  Fehler in der Stromversorgung
Aus m Aus  Magnet auBerhalb Setpoints
Aus  Zusétzlicher Magnet

RD + RD + RD +
Magnet-Status-Fehler

Aus  Signalfehler
Aus  Befehlsmodus

1 x Zeitfenster = 0,5 Sekunden
Abb. 103: LED-Status

Abb. 104 beschreibt die Fehlerzusténde, die iiber die LEDs ausgege-
ben werden, sowie die Fehlerbehebung.
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Fehlerzustand Beschreibung Fehlerbehebung

Konfigurati- Ungiiltige Konfigurati-  Uberpriifen Sie die

onsfehler on des Sensors Konfiguration des Sensors.
Kontaktieren Sie
Temposonics.

Speicherfehler Fehler bei der internen  Kontaktieren Sie

Datenspeicherung Temposonics.

Interner Fehler Interner Fehler des Kontaktieren Sie

Sensors Temposonics.
Fehlerin der ~ Spannungsversorgung Stellen Sie die
Stromversor-  des Sensors ist auBer-  Spannungsversorgung fiir
gung halb des zuléssigen den Sensor auf den zulds-
Bereichs sigen Bereich ein.
Magnet be- Der Positionsmagnet  Stellen Sie sicher, dass der
findet sich befindet sich nichtim  Positionsmagnet sich in-

auBerhalb des
aktiven Mess-
bereichs

Bereich von Setzpunkt
1 und Setzpunkt 2

nerhalb des festgelegten
Setzpunktebereichs befin-
det. Alternativ kdnnen Sie
die Setzpunkte neu pro-
grammieren.

Zusétzlicher Sensor registriert mehr Stellen Sie sicher, dass die

Magnet Positionsmagnete als  Anzahl der Positionsmag-
eingestellt nete auf dem Sensor mit
der eingestellten Anzahl
iibereinstimmt.
Magnet- Sensor registriert weni- Stellen Sie sicher, dass die

Status-Fehler  ger Positionsmagnete

als eingestellt

Anzahl der Positionsmag-
nete auf dem Sensor mit
der eingestellten Anzahl
libereinstimmt.

Kontaktieren Sie
Temposonics.

Kontaktieren Sie
Temposonics.

Fehler bei dem internen
Signal

Positionsfehler Fehler bei der
Positionsermittlung

Signalfehler

Abb. 104: Fehlerzustande und Fehlerbehebung

5.4 Anpassung der Sensoreinstellungen vor Ort

Temposonics® R-Serie V Analog-Sensoren sind werkseitig entspre-
chend des Bestellschliissels konfiguriert. Diese Werkseinstellungen
des Sensors passen fiir viele Anwendungen. Um Sensoreinstellungen
vor Ort anzupassen, gibt es drei Programmier-Werkzeuge:

* Den TempoLink® Sensorassistenten (siehe Kapitel 5.4.1)
* Das Hand-Programmiergerat (siehe Kapitel 5.4.6)
* Das Einbau-Programmiergerdt (siehe Kapitel 5.4.7)

Temposonics®R-Serie V Analog
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Das Hand-Programmiergerét sowie das Einbau-Programmiergerat die-
nen dazu, den Startwert (0 %) und den Endwert (100 %) des ersten
Ausgangs der R-Serie V Analog zu verschieben. Beachten Sie, dass
Anpassungen an den Einstellungen der Bauform RD5 nur mit dem
TempoLink® Sensorassistenten vorgenommen werden kénnen. Bei al-
len Bauformen der R-Serie V Analog kann der TempoLink® Sensoras-
sistent verwendet werden, um andere Strom- oder Spannungswerte
fiir den Start- und Endpunkt des Messbereichs einzustellen oder den
zweiten Ausgang des Sensors anzupassen. Neben der Anpassung der
Sensorparameter konnen {iber den TempoLink® Sensorassistenten
auch Informationen zum Sensorstatus sowie Betriebsdaten fiir die Dia-
gnose abgerufen werden.

In Abb. 105 ist ein Beispiel fiir eine Verschiebung des Startwerts (Setz-
punkt 1) und des Endwerts (Setzpunkt 2) und in Abb. 106 eine Um-
kehrung der Messrichtung durch Anpassung des Startwerts (Setz-
punkt 1) und des Endwerts (Setzpunkt 2) dargestellt.

0% 100 %
Setzpunkt 1 Setzpunkt 2

Werkseinstellung
Ausgang: 4...20 mA

||| Aktiver Messbereich I

1l

. ||| m 20,7 mA*
m

4 mA

0% 100 %

Setzpunkt 1 Setzpunkt 2
Neue Feldeinstellung

i Ausgang: 4...20 mA
!!! (i 1l

: |
. 20,7 mA*
20 mA !

4 mA

* Voreingestellter Fehlerwert

Abb. 105: Verschiebung der Startposition (Setzpunkt 1) und Endposition (Setzpunkt 2)
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0% 100 %
Setzpunkt 1 Setzpunkt 2

Werkseinstellung

¥ Ausgang: 4...20 mA
|| Aktiver Messbereich
ii ﬁ"
* ] 20,7 mA*
20 mA
4 mA
100 % 0%

Setzpunkt 2 Setzpunkt 1
Neue Feldeinstellung

|| Ausgang: 20...4 mA
I | I

—— 20,7 mA*

20 mA

4mA

*Voreingestellter Fehlerwert

Abb. 106: Umkehrung der Messrichtung durch Anpassung des Startwerts (Setzpunkt 1) und
des Endwerts (Setzpunkt 2)

5.4.1 Anpassung der R-Serie V iiber den TempoLink® Sensor-
assistenten

Der TempoLink® Sensorassistent kann an alle Sensoren der R-Serie V
angeschlossen werden. Uber das Adapterkabel wird der TempoLink®
Sensorassistent an einen R-Serie V-Sensor angeschlossen.

Wenn der Sensor an eine Steuerung angeschlossen ist, trennen Sie
den Sensor von dieser Steuerung, bevor Sie den TempoLink® Sensor-
assistenten mit dem Sensor verbinden.

Stecken Sie den Hohlstecker des Adapterkabels in die Buchse
,OUTPUT SENSOR*" am TempoLink® Sensorassistenten (Abb. 107).

—(_1[l=

Abb. 107: Anschluss des Adapterkabels an den TempoLinK® Sensorassistenten

¢ Wenn Sie die Spannungsversorgung vom Sensor trennen, kann an
der Steuerung, an die der Sensor angeschlossen ist, eine Fehler-
meldung erscheinen.

« Uberschreiten Sie nicht die maximale Kabelldnge von 30 m
zwischen TempoLink® Sensorassistent und R-Serie V-Sensor.

1.Anschluss an einen Sensor mit Steckerabhgang
SchlieBen Sie das andere Ende des Adapterkabels an die
R-Serie V an. Der Sensor wird {iber den TempoLink®
Sensorassistenten mit Spannung versorgt (Abb. 108).

:>Hﬂ;g } a

Abb. 108: Anschluss des Adapterkabels an den R-Serie V-Sensor mit Steckerabgang

2.Anschluss an einen Sensor mit Kabelabgang
SchlieBen Sie die offenen Enden des Sensorkabels entsprechend
der Anschlussbelegung in Abb. 109 an die Federklemmen des
Adapterkabels an (Abb. 110).

Farbe Sensorkabel Farbe Adapter- Funktion
kabel

Oay Oay -

@) Ork -

OYE OYE -

OGN OGN -

@sN @5\ +24VDC

O WH OwH DC Ground (0 V)

Abb. 109: Anschluss Adapterkabel an Sensorkabel
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2.Anschluss iiber das Kabel mit Hohlstecker und offenem
Kabelende
SchlieBen Sie das Kabel entsprechend der Anschlussbelegung in
Abb. 113 an ein Netzteil an (Abb. 114).

Kabel Funktion

@-rD +24 VDC

@5k DC Ground (0 V)

Abb. 110: Anschluss des Adapterkabels an den R-Serie V Sensor mit Kabelabgang
5.4.2 Anschluss des TempoLink® Sensorassistenten an eine
Spannungsversorgung

Stecken Sie den Hohlstecker der Spannungsversorgung in die Buchse
LINPUT 24 VDC* am TempoLink® Sensorassistenten (Abb. 111).

