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1. Einleitung

1.1 Zweck und Gebrauch dieser Anleitung

Lesen Sie vor der Inbetriebnahme der Temposonics Positions-
sensoren diese Dokumentation ausfiihrlich durch und beachten Sie
die Sicherheitshinweise. Bewahren Sie die Anleitung zum spéteren
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 Sensoren ver-
traut sind.

1.2 Verwendete Symbole und Gefahrenhinweise

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

Symbol Bedeutung

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

fiihren kénnen.

2. Sicherheitshinweise
2.1 BestimmungsgemaBe Verwendung

Dieses Produkt darf nur fiir die unter Punkt 1 bis Punkt 4 vorgesehe-
nen Einsatzfélle und nur in Verbindung mit den von Temposonics
empfohlenen bzw. zugelassenen Fremdgerdten und Komponenten ver-
wendet werden. Der einwandfreie und sichere Betrieb des Produktes
setzt den sachgemaBen Transport, die sachgerechte Lagerung, Monta-
ge, Inbetriebnahme sowie sorgféltige 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 Zubehdrteil
einer Anlage und miissen an eine dafiir geeignete Auswerteelek-
tronik angeschlossen werden, beispielweise an eine SPS-, IPC-
oder eine andere elektronische Kontrolleinheit.

2.Die Temperaturklasse des Sensors ist T4.

3.Alle in den ATEX-, UK Ex-, IECEx-, CEC, NEC-, und CCC-Zertifika-
ten sowie in Kapitel ,,2.3 Montage, Inbetriebnahme und Bedie-
nung”“ auf Seite 4 definierten Punkte miissen beriicksichtigt
werden.

1/ Der Begriff qualifiziertes technisches Personal charakterisiert Personen, die:
e beziiglich der Projektierung mit den Sicherheitskonzepten der Automatisierungs-
technik vertraut sind
o auf dem Gebiet der elektromagnetischen Vertraglichkeit (EMV) fachkundig sind
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4. Der Positionssensor ist fiir explosionsgefahrdete Bereiche gemaB
Abb. 41 geeignet. Durch die Verwendung des Sensors auBer-
halb des definierten Bereichs erlischt die Garantie sowie die Pro-
duktverantwortung und Haftung des Herstellers. Fiir nicht-explo-
sionsgefahrdete Bereiche empfiehlt Temposonics die Nutzung der
Ausfiihrung N (ohne Ex-Zulassung).

Explosionsgruppe
[IA, 1IB und 1IC

Zone 2 (Gas-Ex, Kategorie 3G, EPL Gc)

Zone 22 (Staub-Ex, Kategorie 3D, EPL Dc)  IlIA, I1IB und I1IC

A/B,CD
FG

Class | (Gas, Division 2)

Class II/111 (Staub, Division 2)

2.2 Vorhersehbarer Fehlgebrauch

Vorhersehbarer Fehlgebrauch Konsequenz

Ausgleichsstrome durch das Der Sensor wird beschédigt
Gehéuse leiten
Der Sensor ist falsch
angeschlossen

Der Sensor arbeitet nicht
ordnungsgemaB oder wird
zerstort

Kein Ausgangssignal —

Sensor kann beschadigt werden
Falsches Ausgangssignal /

kein Ausgangssignal /

der Sensor wird beschédigt
Falsches Ausgangssignal

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 Kurzschluss — Sensor kann
zerstort werden/Sensor reagiert
nicht

Distanzscheiben fehlen oder sind  Fehler bei der Positionsmessung
in falscher Reihenfolge eingebaut
Masse/Schirm falsch
angeschlossen

Nutzen eines nicht von
Temposonics zertifizierten
Magneten

Ausgang 2 ist niederohmig

(< 5 kQ) gegen Masse, Ausgang 1
ist hochohmig angeschlossen

Storung des Ausgangssignals —
Elektronik kann zerstort werden

Fehler bei der Positionsmessung

Der Sensor befindet sich im
Programmiermodus —

Der Sensor liefert fehlerhafte
Positionswerte

o eine fiir Inbetriebnahmen und Serviceeinsdtze notwendige Ausbildung erhalten haben
e sich mit der Bedienung des Gerates vertraut gemacht haben und die fir den einwand-
freien Betrieb notwendigen Angaben in der Produktdokumentation kennen
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Den Sensor nachtraglich nicht bearbeiten.

— Der Sensor kann beschédigt werden.

Nicht auf den Sensor steigen.
— Der Sensor kann beschédigt werden.