Abb. 111: Anschluss der Spannungsversorgung an den TempoLink® Sensorassistenten

Es gibt zwei Mdglichkeiten, den TempoLink® Sensorassistenten an
eine Spannungsversorgung anzuschlieBen:

1.Anschluss iiber das Steckernetzteil mit Steckeradaptern
Stecken Sie den fiir Ihr Land passenden Steckeraufsatz auf den
Stecker auf. Stecken Sie den Stecker in die Steckdose (Abb. 112).

L=~/

Abb. 112: Anschluss des Steckernetzteils an die Steckdose
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Abb. 113: Anschlussbelegung Kabel

Anschluss

I, — ':D an Netzteil

Abb. 114: Anschluss von Kabel mit Hohlstecker und offenen Enden
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5.4.3 Anschluss des TempoLink® Sensorassistenten an ein
Smartphone, Tablet oder Computer

Um die grafische Benutzeroberflache anzuzeigen, schlieBen Sie den
TempoLink® Sensorassistenten an ein Smartphone, Tablet oder Com-
puter an.

Anschluss eines WLAN-fahigen Geréts an den integrierten WLAN-
Zugangspunkt 3

Aktivieren Sie auf Ihrem Gerdt WLAN und wahlen Sie das Netzwerk
»1empoLink_xxxx“ (xxxx sind die letzten vier Stellen der Seriennum-
mer des TempoLink® Sensorassistenten). Der Zugang zu dem WLAN-
Netzwerk ist mit einem Passwort geschiitzt. Das Passwort ist die Se-
riennummer des TempoLink® Sensorassistenten, die auf das Label auf
der Unterseite des TempoLink® Sensorassistenten aufgedruckt ist.

Abb. 115: Auswahl des Netzwerks , TempoLink_xxxx“ in den WLAN-Einstellungen des
WLAN-fihigen Geréts

HINWEIS

Wenn Sie ein Mobilgerat nutzen, schalten Sie die mobile Dateniiber-
tragung aus. Je nach Betriebssystem kann eine Warnung erscheinen,
dass keine Verbindung zum Internet besteht. Der TempoLink® Sen-
sorassistent erfordert keine Verbindung zum Internet. Der Verbin-
dungsaufbau zur Benutzeroberfldche kann ldnger dauern, wenn an-
dere WLAN-Verbindungen oder mobile Daten aktiv sind.

Anschluss an einen Computer iiber USB-Verbindung
Der TempoLink® Sensorassistent kann iiber eine USB-Verbindung an
einen Computer angeschlossen werden. Wenn der Computer WLAN-
fahig ist, deaktivieren Sie WLAN, bevor Sie den TempoLink® Sensoras-
sistenten per USB anschlieBen.
1. Stecken Sie den Micro-USB-Stecker des USB-Kabels in den An-
schluss ,USB* an den TempoLink® Sensorassistenten (Abb. 116).
2. Stecken Sie anschlieBend den USB Typ-A-Stecker des USB-Ka-
bels in eine freie USB-Buchse des Computers. Die USB-Verbin-
dung des TempoLink® Sensorassistenten simuliert eine Netzwerk-
karte. Im Netzwerk- und Freigabecenter des Computers wird die
Verbindung als ,,IP-over-USB“ oder ,Remote NDIS" angezeigt.

3/ Der integrierte WLAN-Zugangspunkt ermdglicht keinen Internetzugang.

USB-Anschluss

L[] |

Abb. 116: USB-Buchse am TempoLink® Sensorassistenten

HINWEIS

e Es kann zur gleichen Zeit immer nur ein Gerét zur Anzeige der gra-
fischen Benutzeroberfliche an den TempoLink® Sensorassistenten
angeschlossen werden.

 Deaktivieren Sie alle WLAN- und LAN-Verbindungen, bevor Sie
den TempoLink® Sensorassistenten via USB anschlieBen. Der Ver-
bindungsaufbau zur Benutzeroberfldche kann langer dauern, wenn
WLAN- und LAN-Verbindungen aktiv sind.

5.4.4 Aufruf der grafischen Benutzeroberfliche

Nachdem die Verbindung via WLAN oder USB hergestellt ist, 6ffnen
Sie den Browser auf Ihrem mobilen Gerét oder Computer und rufen
Sie folgende Webseiten-URL auf: http://tempolink.local

Es wird empfohlen, den Browser Mozilla Firefox, Google Chrome,
Microsoft Edge oder Apple Safari zu verwenden. Sollte sich die Web-
seite nicht aufbauen, kann es niitzlich sein, wenn Sie nach Aufruf der
Webseite http://tempolink.local, STRG + F5 driicken, um zwischenge-
speicherte Texte und Bilder dieser Webseite von vorherigen Aufrufen
zu I6schen.

Abb. 117: Hauptmendi der grafischen Benutzeroberfliche

Verbindungsstatus

Griin Information

e AN Verbindung zum Sensor besteht

Rot Information

e AN Verbindung zum Sensor besteht nicht

Blau Information

e AN Sensorim ,Command Mode“ (Anderungsmodus)

Abb. 118: Verbindungsstatus
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5.4.5 Die grafische Benutzeroberflache

Klicken Sie auf das Symbol = links oben, um in das Hauptmenii der
Benutzeroberflache zu gelangen (Abb. 119).

Abb. 119: Hauptmenii der grafischen Benutzeroberfléche

Lesen Sie die Betriebsanleitung des TempoLink® Sensorassistenten
flir weitere Informationen (Dokumentennummer: 551986).

Meniieintrag TempoLink
Enthalt Informationen iiber den TempoLink® Sensorassistenten.

Meniieintrag Status
Enthalt Informationen iiber den Sensorstatus.

Meniieintrag Sensor Info
Enthalt Informationen iiber den angeschlossenen Sensor.

Meniieintrag Parameters

Enthélt Informationen iiber die Betriebseinstellungen des angeschlos-
senen Sensors.

Uber die Schaltfliche DOWNLOAD kdnnen Sie die Einstellungen des
Sensors in einer cek-Datei auf Ihrem Computer speichern (Abb. 120).
Die Datei wird an dem Ort gespeichert, der in Ihrem Browser fiir
Downloads angegeben ist.

Temposonics®R-Serie V Analog
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Abb. 120: Herunterladen einer cek-Datei mit den Einstellungen des Sensors

Diese cek-Datei kdnnen Sie (iber die Schaltfliche UPLOAD auf einen
Sensor hochladen (Abb. 121). So kénnen Sie z.B. die Einstellungen
auf einen weiteren R-Serie V Analog-Sensor mit gleicher Messlange
iibertragen. Das Hochladen einer cek-Datei auf einen Sensor ist nur
im ,Command Mode“ mdglich, der im folgenden Abschnitt ,,Men(iein-
trag Interface” auf Seite 92 beschrieben ist. Nach dem Klicken der
Schaltfliche UPLOAD o&ffnet sich ein neues Fenster. Klicken Sie die
Schaltfliche CHOOSE FILE und navigieren Sie zu dem Ort, an dem die
cek-Datei liegt, die Sie hochladen méchten. Die ausgewahlte Datei wird
im Feld ,File Selected” angezeigt. Klicken Sie die Schaltfliche SUBMIT,
um das Hochladen der cek-Datei auf den angeschlossenen Sensor
durchzufiihren.

Abb. 121: Hochladen einer cek-Datei auf einen R-Serie V Analog-Sensor mit gleicher
Messlédnge
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Meniieintrag Interface
Enthélt Informationen iber die Einstellungen (,Analog Settings*) des
Sensors (Abb. 122).

der Verbindungsanzeige rechts oben von Griin auf Blau. Zudem blinkt
die Status-LED des Sensors blau. Rechts neben den einstellbaren Wer-
ten erscheint ein Stift-Symbol ¢ . Durch Klicken des Stift-Symbols

GOffnet sich ein neues Fenster zur Konfiguration des jeweiligen Para-
meters. Passen Sie den Parameter an und bestétigen Sie die Anderung
durch Klicken der Schaltfliche SUBMIT. Die folgenden Parameter kén-
nen angepasst werden:

¢ Channel One Output: Einstellungen des Ausgabebereichs sowie der
ausgegebenen Werte fiir den ersten Ausgang. Durch Klicken des ro-
ten Pfeils Vv vor ,,Channel One Qutput“ klappen sich die folgenden
Eintrége aus:

« Configurable Range: Einstellung des Ausgabebereichs durch
Angabe des Ausgabewertes am Messbereichsanfang und am
Messbereichsende. Der Standardwert entspricht dem Bestell-
schliissel.

« Qutput at Set Point One: Einstellung des ausgegebenen
Strom- bzw. Spannungswertes am Messbereichsanfang. Der
Standardwert entspricht dem Bestellschliissel fiir den Mess-

bereichsanfang.

Abb. 122: Einstellungen der R-Serie V Analog

Um Einstellungen (,Analog Settings*) des Sensors zu dndern, miis-
sen Sie den ,,Analog Command Mode" starten. Im ,,Analog Command
Mode“ gibt der Sensor keinen Positionswert aus. Wenn Sie die Schalt-
fliche ENTER ANALOG COMMAND MODE klicken, 6ffnet sich ein neu-
es Fenster. Geben Sie nach dem Lesen der Information das Wort COM-
MAND ein und bestéatigen Sie dies durch Klicken der Schaltfliche OK
(Abb. 123).

Nach dem Start des ,,Analog Command Mode", dndert sich die Farbe

 Qutput at Set Point Two: Einstellung des ausgegebenen
Strom- bzw. Spannungswertes am Messbereichsende. Der
Standardwert entspricht dem Bestellschliissel fiir das Mess-
bereichsende.

e Error Output: Einstellung des Wertes, der im Fehlerfall diber-
tragen werden soll. Der Standartwert ist 20,7 mA flir den
Stromausgang bzw. 10,4 V fiir den Spannungsausgang.

e Channel One Function: Einstellung der Funktion, die am ersten Aus-
gang ausgegeben wird (der Standardwert entspricht dem Bestell-
schliissel):

» Magnet 1 Position: Ausgabe der Position fiir den ersten

Magneten

» Magnet 1 Velocity: Ausgabe der Geschwindigkeit mit Angabe
der Messrichtung fiir den ersten Magneten

» Magnet 1 Speed: Ausgabe der Geschwindigkeit ohne Angabe
der Messrichtung fiir den ersten Magneten

* Temperature: Ausgabe der Temperatur im Sensorelektronikge-
hduse

Abb. 123: Command Mode starten

1921



Durch Klicken auf den roten Pfeil \v vor ,,Channel One Function®, klap-
pen sich die folgenden Eintrége aus:

« Set Point One: Einstellung der Position des Messbereichsanfangs.
Der Wert kann in das Feld eingetragen oder die aktuelle Position des
Magneten durch Driicken der Schaltfliche READ MAGNET iiber-
nommen werden.

« Set Point Two: Einstellung der Position des Messbereichsendes.
Der Wert kann in das Feld eingetragen oder die aktuelle Position des
Magneten durch Driicken der Schaltfliche READ MAGNET iiber-
nommen werden.

« Channel One Over Range (erweiterter Ausgabebereich): Einstellung
des Verhaltens, wenn der Magnet den Ausgabebereich verldsst (der
Standardwert entspricht dem Bestellschlissel).

* Enable: Wenn der Magnet den aktiven Messbereich verldsst,
steigt bzw. fallt der ausgegebene Strom- bzw. Spannungswert
weiterhin.

* Disable: Wenn der Magnet den aktiven Messbereich verlasst,
bleibt der Strom- bzw. Spannungswert auf dem Wert des Mess-
bereichsanfangs bzw. des Messbereichsendes. Tritt der Magnet
wieder in den aktiven Messbereich ein, dndert sich der Strom-
bzw. Spannungswert entsprechend der Position.

¢ Channel Two QOutput (nur bei Sensoren mit zweitem Ausgang): Ein-
stellungen des Ausgabebereichs sowie der ausgegebenen Werte fiir
den zweiten Ausgang. Durch Klicken des roten Pfeils Vv vor ,,Chan-
nel Two Output” klappen sich die folgenden Eintrdge aus:

« Configurable Range: Einstellung des Ausgabebereichs fiir den
zweiten Ausgang durch Angabe des Ausgabewertes am Messbe-
reichsanfang und am Messbereichsende. Der Standardwert ent-
spricht dem Bestellschliissel.

* Qutput at Set Point One: Einstellung des ausgegebenen Strom-
bzw. Spannungswertes fiir den zweiten Ausgang am Messbe-
reichsanfang. Der Standardwert entspricht dem Bestellschliissel
flir den Messbereichsanfang.

* Qutput at Set Point Two: Einstellung des ausgegebenen Strom-
bzw. Spannungswertes fiir den zweiten Ausgang am Messbe-
reichsende. Der Standardwert entspricht dem Bestellschliissel
fiir das Messbereichsende.

* Error Output: Einstellung des Wertes, der im Fehlerfall fiir den
zweiten Ausgang lbertragen werden soll. Der Standartwert ist
20,7 mA fiir den Stromausgang bzw. 10,4 V fiir den Spannungs-
ausgang.

Temposonics®R-Serie V Analog
Betriebsanleitung

» Channel Two Function (nur bei Sensoren mit zweitem Ausgang):
Einstellung der Funktion, die am zweiten Ausgang ausgegeben wird
(der Standardwert entspricht dem Bestellschliissel):

» Magnet 1 Position oder Magnet 2 Position (je nach Konfigurati-
on): Ausgabe der Position flir den ersten oder den zweiten
Magneten

» Magnet 1 Velocity: Ausgabe der Geschwindigkeit mit Angabe der
Messrichtung fiir den ersten Magneten

» Magnet 1 Speed: Ausgabe der Geschwindigkeit ohne Angabe
der Messrichtung flir den ersten Magneten

» Temperature: Ausgabe der Temperatur im Sensorelektronikge-
hduse

» Channel Two Over Range (erweiterter Ausgabebereich): Einstellung
des Verhaltens, wenn der Magnet den Ausgabebereich verldsst (der
Standardwert entspricht dem Bestellschllissel).

* Enable: Wenn der Magnet den aktiven Messbereich verldsst,
steigt bzw. fallt der ausgegebene Strom- bzw. Spannungswert
weiterhin.

« Disable: Wenn der Magnet den aktiven Messbereich verldsst,
bleibt der Strom- bzw. Spannungswert auf dem Wert des Mess-
bereichsanfangs bzw. des Messbereichsendes. Tritt der Magnet
wieder in den aktiven Messbereich ein, dndert sich der Strom-
bzw. Spannungswert entsprechend der Position.

 Velocity Averages (Velocity Windows Size): Einstellung der Anzahl
der Positionswerte zur Geschwindigkeitsermittlung des Positions-
magneten.

¢ Set Point Units: Einstellung der Einheit fiir die Positionswerte am
Messbereichsanfang und am Messbereichsende (Setzpunkte)

* Metric: Metrische Einheit
(Setzpunkte werden in mm angegeben)

* Imperial: Imperiale Einheit
(Setzpunkte werden in inch angegeben)

1931



Temposonics®R-Serie V Analog
Betriebsanleitung

Wenn Sie den Sensor auf Werkseinstellungen zuriicksetzen mdchten,
klicken Sie auf die Schaltfliche FAGCTORY RESET. Das Fenster ,Facto-
ry Reset” 6ffnet sich. Geben Sie das Wort RESET ein und bestétigen

Sie dies durch Klicken der Schaltfliche OK, damit der Sensor auf die

Werkseinstellungen zurlickgesetzt wird (Abb. 124).

5.4.6 Anpassung der R-Serie V Analog iiber das Hand-Program-
miergerat

Nutzen Sie zur Anpassung der Einstellungen des RD5 den
TempoLink® Sensorassistenten.

Abb. 124: Sensor auf Werkseinstellungen zuriicksetzen

Nachdem Sie die Parameter angepasst oder den Sensor auf Werksein-
stellungen zuriickgesetzt haben, klicken Sie auf die Schaltflache EXIT
ANALOG COMMAND MODE. Das Fenster zum Beenden des ,,Analog
Command Mode* 6ffnet sich (Abb. 125). Klicken Sie auf die Schaltfla-
che SAVE AND EXIT, um den ,,Analog Command Mode"“ zu verlassen
und die gednderten Parameterwerte auf den Sensor zu {ibertragen.
Wenn Sie die Schaltfliche EXIT WITHOUT SAVING klicken, werden die
vorgenommenen Anderungen nicht an den Sensor iibertragen. In bei-
den Féllen kehrt der Sensor in den normalen Betriebsmodus zuriick
und gibt den aktuellen Positionswert aus. Die Farbe der Verbindungs-
anzeige andert sich wieder auf griin. Auch die Status-LED des Sensors
leuchtet griin.