2.3 Montage, Inbetriebnahme und Bedienung

Die Positionssensoren sind nur in einem sicherheitstechnisch einwand-
freien Zustand zu benutzen. Um diesen Zustand zu erhalten und einen
gefahrlosen Betrieb sicherzustellen, diirfen Einbau-, Anschluss- und
Servicearbeiten nur von qualifiziertem Fachpersonal, gemaB

IEC 60079-14, IEC 60079-17, TRBS 1203, Canadian Electrical Code
(CEC), National Electrical Code (NEC), China Compulsory Certification
(CCC) und den lokalen Vorschriften durchgefiihrt werden. Wenn durch
einen Ausfall oder eine Fehlfunktion des Sensors eine Gefédhrdung von
Personen oder Beschédigung

von Betriebseinrichtungen maoglich ist, so muss dies durch zusatzliche
SicherheitsmaBnahmen wie Plausibilititskontrollen, Endschalter, NOT-
HALT-Systeme, Schutzvorrichtungen etc. verhindert werden. Bei St6-
rungen ist der Sensor auBer Betrieb zu setzen und gegen unbefugtes
Benutzen zu sichern.

Sicherheitshinweise fiir die Inbetriebnahme
Zum Erhalt der Funktionsféhigkeit sind nachfolgende Punkte unbedingt
zu beachten.

1.Befolgen Sie die Angaben in den technischen Daten.

2. Achten Sie darauf, dass diese im explosionsgefahrdeten Bereich zu
installierenden Gerdte und die zugehdrigen Komponenten unter
Einhaltung der am Standort und fiir die Anlage geltenden
Vorschriften ausgewdhlt und installiert werden.

Installieren Sie nur Gerdte mit der Ziindschutzart fir die jeweiligen
Zonen und Kategorien.

3. Nutzen Sie in explosionsgefahrdeten Bereichen nur Komponenten,
die den lokalen und nationalen Standards entsprechen.

4. Der Potentialausgleich des Systems muss entsprechend der
Errichtungsvorschriften des Anwendungslandes (VDE 0100,
part 540; IEC 364-5-54) errichtet sein.

5.Die Sensoren von Temposonics sind nur flir den bestimmungs-
gemaBen Gebrauch in industriellen Umgebungen zugelassen
(siehe Kapitel ,,2.1 BestimmungsgemaBe Verwendung* auf Sei-
te 3). Kontaktieren Sie den Hersteller bei der Verwendung des
Sensors im Zusammenhang mit aggressiven Substanzen.

6. MaBnahmen zum Blitzschutz miissen durch den Anwender
errichtet werden.

7.Der Anwender muss den Sensor vor mechanischen Schaden
schiitzen.

8. Der Sensor muss gegen externe Schlagenergie (die tber 4 Joule
hinausgeht) geschiitzt eingebaut werden. Die maximale Warmebel-
astung der Kabel muss beriicksichtigt werden.

9. Der Anwender ist fiir die Einhaltung folgender Sicherheitsbedin-
gungen verantwortlich:

e Einbauanweisungen
e | okale Normen und Vorschriften

10. In explosionsgefdhrdeter Umgebung keine (z.B. durch Frost oder
Korrosion) klemmenden Teile gewaltsam entfernen.

11. Verhindern Sie die Entstehung von Eis auf dem Sensor.

12. Den Sensor nicht 6ffnen.

13. Die Anschlussleitung ist entweder durch Anschlussdosen ent-
sprechend der Ziindschutzart im Ex-Bereich zu verschalten oder
ungeschnitten herauszufiihren.

14. Die Oberflaichentemperaturen der Gerateteile miissen im Hinblick
auf die Nichtentziindung von aufgewirbeltem Staub deutlich
unterhalb der Ziindtemperatur von vorhersehbaren Staub-/Luft-
Gemischen liegen.

Sichere Inbetriebnahme des Sensors

1. Schiitzen Sie die Sensoren beim Einbau und dem Betrieb vor
mechanischen Beschédigungen.

2.Verwenden Sie keine beschadigten Produkte. Kennzeichnen Sie
beschadigte Produkte als defekt und sichern Sie diese gegen
unbeabsichtigte Inbetriebsetzung.

3.Verhindern Sie elektrostatische Aufladung.

4.Nutzen Sie den Sensor nicht in Kathodenschutzsystemen. Leiten
Sie keine parasitaren Stréme gegen das Gehduse.

5.Schalten Sie vor dem Trennen oder AnschlieBen des Gerétes die
Spannungsversorgung aus.