Abb. 125: Command Mode beenden

Uber das Hand-Programmiergerit kénnen Sie iiber ein einfaches Te-
ach-In-Verfahren die Setzpunkte (Start- und Endposition) sowie die
Messrichtung des Sensors anpassen. Fahren Sie den Positionsmag-
neten auf die gewiinschte Start- bzw. Endposition und setzen Sie die
Positionen mit der ,,0 %“- bzw. , 100 %“-Drucktaste. Der kleinste ein-
stellbare Messbereich, d.h. der Abstand zwischen den neuen Setz-
punkten, betrdgt dabei minimal 25 mm. Die einzelnen Schritte sind im
Folgenden erlautert:

O? %O Pin 5. +24.\/DC)

BN (
24VDC Pin 1 ‘?\E/ gAusgaqu + Programmiereingang)
(

0VDC O R / Pin 3 Ausgang 2 + Programmiereingang)

Pin 6, WH (0 VDC)
Bei aktivier Stromversorgung leuchtet
die griine LED permanent.

—0% ~l@ — Pini,GY
0%~ 1@ — pin3,vE

24vDC I St lg  pins BN
0V/GN Pin 6, WH

[SleIC)

@

Abb. 126: Hand-Programmiergerét anschliefflen

Nur Ausgang 1 kann iiber das Hand-Programmiergerdt angepasst
werden. SchlieBen Sie beide Ausgédnge (Ausgang 1 und Ausgang 2)
an, um Einstellungen am Ausgang 1 iiber das Hand-Programmierge-
rat vorzunehmen.

Schritt 1: Hand-Programmiergerat anschliefien
SchlieBen Sie das Handprogrammier-Gerét entsprechend der Abb. 126
an die Spannungsversorgung und den Sensor an.

Schritt 2: Messbereich einstellen
1. Einstellmodus aktivieren:
« Driicken Sie gleichzeitig die ,Start“- und die ,,100 %"“-Taste.
« Lassen Sie die ,Start“-Taste los und warten, bis die LED am
Sensor von dauerhaft griin auf blau blinkend wechselt. Lassen
Sie dann die , 100 %"“-Taste los.
« Der Einstellmodus ist aktiviert: Die LED am Sensor blinkt blau.
2. Startposition einstellen (0 %-Ausgang):
« Stellen Sie den Positionsmagnet auf die gewiinschte Startposi-
tion.
* Driicken Sie die ,,0 %“-Taste, bis die blau blinkende LED am
Sensor dauerhaft griin leuchtet.
* Lassen Sie die ,,0 %"“-Taste los. Die LED am Sensor blinkt
wieder blau.
3. Endposition einstellen (100 %-Ausgang):
« Stellen Sie den Positionsmagnet auf die gewiinschte Endposi-
tion.
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* Driicken Sie die , 100 %“-Taste, bis die blau blinkende LED am
Sensor dauerhaft griin leuchtet.

* Lassen Sie die , 100 %“-Taste los. Die LED am Sensor blinkt
wieder blau.

4. Normalfunktion herstellen (Einstellmodus verlassen):

* Driicken Sie ,Start“-Taste. Die LED am Sensor wechselt von
blau blinkend auf dauerhaft griin leuchtend.

« Schalten Sie die Spannungsversorgung des Hand-Programmier-
gerdts aus und trennen Sie diese vom Sensor.

5.4.7 Anpassung der R-Serie V Analog iiber das analoge Einbau-
Programmiergerat

Nutzen Sie zur Anpassung der Einstellungen des RD5 den
TempoLink® Sensorassistenten.

Das Einbau-Programmiergerat wird im Schaltschrank eingebaut und
zwischen Sensor und Steuerung angeschlossen. Uber das Einbau-Pro-
grammiergerat kdnnen Sie iiber ein einfaches Teach-In-Verfahren die
Setzpunkte (Start- und Endposition) sowie die Messrichtung des Sen-
sors anpassen. Fahren Sie den Positionsmagneten auf die gewiinschte
Start- bzw. Endposition und setzen Sie die Positionen mit der ,,0 %"“-
bzw. , 100 %“-Drucktaste. Der kleinste einstellbare Messbereich, d.h.
der Abstand zwischen den neuen Setzpunkten, betrdgt dabei minimal
25 mm. Die einzelnen Schritte sind im Folgenden erldutert:

Schritt 1: Einbau-Programiergerat installieren

Installieren Sie das Einbau-Programmiergerét auf eine 35 mm-Norm-
schiene nach DIN EN 60715/50022 in einem Schaltschrank (Abb.
127).

333633 333633
| 1883335 ~538/335
o o
Program /Run 24VDC Program /Run 24VDC
(@]
O o O o
:) Start Programming mode Start Programming mode
O
Q QPO
O|=[co 0000 £[000[000
5900009 5009099
Sensor 1 Sensor 2

Abb. 127: Installation des Einbau-Programmiergeréts auf einer 35 mm-Normschiene
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Schritt 2: Einbau-Programmiergerat anschlieBen

Das Einbau-Programmiergerat wird zwischen Sensor und Steuerung
integriert. SchlieBen Sie das Einbau-Programmiergerat entsprechend
Abb. 128 an die Steuerung, die Spannungsversorgung und den Sensor
an. Die Federklemmen sind fiir Kabeladern mit max. 1,5 mm2 geeig-
net. Bei aktiver Spannungsversorgung leuchtet die LED ,,24 VDC* am
Einbau-Programmiergerdt. Stellen Sie den Schalter ,,Pogram/Run® im
Normalbetrieb in die Position ,Run*.

Analoges Eingangsmodul
[

(oo
*|333|638
o
Program /Run 24 VDC

Netzteil

O o

Start Programming mode

@O0ut1/Pin1,GY
@GND 1/Pin 2, PK

100 %

Q
oo
eYe)

®O0ut2/Pin3, YE (550650
@ GND 2/Pin 4, GN 2 9105039,
®24VDC/Pin5, BN @ jojlefefe]
® GND / Pin 6, WH

®EOR@O

Abb. 128: Einbau-Programmiergerét anschliefen

Schritt 3: Messbereich einstellen
1. Einstellmodus aktivieren:

« Stellen Sie den Schiebeschalter von der Position ,Run® auf die
Position ,,Program®.

« Driicken Sie gleichzeitig die ,,Start“- und die ,,100 %"“-Taste.

« Lassen Sie die ,Start“-Taste los und warten, bis die LED am
Sensor von dauerhaft griin auf blau blinkend wechselt. Lassen
Sie dann die ,,100 %“-Taste los.

« Der Einstellmodus ist aktiviert: die LED ,,Programming Mode*“
am Einbau-Programmiergerat blinkt griin und die LED am Sen-
sor blinkt blau.

2. Startposition einstellen (0 % Ausgang):

« Stellen Sie den Positionsmagnet auf die gewiinschte Startposi-
tion.

* Driicken Sie die ,,0 %“-Taste, bis die blau blinkende LED am
Sensor dauerhaft griin leuchtet.

* Lassen Sie die ,,0 %“-Taste los. Die LED am Sensor blinkt wie-
der blau.
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3. Endposition einstellen (100 % Ausgang):
« Stellen Sie den Positionsmagnet auf die gewiinschte Endposi-
tion.
* Driicken Sie die ,, 100 %“-Taste, bis die blau blinkende LED am
Sensor dauerhaft griin leuchtet.
« L assen Sie die ,,100 %"“-Taste los. Die LED am Sensor blinkt
wieder blau.
4. Normalfunktion herstellen (Einstellmodus verlassen):
* Driicken Sie die ,Start“-Taste.
e Die LED ,,Programming mode*“ am Einbau-Programmiergerét
hort auf zu blinken.
« Stellen Sie den Schiebeschalter von der Position ,,Program* auf
die Position ,Run®.
* Die LED am Sensor wechselt von blau blinkend auf dauerhaft
griin leuchtend.

6. Wartung, Instandhaltung, Fehlerbehebung

6.1 Fehlerzustande, Fehlerbehebung

Siehe Kapitel ,,5.3 LED-Status“ auf Seite 86.

6.2 Wartung

Dieser Sensor ist wartungsfrei.

6.3 Reparatur
Reparaturen am Sensor diirfen nur von Temposonics oder einer
ausdriicklich erméchtigten Stelle durchgefiihrt werden. Zur Riicksen-
dung siehe Kapitel ,,2.6 Riicksendung* auf Seite 5.

6.4 Ersatzteilliste

Fiir diesen Sensor sind keine Ersatzteile erhiltlich.

6.5 Transport und Lagerung

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

7. AuBerbetriebnahme

Das Produkt enthélt elektronische Bauteile und muss fachgerecht
entsprechend den lokalen Vorschriften entsorgt werden.
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8.1 Technische Daten Temposonics® RP5

Ausgang

Analog

MessgroBe

Spannung: 0...10/10...0/-10...+10/+10...-10 VDC (Eingangswiderstand Steuerung: >5 kQ)
Strom: 4(0)...20/20...4(0) mA (min/max. Birde: 0/500 Q)

Position fiir einen oder zwei Positionsmagnete

Position + Geschwindigkeit (ohne Messrichtung) oder Geschwindigkeit (mit Messrichtung) fiir
einen Positionsmagneten

Position fiir einen Positionsmagneten + Temperatur im Sensorelektronikgehduse

Positionsmessung
Null/Endpunkt einstellen
Auflésung

Messzyklus

Linearitatsabweichung*
Messwiederholgenauigkeit
Hysterese
Temperaturkoeffizient
Geschwindigkeitsmessung
Bereich

Abweichung

Auflésung
Betriebsbedingungen

100 % des Messbereichs

16 Bit (interne Auflosung 0,1 um)

Messlange (<200mm  |<350mm  [<1200 mm |<2400 mm |<4800 mm |<6350 mm
Messzyklus 0,25 ms 0,333 ms 0,5 ms 1,0 ms 2,0 ms 5,0 ms

< 20,01 % ES. (Minimum +50 pm)
< 20,001 % ES. (Minimum £1 pm)
<4 pm typisch

< 30 ppm/K typisch

0,01...10 m/s
<0,05 %
16 Bit (Minimum 0,01 mm/s)

Betriebstemperatur
Feuchte

Schutzart
Schockpriifung
Vibrationspriifung
EMV-Priifung

-40...+85 °C

90 % relative Feuchte, keine Betauung

IP67 (Stecker fachgerecht montiert)/IP68 (3 m/3 d) fiir Kabelabgang

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

30 ¢/10...2000 Hz, IEC-Standard 60068-2-6 (ausgenommen Resonanzstellen)

Elektromagnetische Storaussendung geméaB EN 61000-6-3
Elektromagnetische Storfestigkeit gemas EN 61000-6-2
Die RP5 Sensoren erfiillen die Anforderungen der EMV-Richtlinien 2014/30/EU und UKSI 2016 Nr. 1091

Magnetverfahrgeschwindigkeit Magnetschlitten: Maximal 10 m/s; U-Magnet: Beliebig; Blockmagnet: Beliebig

Design/Material
Sensorelektronikgehduse
Sensorprofil
RoHS-Konformitat

Messldnge

Aluminium (lackiert), Zink-Druckguss
Aluminium

Die verwendeten Materialien erfiillen die Anforderungen der EU-Richtlinie 2011/65/EU und der EU-Verordnung
2015/863 sowie UKSI 2022 Nr. 622 mit Aktualisierungen

25...6350 mm

Mechanische Montage
Einbaulage
Montagehinweise

Beliebig
Beachten Sie hierzu die technischen Zeichnungen auf Seite 22

Technische Daten ,,Elektrischer Anschluss® auf Seite 98

4/ Mit Positionsmagnet # 251 416-2
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Elektrischer Anschluss

Anschlussart 1 x M16-Geratestecker (6 pol.), 1 x M12-Geratestecker (5 pol.) oder Kabelabgang

Betriebsspannung +12...30 VDC 20 % (9,6...36 VDC); die RP5-Sensoren sind iiber eine externe Stromquelle der Klasse 2
gemaB der UL-Zulassung zu versorgen

Leistungsaufnahme <325 W

Spannungsfestigkeit 500 VDC (0 V gegen Gehduse)

Verpolungsschutz Bis -36 VDC

Uberspannungsschutz Bis 36 /DC
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8.2 Technische Daten Temposonics® RH5

Analog Spannung: 0...10/10...0/-10...+10/+10...-10 VDC (Eingangswiderstand Steuerung: >5 kQ)
Strom: 4(0)...20/20...4(0) mA (min/max. Birde: 0/500 Q)
MessgroBe Position fiir einen oder zwei Positionsmagnete

Position + Geschwindigkeit (ohne Messrichtung) oder Geschwindigkeit (mit Messrichtung) fiir
einen Positionsmagneten
Position fiir einen Positionsmagneten + Temperatur im Sensorelektronikgehduse

Positionsmessung

Null/Endpunkt einstellen 100 % des Messbereichs

Auflésung 16 Bit (interne Auflosung 0,1 um)

Messzyklus Messlange (<200mm  |<350mm  [<1200 mm |<2400 mm |<4800 mm |<7620 mm
Messzyklus 0,25 ms 0,333 ms 0,5ms 11,0ms 2,0ms 5,0 ms

Linearitdtsabweichung s < £0,01 % ES. (Minimum +50 pm)

Messwiederholgenauigkeit < 20,001 % ES. (Minimum £1 pm)

Hysterese <4 pm typisch

Temperaturkoeffizient < 30 ppm/K typisch

Geschwindigkeitsmessung

Bereich 0,01...10 m/s

Abweichung <0,05 %

Auflosung 16 Bit (Minimum 0,01 mm/s)

Betriebstemperatur -40...+85 °C

Feuchte 90 % relative Feuchte, keine Betauung

Schutzart IP67 (Stecker fachgerecht montiert)IP68 (3 m/3 d) fiir geraden Kabelabgang/IP68 (3 m/3 d) & IP69 fiir
gewinkelten Kabelabgang

Schockpriifung 150 g/11 ms, |EC-Standard 60068-2-27

Vibrationspriifung 30 ¢/10...2000 Hz, IEC-Standard 60068-2-6 (ausgenommen Resonanzstellen)/
RH5-J: 15 9/10...2000 Hz, [EC-Standard 60068-2-6 (ausgenommen Resonanzstellen)

EMV-Priifung Elektromagnetische Storaussendung gemaB EN 61000-6-3

Elektromagnetische Storfestigkeit gemas EN 61000-6-2
Die RH5-Sensoren erfiillen die Anforderungen der EMV-Richtlinien 2014/30/EU und UKSI 2016 Nr. 1091

Betriebsdruck 350 bar/700 bar Spitze (bei 10 x 1 min) fiir Sensorstab/RH5-J: 800 bar

Magnetverfahrgeschwindigkeit Beliebig

Sensorelektronikgehduse Aluminium (lackiert), Zink-Druckguss

Sensorflansch Edelstahl 1.4305 (AISI 303)

Sensorstab Edelstahl 1.4306 (AISI 304L)/RH5-J: Edelstahl 1.4301 (AISI 304)

RoHS-Konformitat Die verwendeten Materialien erfiillen die Anforderungen der EU-Richtlinie 2011/65/EU und der EU-Verordnung
2015/863 sowie UKSI 2022 Nr. 622 mit Aktualisierungen

Messlange 25...7620 mm/RH5-J: 25...5900 mm

Einbaulage Beliebig

Montagehinweis Beachten Sie hierzu die technischen Zeichnungen auf Seite 24 und Seite 25

Technische Daten ,,Elektrischer Anschluss® auf Seite 100

5/ Mit Positionsmagnet # 251 416-2 199
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Elektrischer Anschluss

Anschlussart 1 x M16-Geratestecker (6 pol.), 1 x M12-Geratestecker (5 pol.) oder Kabelabgang

Betriebsspannung +12...30 VDC +20 % (9,6...36 VDC); die RH5-Sensoren sind {iber eine externe Stromquelle der Klasse 2
gemaB der UL-Zulassung zu versorgen