6. SchlieBen Sie die Sensoren sehr sorgféltig hinsichtlich Polung der
Verbindungen, der Spannungsversorgung sowie gegebenenfalls
der Form und Zeitdauer der Steuerimpulse an.

7.Benutzen Sie nur zugelassene Spannungsversorgungen.

8. Halten Sie sich an die in der Produktdokumentation angegebenen
und zuldssigen Grenzwerte fiir z.B. die Betriebsspannung, die
Umgebungsbedingungen usw..

9.Vergewissern Sie sich, dass:

e der Sensor und die zugehdrigen Komponenten entsprechend den
Anweisungen installiert wurden
e das Sensorgehduse sauber ist
e der Magnet nicht auf dem Messstab schleift. Dadurch
kdnnen Magnet und Messstab beschadigt werden.
Bei Kontakt zwischen Magnet, Magnethalter und
Sensorstab darf die Geschwindigkeit des Magneten
maximal 1 m/s betragen.

10. Erden Sie den Sensor (iber die Erdungslasche. Sensor, Magnet
und Magnethalter miissen geerdet sein (PE), um elektrostati-
sche Aufladung (ESD) zu vermeiden.

11. Vergewissern Sie sich vor dem Einschalten der Anlage, dass
niemand durch anlaufende Maschinen gefdhrdet wird.

12. Priifen Sie die Sensoren regelmdBig. Dokumentieren Sie die
Priifung (siehe Kapitel ,,6.2 Wartung“ auf Seite 24).
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2.4 Sicherheitshinweise fiir den Betrieb in explosionsgefadhrde-
ten Bereichen

Der Sensor wurde fiir den Betrieb in explosionsgefdhrdeten Bereichen
entwickelt. Er wurde getestet und verlieB das Werk in betriebssicherem
Zustand unter Einhaltung der geltenden Vorschriften und europdischen
sowie kanadischen und nordamerikanischen Standards. GemaB Ex-
Kennzeichnung (siehe Kapitel ,2.1 BestimmungsgemaBe Verwendung*
auf Seite 3) und der ATEX- und UK Ex-Zertifikate (dem Dokument
beigefiigt) ist der Sensor nur fiir den Betrieb in bestimmten Gefahren-
bereichen zugelassen. Alle weiteren Zertifikate finden Sie auf:
www.temposonics.com.

2.5 Gewahrleistung

Temposonics gewdhrleistet fiir die Positionssensoren und das mitge-
lieferte Zubehor bei Materialfehlern und Fehlern trotz bestimmungs-
geméaBem Gebrauch eine Gewdhrleistungsfrist 2. Die Verpflichtung

von Temposonics ist begrenzt auf die Reparatur oder den Austausch
fiir jedes defekte Teil des Gerdtes. Eine Gewahrleistung kann nicht fiir
Mangel (ibernommen werden, die auf unsachgeméBe Nutzung oder
eine uberdurchschnittliche Beanspruchung der Ware zuriickzuftinren
sind, sowie fiir VerschleiBteile. Unter keinen Umsténden haftet Tempo-
sonics fiir Folgen oder Nebenwirkungen bei einem VerstoB gegen die
Gewdhrleistungshestimmungen, unabhdngig davon, ob diese zugesagt
oder erwartet worden sind, auch dann nicht, wenn ein Fehler oder eine
Nachléssigkeit des Unternehmens vorliegt.

Temposonics gibt hierzu ausdriicklich keine weiteren Gewahrleistungs-
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 wer-
den. Anfallende Versandkosten gehen zu Lasten des Versenders 2. Ein
entsprechendes Formular ist im Kapitel ,,9. Anhang® auf Seite 27 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.

2/ Siehe auch aktuelle Temposonics Verkaufs- und Lieferbedingungen unter
www.temposonics.com


https://www.temposonics.com
https://www.temposonics.com
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3.1 Bestellschliissel Temposonics® ET

1 2 3 4 5 6 9 10 M 12 13

F O L™ [
IEN 1 B N

a [Baiom
| E ][ 7] Stab/Profil

ET Stabsensor mit Gehduse- und Sensorstahmaterial
Edelstahl 1.4404 (AISI 316L)

| F | Gewindeflansch %'-16 UNF-3A
E Gewindeflansch M18x1,5-6g

ET Stabsensor mit Gehdusematerial Edelstahl 1.4305 (AISI 303)
nd Sensorstabmaterial Edelstahl 1.4306 (AISI 304L)