Leistungsaufnahme <325 W

Spannungsfestigkeit 500 VDC (0 V gegen Gehduse)

Verpolungsschutz Bis -36 VDC

Uberspannungsschutz Bis 36 /DC
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8.3 Technische Daten Temposonics® RM5

Analog Spannung: 0...10/10...0/-10...+10/+10...-10 VDC (Eingangswiderstand Steuerung: >5 kQ)
Strom: 4(0)...20/20...4(0) mA (min/max. Birde: 0/500 Q)
MessgroBe Position fiir einen oder zwei Positionsmagnete

Position + Geschwindigkeit (ohne Messrichtung) oder Geschwindigkeit (mit Messrichtung) fur
einen Positionsmagneten
Position fiir einen Positionsmagneten + Temperatur im Sensorelektronikgehduse

Positionsmessung

Null/Endpunkt einstellen 100 % des Messbereichs

Auflésung 16 Bit (interne Auflosung 0,1 pm)

Messzyklus Messlinge (<200mm  |<350mm  |<1200 mm |<2400 mm |<4800 mm |<7615mm
Messzyklus 0,25 ms 0,333 ms 0,5 ms 1,0 ms 2,0 ms 5,0 ms

Linearitatsabweichung ® < £0,01 % ES. (Minimum £50 pm)

Messwiederholgenauigkeit < £0,001 % ES. (Minimum £1 pm)

Hysterese <4 pm typisch

Temperaturkoeffizient < 30 ppm/K typisch

Geschwindigkeitsmessung

Bereich 0,01...10 m/s

Abweichung <0,05 %

Auflosung 16 Bit (Minimum 0,01 mm/s)

Betriebstemperatur -40...+85 °C

Feuchte 100 % relative Feuchte, keine Betauung

Schutzart IP68 (3 m/180 d)/IP69

Schockpriifung 100 g/6 ms, IEC-Standard 60068-2-27

Vibrationsprifung 10 g/10...2000 Hz, IEC-Standard 60068-2-6 (ausgenommen Resonanzstellen)

EMV-Priifung Elektromagnetische Storaussendung geméaB EN 61000-6-3

Elektromagnetische Storfestigkeit gemas EN 61000-6-2
Die RM5 Sensoren erfiillen die Anforderungen der EMV-Richtlinien 2014/30/EU und UKSI 2016 Nr. 1091

Betriebsdruck 350 bar/700 bar Spitze (bei 10 x 1 min) fiir Sensorstab

Magnetverfahrgeschwindigkeit Beliebig

Sensorelektronikgehduse Edelstahl 1.4404 (AISI 316L)

Sensorflansch Edelstahl 1.4404 (AISI 316L)

Sensorstab Edelstahl 1.4404 (AISI 316L)

RoHS-Konformitét Die verwendeten Materialien erfiillen die Anforderungen der EU-Richtlinie 2011/65/EU und der EU-Verordnung
2015/863 sowie UKSI 2022 Nr. 622 mit Aktualisierungen

Messldnge 25...7615 mm

Einbaulage Beliebig

Montagehinweise Beachten Sie hierzu die technische Zeichnung auf Seite 27

Technische Daten ,,Elektrischer Anschluss” auf Seite 102

6/ Mit Positionsmagnet # 251 416-2
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Elektrischer Anschluss
Anschlussart Kabelabgang
+12...30 VDC £20 % (9,6...36 VDC); die RM5-Sensoren sind iiber eine externe Stromquelle der Klasse 2

BT S gemaB der UL-Zulassung zu versorgen
Leistungsaufnahme <325W

Spannungsfestigkeit 500 VDC (0 V gegen Gehduse)
Verpolungsschutz Bis -36 VDC

Uberspannungsschutz Bis 36 VDC
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8.4 Technische Daten Temposonics® RF5

Analog Spannung: 0...10/10...0/-10...+10/+10...-10 VDC (Eingangswiderstand Steuerung: >5 kQ)
Strom: 4(0)...20/20...4(0) mA (min/max. Biirde: 0/500 Q)
MessgroBe Position fiir einen oder zwei Positionsmagnete

Position + Geschwindigkeit (ohne Messrichtung) oder Geschwindigkeit (mit Messrichtung) fiir
einen Positionsmagneten
Position fiir einen Positionsmagneten + Temperatur im Sensorelektronikgehduse

Positionsmessung

Null/Endpunkt einstellen 100 % des Messbereichs

Auflésung 16 Bit (interne Auflésung 0,1 um)

Messzyklus Messlinge | <200 mm | <350 mm | <1200 mm | <2400 mm |<4800 mm | <7620 mm |<10.000 mm < 20.000 mm
Messzykius [025ms |0,333ms |05ms  |[10ms  |20ms  |[50ms  |7.5ms 15,0 ms

Linearitdtsabweichung’ < £0,02 % ES. (Minimum +100 pm)

Messwiederholgenauigkeit < 20,001 % ES. (Minimum £2,5 pm) typisch

Hysterese <4 pm typisch

Temperaturkoeffizient < 30 ppm/K typisch

Geschwindigkeitsmessung

Bereich 0,01...10 m/s

Abweichung <0,05 %

Auflosung 16 Bit (Minimum 0,01 mm/s)

Betriebstemperatur -40...+85°C

Feuchte 90 % relative Feuchte, keine Betauung

Schutzart IP68 (3 d/3 m) (Stecker und Flansch fachgerecht montiert)

Schockpriifung 100 g/6 ms, IEC-Standard 60068-2-27 (bei Fiihrung in einem Stiitzrohr, z.B. Sensorrohr HD/HL/HP)

Vibrationspriifung 5¢/10...2000 Hz, IEC-Standard 60068-2-6 (ausgenommen Resonanzstellen) (bei Fiihrung in einem Stiitzrohr,
z.B. Sensorrohr HD/HL/HP)

EMV-Priifung Elektromagnetische Storaussendung gemas EN 61000-6-3

Elektromagnetische Storfestigkeit gemaB EN 61000-6-2
Bei EMV-konformer Installation erfiillen die RF5-Sensoren die Anforderungen der EMV-Richtlinien 2014/30/EU
und UKSI 2016 Nr. 10918

Magnetverfahrgeschwindigkeit Beliebig

Sensorelektronikgehduse Aluminium (lackiert), Zink-Druckguss

Sensorflansch Edelstahl 1.4305 (AISI 303)

Sensorstab Edelstahlrohr mit PU-Uberzug

RoHS-Konformitét Die verwendeten Materialien erfiillen die Anforderungen der EU-Richtlinie 2011/65/EU und der EU-Verordnung
2015/863 sowie UKSI 2022 Nr. 622 mit Aktualisierungen

Messlénge 150...20.000 mm

Einbaulage Beliebig

Montagehinweis Beachten Sie hierzu die technischen Zeichnungen auf Seite 29 und Seite 30

Technische Daten ,,Elektrischer Anschluss” auf Seite 104

7/ Mit Positionsmagnet # 251 416-2
8/ Hierbei muss sich das flexible Sensorelement in einer entsprechend abgeschirmten Umgebung befinden
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Elektrischer Anschluss

Anschlussart 1 x M16-Geratestecker (6 pol.), 1 x M12-Gerdtestecker (5 pol.) oder Kabelabgang

Betriebsspannung +12...30 VDC +20 % (9,6...36 VDC); die RF5-Sensoren sind (iber eine externe Stromquelle der Klasse 2
gemaB der UL-Zulassung zu versorgen

Leistungsaufnahme <325 W

Spannungsfestigkeit 500 VDC (0 V gegen Gehduse)

Verpolungsschutz Bis -36 VDC

Uberspannungsschutz Bis 36 VDC
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8.5 Technische Daten Temposonics® RFV

Analog Spannung: 0...10/10...0/-10...+10/+10...-10 VDC (Eingangswiderstand Steuerung: >5 kQ)
Strom: 4(0)...20/20...4(0) mA (min/max. Biirde: 0/500 Q)
MessgroBe Position fiir einen oder zwei Positionsmagnete

Position + Geschwindigkeit (ohne Messrichtung) oder Geschwindigkeit (mit Messrichtung) fiir
einen Positionsmagneten
Position fiir einen Positionsmagneten + Temperatur im Sensorelektronikgehduse

Positionsmessung

Null/Endpunkt einstellen 100 % des Messbereichs

Auflésung 16 Bit (interne Auflésung 0,1 um)

Messzyklus Messlinge | <200 mm | <350 mm | <1200 mm | <2400 mm |<4800 mm | <7620 mm |<10.000 mm < 20.000 mm
Messzykius [025ms |0,333ms |05ms  |[10ms  |20ms  |[50ms  |7.5ms 15,0 ms

Linearitdtsabweichung ® < £0,02 % ES. (Minimum +100 pm)

Messwiederholgenauigkeit < 20,001 % ES. (Minimum £2.5 pm) typisch

Hysterese <4 pm typisch

Temperaturkoeffizient < 30 ppm/K typisch

Geschwindigkeitsmessung

Bereich 0,01...10 m/s

Abweichung <0,05 %

Auflosung 16 Bit (Minimum 0,01 mm/s)

Betriebstemperatur -40...+85°C

Feuchte 90 % relative Feuchte, keine Betauung

Schutzart IP30 (IP65 bei sachgerechter Verwendung eines Stiitzrohrs und bei fachgerecht montierten Gegensteckern)

Schockpriifung 100 g/6 ms IEC-Standard 60068-2-27

Vibrationsprifung 59/10...2000 Hz, IEC-Standard 60068-2-6 (ausgenommen Resonanzstellen)

EMV-Priifung Elektromagnetische Storaussendung gemdB EN 61000-6-3

Elektromagnetische Storfestigkeit gemédB EN 61000-6-2
Bei EMV-konformer Installation erfiillen die RFV Sensoren die Anforderungen der EMV-Richtlinien 2014/30/EU
und UKSI 2016 Nr. 10911

Magnetverfahrgeschwindigkeit Beliebig

Sensorelektronikgehéduse Aluminium (lackiert), Zink-Druckguss
Sensorflansch Edelstahl 1.4305 (AISI 303)
Sensorstab Edelstahlrohr mit PTFE-Uberzug

Die verwendeten Materialien erfiillen die Anforderungen der EU-Richtlinie 2011/65/EU und der EU-Verordnung

RoHS-Konformitat 2015/863 sowie UKSI 2022 Nr. 622 mit Aktualisierungen

Messldnge 150...20.000 mm
Einbaulage Beliebig
Montagehinweis Beachten Sie hierzu die technischen Zeichnungen auf Seite 34 und Seite 35

Technische Daten ,,Elektrischer Anschluss® auf Seite 106

9/ Mit Positionsmagnet # 251 416-2
10/ Hierbei muss sich das flexible Sensorelement in einer entsprechend abgeschirmten Umgebung befinden
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Elektrischer Anschluss

Anschlussart 1 x M16-Geratestecker (6 pol.), 1 x M12-Gerétestecker (5 pol.) oder Kabelabgang
+12...30 VDC +20 % (9,6...36 VDC); die RFV-Sensoren sind (iber eine externe Stromquelle der Klasse 2

B S gemaB der UL-Zulassung zu versorgen
Leistungsaufnahme <325W

Spannungsfestigkeit 500 VDC (0 V gegen Gehduse)
Verpolungsschutz Bis -36 VDC

Uberspannungsschutz Bis 36 VDC
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8.6 Technische Daten Temposonics® RD5

Ausgang
Analog

MessgroBe

Spannung: 0...10/10...0/-10...+10/+10...-10 VDC (Eingangswiderstand Steuerung: > 5 kQ)
Strom: 4(0)...20/20...4(0) mA (min/max. Biirde: 0/500 Q)

Position fiir ein oder zwei Positionsmagnete

Position + Geschwindigkeit (ohne Messrichtung) oder Geschwindigkeit (mit Messrichtung) fiir
einen Positionsmagneten

Position fiir einen Positionsmagneten + Temperatur im Sensorelektronikgehduse

Positionsmessung
Null/Endpunkt einstellen
Auflésung

Messzyklus

Linearitatsabweichung 112

Messwiederholgenauigkeit
Hysterese
Temperaturkoeffizient
Geschwindigkeitsmessung
Bereich

Abweichung

Auflosung
Betriebsbedingungen

100 % des Messbereichs

16 Bit (interne Auflésung 0,1 um)

Messlange <200mm  |<350mm  |<1200 mm <2400 mm |<4800 mm |<5080 mm
Messzyklus 0,25 ms 0,333 ms 0,5 ms 1,0 ms 2,0 ms 2,2 ms
Messlange <500 mm > 500 mm

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

< 0,001 % ES. (Minimum +1 pym)
<4 pm typisch
< 30 ppm/K typisch

0,01...10 m/s
<0,05 %
16 Bit (Minimum 0,01 mm/s)

Betriebstemperatur

Feuchte
Schutzart

Schockpriifung
Vibrationspriifung
EMV-Priifung

Betriebsdruck

Sensorelektronikgehduse: -40...+85 °C
Sensorstab mit Kabeltyp »J«: -40...+120 °C
(fir Messlangen bis zu 2540 mm und bis zu 105 °C fiir ldingere Messléngen)
Sensorstab mit Kabeltyp »K«: -40...+85 °C
Sensorstab mit Kabeltyp »W« Einzeladern: -40...+85 °C
90 % relative Feuchte, keine Betauung
Sensorelektronikgehduse: IP67 (bei fachgerecht montiertem Gehéduse und Anschlusssteckern)
Sensorstab mit Kabeltyp »J« oder »K«: IP67/IP69K
Steckertyp »G« oder »S«: IP67 (fachgerecht montiert),
Steckertyp »E«: IP30
Sensorstab mit Kabeltyp »W« Einzeladern: IP67
Steckertyp »W«: IP67 (fachgerecht montiert)
150 g/11 ms, IEC-Standard 60068-2-27
30 g/10...2000 Hz, IEC-Standard 60068-2-6 (ausgenommen Resonanzstellen)
Elektromagnetische Stéraussendung geméaB EN 61000-6-3
Elektromagnetische Storfestigkeit gemaB EN 61000-6-2
Bei EMV-konformer Installation erfiillen die RD5-Sensoren die Anforderungen der EMV-Richtlinien 2014/30/EU
und UKSI 2016 Nr. 10911
350 bar/700 bar Spitze (bei 10 x 1 min) fiir Sensorstab

Magnetverfahrgeschwindigkeit Beliebig

Technische Daten ,,Design/Material“, ,Mechanische Montage® und ,Elektrischer Anschluss“ auf Seite 108

11/Mit Positionsmagnet # 251 416-2

12/Bei Flanschtyp »S« kann die Linearitdtsabweichung in den ersten 30 mm der Messlénge groBer sein
13/Hierbei muss sich das Kabel zwischen dem Sensorelement und dem Sensorelektronikgehéuse in einer entsprechend abgeschirmten Umgebung befinden
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Design/Material

Sensorelektronikgehduse Aluminium (lackiert), Zink-Druckguss

Messstab mit Flansch Edelstahl 1.4301 (AISI 304)

RoHS-Konformitét Die verwendeten Materialien erfiillen die Anforderungen der EU-Richtlinie 2011/65/EU und der EU-Verordnung
2015/863 sowie UKSI 2022 Nr. 622 mit Aktualisierungen

Messlange 25...2540 mm fiir Steckflansch »S«

25...5080 mm fiir alle Gewindeflansche

Mechanische Montage

Einbaulage Beliebig

Montagehinweis Beachten Sie hierzu die technischen Zeichnungen auf Seite 39, Seite 41 und Seite 42

Anschlussart 1 x M16-Geratestecker (6 pol.) oder 1 x M12-Geratestecker (5 pol.) oder Kabelabgang

Betriebsspannung +12...30 VDC £20 % (9,6...36 VDC); die RD5-Sensoren sind lber eine externe Stromquelle der Klasse 2 ge-
malB der UL-Zulassung zu versorgen

Leistungsaufnahme 1,2 W typisch

Spannungsfestigkeit 500 VDC (DC gegen Gehduse)

Verpolungsschutz Bis zu -36 VDC

Uberspannungsschutz Bis zu 36 VDC
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8.7 Technische Daten Temposonics® RDV

Analog Spannung: 0...10/10...0/-10...+10/+10...-10 VDC (Eingangswiderstand Steuerung: >5 kQ)
Strom: 4(0)...20/20...4(0) mA (min/max. Biirde: 0/500 Q)
MessgroBe Position fiir einen oder zwei Positionsmagnete