‘M| Gewindeflansch M18x1,5-6g
'S | Gewindeflansch %'-16 UNF-3A

ET Profilsensor mit Gehdusematerial Edelstahl 1.4305 (AISI 303)
und Profilmaterial Aluminium

[ P] Profi

o [Messtange |
[x][x [ x ][ x ] m]0050...3000 mm

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

1000...2500 mm 50 mm
2500...3000 mm 100 mm

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

d [Anschiussart_ |
[T x] x] T01...T10 (1...10 m) XX m FEP-Kabel

(Artikelnr. 530 112)

(Siehe Kapitel ,,Géngiges Zubehor fiir Kabelspezifika-
tionen und beachten Sie den Temperaturbereich des
Kabels!)

V01...V10 (1...10 m) XX m Silikon-Kabel

(Artikelnr. 530 113)

(Siehe Kapitel ,,Géngiges Zubehor* fiir Kabelspezifika-
tionen und beachten Sie den Temperaturbereich des
Kabels!)

o [oavitsspanung
0

+24 VDG (~15/+20 %)

v x]x]

n Ausfiihrung (siehe ,,Temposonics® ET Zertifizierung (Ausfiih-

rung A und E)“ auf Seite 26 fiir weitere Informationen)
m ATEX/UK Ex/IECEx/CEC/NEC/CCC
|E| ATEX/UK Ex/IECEx/CEC/NEC/CCC mit 2" NPT-Adapter
| N| Ohne Ex-Zulassung

Ausfiihrung E (Abschnitt Jfll ) ist nur im Design »M« und »S«
(Abschnitt [l ) erhéltlich.

ol

1 Ausgang mit 1 Positionsmagneten
Ausgang 1 (Positionsmagnet 1)

V|(o|1]0..10VDC
V|1 1]10...0VDC

2 Ausgdnge mit 1 Positionsmagneten
Ausgang 1 (Positionsmagnet 1) + Ausgang 2 (Positionsmagnet 1)

[v][o]3]o..10vDC 10...0 VDC

2 Ausgédnge mit 2 Positionsmagneten
Ausgang 1 (Positionsmagnet 1) + Ausgang 2 (Positionsmagnet 2)

V(o0|20..10VDC 0...10 vDC
V|1 2]|10...0VDC 10...0 VDC

1 Ausgang mit 1 Positionsmagneten
Ausgang 1 (Positionsmagnet 1)

A0 1]4..20mA
Alf11]20...4mA

2 Ausgédnge mit 1 Positionsmagneten
Ausgang 1 (Positionsmagnet 1) + Ausgang 2 (Positionsmagnet 1)

[A]0]3]4..20mA 20...4 mA

2 Ausgange mit 2 Positionsmagneten
Ausgang 1 (Positionsmagnet 1) + Ausgang 2 (Positionsmagnet 2)

4...20 mA
20...4 mA

“ Betriebstemperatur (Optional)
—40...475°C

|61
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3.2 Typenschild (beispielhaft)

/ 89d1/99dI ¢ Xv :9dAL ‘D. 68 S BL 5 o.ov\ / \

90 Ol 1 94 X3V 2z 8uoz 3 )

& Temposonics
E-Series

temposonics.com

Oll 71 g 8u0Z | sseID

94008V v.L 2 NIa I1I/1I/1 SSEID

99d1 20 D06 1L DI 21 X3 Q€ Il ()

D:084L 99dI 12V 1 X3/9D v OII OU X3 OE Il (B

XZSEPXIALVILTND XSZ10'9L TWD X3031

% Temposonics

E-Series

temposonics.com

C € 2776
UK 2503 @

Type: ETM3000MT101AVO1
Output: 0-10 VDC
S/N: 70020327 S/N: 70020327

\IIIIIIIIII IR > \IIIIIIIIII LR Y

Abb. 1: Label fiir Sensor fiir den Einsatz Abb. 2: Label fiir Sensor ohne Zulassung
in explosionsgeféhrdeten Bereichen fiir den Einsatz in explosionsgefahrdeten
Bereichen

Type: ETM3000MT101NVO1
Output: 0-10 VDC

01Feb23 01Feb23

4. Gerdatebeschreibung

4.1 Funktionsweise und Systemaufbau

Produktbezeichnung
¢ Positionssensor Temposonics® E-Serie

Bauform
e Temposonics® E-Serie ET-F/-W/-M/-S (Stabsensor)
¢ Temposonics® E-Serie ET-P (Profilsensor)