Position + Geschwindigkeit (ohne Messrichtung) oder Geschwindigkeit (mit Messrichtung) fiir
einen Positionsmagneten
Position fiir einen Positionsmagneten + Temperatur im Sensorelektronikgehduse

Positionsmessung

Null/Endpunkt einstellen 100 % des Messbereichs

Auflésung 16 Bit (interne Auflésung 0,1 um)

Messzyklus Messlénge (<200mm  [<350mm  [<1200 mm [<2400 mm |<4800 mm |<5080 mm
Messzyklus 0,25 ms 0,333 ms 0,5 ms 1,0 ms 2,0 ms 2,2 ms

Linearitatsabweichung '+ 15 Messldnge \ <500 mm \ > 500 mm

Linearitatsabweichung | < +50 pm | <£0,01 % FSS.
Messwiederholgenauigkeit < 20,001 % ES. (Minimum £1 pm)

Hysterese <4 pm typisch

Temperaturkoeffizient < 30 ppm/K typisch

Geschwindigkeitsmessung

Bereich 0,01...10 m/s

Abweichung <0,05 %

Auflosung 16 Bit (Minimum 0,01 mm/s)

Betriebstemperatur -40...+85°C

Feuchte 90 % relative Feuchte, keine Betauung

Schutzart Sensorelektronik: IP67 (bei fachgerecht montiertem Gehduse und Anschlusssteckern)

Messstab mit Anschlusskabel fur Seitenanschluss: IP65
Messstab mit Leitungen und Flachstecker bei Bodenanschluss: IP30

Schockpriifung 100 g/11 ms |IEC-Standard 60068-2-27
Vibrationspriifung 10 ¢/10...2000 Hz, IEC-Standard 60068-2-6 (ausgenommen Resonanzstellen)
EMV-Priifung Elektromagnetische Storaussendung gemaB EN 61000-6-3

Elektromagnetische Storfestigkeit gemaB EN 61000-6-2
Bei EMV-konformer Installation erfiillen die RDV-Sensoren die Anforderungen der EMV-Richtlinien 2014/30/EU
und UKSI 2016 Nr. 1091 ¢

Betriebsdruck 350 bar/700 bar Spitze (bei 10 x 1 min) fiir Sensorstab

Magnetverfahrgeschwindigkeit Beliebig

Sensorelektronikgehduse Aluminium (lackiert), Zink-Druckguss

Messstab mit Flansch Edelstahl 1.4301 (AISI 304)

RoHS-Konformitat Die verwendeten Materialien erfiillen die Anforderungen der EU-Richtlinie 2011/65/EU und der EU-Verordnung
2015/863 sowie UKSI 2022 Nr. 622 mit Aktualisierungen

Messlange 25...2540 mm fiir Steckflansch »S«

25...5080 mm fiir alle Gewindeflansche

Technische Daten ,,Mechanische Montage“ und , Elektrischer Anschluss®“ auf Seite 110

14/Mit Positionsmagnet # 251 416-2
15/Bei Flanschtyp »S« kann die Linearitdtsabweichung in den ersten 30 mm der Messlédnge gréBer sein
16/Hierbei muss sich das Kabel zwischen dem Sensorelement und dem Sensorelektronikgehduse in einer entsprechend abgeschirmten Umgebung befinden
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Mechanische Montage

Einbaulage Beliebig

Montagehinweise Beachten Sie hierzu die technischen Zeichnungen auf Seite 56, Seite 57 und Seite 58

Anschlussart 1 x M16-Geratestecker (6 pol.), 1 x M12-Gerétestecker (5 pol.) oder Kabelabgang

Betriebsspannung ;; r2na33((i)e\r/[L)J(I;_iZzu(I)aZDS é?]éizu?:/i r\é([)):;g)e rghe RDV-Sensoren sind iiber eine externe Stromgquelle der Klasse 2
Leistungsaufnahme <325 W

Spannungsfestigkeit 500 VDC (0 V gegen Gehduse)

Verpolungsschutz Bis -36 VDC

Uberspannungsschutz Bis 36 VDC
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9. Anhang - Unbedenklichkeitserkldrung

Sehr geehrter Kunde,

¥e) Temposonics

AN AMPHENOL COMPANY

Sie schicken uns Sensoren zur Uberpriifung oder zur Reparatur. Wir bendtigen von Ihnen diese unterschriebene
Bescheinigung zur Bestatigung, dass sich an den eingesandten Artikeln keine Riickstdnde gesundheitsgefahrdender
Stoffe befinden und beim Umgang mit diesen Artikeln eine Gefahrdung von Personen ausgeschlossen ist.

Temposonics Bestellschliissel:

Seriennummer(n):

Der Sensor war in Beriihrung mit folgenden Materialien:

Bauform(en):

Messlénge(n):

(keine chemischen Kurzformeln angeben/Sicherheitsdatenblétter der

Stoffe sind ggf. bitte beizufligen)

Kurze Fehlerbeschreibung:

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

Angaben zur Firma

Firma:

Anschrift:

Ansprechpartner

Telefon:

Fax:

Email:

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

Datum

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

Auf dem Schiiffel 9 Fax. 02351/56 49 1

58513 Liidenscheid info.de@temposonics.com
Deutschland www.temposonics.com
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Analog-Ausgang

Bei einem Sensor mit Analog-Ausgang wird der gemessene Wert als
analoges Spannungs- oder Stromsignal ausgegeben.

Aufldsung

Zur Positionsmessung misst der Sensor prazise die Zeit. Zur
Ausgabe des analogen Werts wird der gemessene Zeitwert in ein
analoges Spannungs- oder Stromsignal umgewandelt. Dabei wird
ein hochleistungsfahiger Digital-Analog-Wandler (DA-Wandler) mit
einer 16 Bit-Auflésung eingesetzt.

Differenzmessung

Bei der Differenzmessung wird der Abstand zwischen den beiden
Positionsmagneten als Wert ausgegeben.

(= Multipositionsmessung)

Erweiterter Ausgabebereich

Ist dieser Modus aktiviert, konnen die Ausgabewerte weiter
zunehmen oder abnehmen, auch wenn sich der Magnet aus
dem aktiven Messbereich bewegt.

Geschwindigkeit mit Messrichtung (engl. Velocity)

Der Ausgabewert fiir die Geschwindigkeit mit Messrichtung gibt
an, wie schnell sich der Positionsmagnet bewegt und in welche
Richtung. (= Geschwindigkeit ohne Messrichtung)
Geschwindigkeit ohne Messrichtung (engl. Speed)

Der Ausgabewert fiir die Geschwindigkeit ohne Messrichtung gibt
an, wie schnell sich der Positionsmagnet bewegt, unabhangig von
der Messrichtung. (= Geschwindigkeit mit Messrichtung)

Max. Geschwindigkeitswert ohne oder mit Messrichtung

Fiir die Geschwindigkeit, sowohl mit Messrichtung als auch ohne

Messrichtung, wird der ermittelte Wert entsprechend des maximalen

Geschwindigkeitswerts skaliert, der im Bestellschliissel angegeben ist.

Measuring Direction (Messrichtung)

¢ Vorwarts: Zunehmende Werte vom Sensorelektronikgehduse zum
Stab-/Profilende

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

Multi-position measurement (Multipositionsmessung)

Bei einem Messzyklus werden die Positionen aller Magnete auf

dem Sensor gleichzeitig erfasst. Die Geschwindigkeit, sowohl mit

Messrichtung als auch ohne Messrichtung, wird kontinuierlich auf

der Grundlage dieser sich &ndernden Positionswerte berechnet,

wenn die Magnete bewegt werden.

|

Temperatur im Sensorelektronikgehduse

Die Temperatur im Sensorelektronikgehduse wird als analoges
Spannungs- oder Stromsignal ausgegeben. Fiir jeden
Ausgangsbereich hat der 0 %-Ausgabewert den werkseitig
eingestellten Wert bei 40 °C und der 100 %-Ausgabewert den
werkseitig eingestellten Wert bei +100 °C.

Hinweis: Ein spezieller Temperaturchip wird fiir das Ausgangssignal
verwendet. Seine Werte kdnnen von denen abweichen, die auf dem
TempoLink®-Anwendungsbildschirm angezeigt werden.
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