Messldnge
¢ 50...3000 mm

Ausgangssignal
¢ Analog

Anwendungshereich

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

Funktionsweise und Systemaufbau

Die absoluten, linearen Positionssensoren von Temposonics basieren
auf der proprietdren, magnetostriktiven Temposonics® Technologie
und erfassen Positionen zuverldssig und prézise. Jeder der robusten
Positionssensoren besteht aus einem ferromagnetischen Wellenleiter,
einem Positionsmagneten, einem Torsions-Impulswandler und
Sensorelektronik zur Signalaufbereitung. Der Magnet, der am bewegten
Maschinenteil befestigt ist, erzeugt an seiner jeweiligen Position ein
Magnetfeld auf dem Wellenleiter. Zur Positionshestimmung wird ein
kurzer Stromimpuls in den Wellenleiter geleitet, welcher ein radiales
Magnetfeld erzeugt. Die kurzzeitige Interaktion beider Magnetfelder
|6st einen Torsionsimpuls aus, der den Wellenleiter entlang lauft. Wenn
die Ultraschallwelle das Ende des Wellenleiters erreicht, wird sie in ein
elektrisches Signal umgewandelt. Die Geschwindigkeit, mit der sich

Betriebsanleitung

3.3 Zulassungen

Siehe Kapitel ,,8. Technische Daten Temposonics® ET“ auf Seite 25 f.

3.4 Lieferumfang

ET-F/-W/-M/-S (Stabsensor):
e Sensor
ET-P (Profilsensor):
e Sensor
» 2 Montageklammern bis 1250 mm Messldnge
+ 1 Montageklammer je 500 mm zusétzlicher Messlénge

Torsions-
Impulswandler

Positionsmagnet (Magnetfeld)

Magnetostriktives
Messelement
(Wellenleiter)

Stromimpuls erzeugt
ein Magnetfeld

dem Magnetfeld des *
Positionsmagneten
generiert einen
Torsionsimpuls  Der Torsionsimpuls  Der Wandler
breitet sichaus  erfasst die
akustische
Welle

Die Position wird anhand
der Laufzeit ermittelt

Abb. 3: Laufzeit-basiertes magnetostriktives Positionsmessprinzip

die Welle ausbreitet, ist bekannt. Daher Idsst sich anhand der Zeit,
die zwischen dem Auslosen des Stromimpulses und dem Empfang
des Riicksignals vergeht, eine exakte, lineare Positionsmessung
bestimmen. So entsteht ein zuverldssiges Positionsmesssystem mit
hoher Genauigkeit und Wiederholbarkeit.

Modularer Aufbau der Mechanik und Elektronik

¢ Das Sensorprofil oder der Sensorstab schiitzen den innenliegenden
Wellenleiter.

 Das Sensorelektronikgehduse, ein stabiles Edelstahlgehduse,
enthélt die komplette elektronische Schnittstelle mit aktiver
Signalaufbereitung.

* Der externe Positionsmagnet ist ein Dauermagnet. Befestigt am
bewegten Maschinenteil, fahrt er iber den das Sensorprofil oder den
Sensorstab und I6st durch die Profil-/Stabwand die Messung aus.

 Der Sensor kann direkt an eine Steuerung angeschlossen werden.
Seine Elektronik erzeugt einen streng positions-proportionalen
Signalausgang zwischen der Start- und Endposition.
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4.2 Einbau und Design Temposonics® ET (Stabsensor)

ET-F/-M/-S/-W, Beispiel: Ausfiihrung A/N

Sensorelektronik-

M4x8 (IS0 1207)
Anzugsmoment: 2,5 Nm

FEP-Kabel: @ 7,6
Silikon-Kabel: @ 7,2

ET-F/-M/-S/-W, Beispiel: Ausfiihrung E

Sensorelektronik-
gehéduse
50

gehiduse Nullzone Messldnge Totzone
47 ~34 50 51 50...3000 63,5
25

fo) (©\ -
R g
() 9+ : IIE:
N A =4
© © —SW 41 S

Gewindeflansch »M« / »We«: M18x1,5-6¢
Gewindeflansch »F« / »S«: 34'-16 UNF-3A

Nullzone
51

Messldnge
50...3000

Totzone
63,5

25

Ji

[S]
n-i _J'\;

210+0,13

—SW 41

%'-14 NPT (innen)

FEP-Kabel: @ 7,6
Silikon-Kabel: @ 7,2

M4x8 (IS0 1207)
Anzugsmoment: 2,5 Nm

Alle Male in mm

Gewindeflansch »M« / »W«: M18x1,5-6g
Gewindeflansch »F« / »8«: %"-16 UNF-3A

Abb. 4: Temposonics® ET (Stabsensor) mit Ringmagnet

Einbau ET mit Gewindeflansch »F«, »M«, »S« & »W«
Fixieren Sie den Sensorstab (iber den Gewindeflansch M18x1,5-6g
oder %4'-16 UNF-3A. Gewinde vor dem Anziehen leicht eindlen.

Anzugsmoment
75Nm

Abb. 5: Einbaubeispiel fiir Gewindeflansch »F«, »M«, »S«, »W«

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 beriih-
rungslos iiber den Sensorstab und markiert unabhangig von der
verwendeten Hydraulikfliissigkeit durch dessen Wand hindurch
den Messpunkt.

¢ Der druckfeste Sensorstab ist in der aufgebohrten Kolbenstange
installiert.

Positionsmagnet

Abb. 6: Sensor im Zylinder
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Hydraulikabdichtung Fiihren Sie das Einschraubloch fiir Gewindeflansch M18x1,5-6¢ in
Es gibt zwei Mdglichkeiten die Flanschanlageflache abzudichten Anlehnung an 1SO 6149-1 aus (Abb. 8). Siehe ISO 6149-1 fiir weitere
(Abb. 7): Informationen.

1. Abdichtung Gber einen 0-Ring (z.B. 22,4 x 2,65 mm,

25,07 x 2,62 mm) in der Zylinderbodennut. Hinweise fiir metrische Gewindeflansche

2. Abdichtung iiber einen 0-Ring in der Gewindeauslaufrille.
Fiir Gewindeflansch (%4"-16 UNF-3A) »F«/»S«:
0-Ring 16,4 x 2,2 mm (Artikelnr. 560 315)

Fiir Gewindeflansch (M18x1,5-6g) »M«/>W«: ET-F/-M/-S/-W
0-Ring 15,3 x 2,2 mm (Artikelnr. 401 133) M18x1.5-6g 55 >13 245 198 24 28 2 =255 15°
- 2 od,
A 3? Ra3.2 ‘ _|@d,(Priifbereich)
RNz i Gy v R -+~
foJ— 5 / [ ; -
& 4%; |
ST o*l
S $ ‘
Abdichtung tiber 0-Ring Abdichtung tber 0-Ring A @d,(Richtwert)
in Zylinderbodennut in Gewindeauslaufrille 1z Gewinde (d, x P)
e . —Dieses MaB gilt nur, wenn der
Abb. 7: Maglichkeiten der Abdichtung Flankendurchmesser ~ Gewindekernbohrer nicht den
Alle MaBe in mm ganzen Materialblock durchdringt
¢ Beachten Sie das Anzugsmoment von 75 Nm.
* Legen Sie die Flanschanlageflédche vollsténdig an der Zylinderauf- Abb. 8: Hinweis fiir metrischen Gewindeflansch M18x1,5-6g in Anlehnung an
nahmeflache auf. DIN IS0 6149-1

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

¢ Der Positionsmagnet darf nicht auf dem Messstab schleifen.

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

¢ Halten Sie die Angaben zum Betriebsdruck ein.

e Schitzen Sie den Sensorstab konstruktiv durch geeignete
MafBnahmen vor VerschleiB.
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4.3 Einbau und Design Temposonics® ET (Profilsensor)

ET-P, Beispiel: Ausfiihrung A/N

Sensorelektronik-

Nullzone Messldnge Totzone

28 50...3000 66

gehduse
~34 58,2
Erdung
® ® i
2.B. fir M5 M
Schrauben ® © e ; i
< o M

© e @/ % H I

053 35,6 U [t FEP-Kabel: 07,6
50 Silikon-Kabel: @ 7,2
68

Alle MaBe in mm

—5

e |

O™ Verstellbare
Montageklammer 14,6

Abb. 9: Temposonics® ET-P (Profilsensor) mit U-Magnet

Einbau ET-P (Profilsensor)

Der Profilsensor kann in beliebiger Lage betrieben werden. In der
Regel wird der Sensor fest installiert und der positionsgebende
Magnet am bewegten Maschinenteil befestigt. So kann er liber das
Sensorprofil fahren. Der Sensor wird auf einer geraden Fldche der
Maschine mit den Montageklammern (Abb. 10) angebaut. Diese
werden in ldngenabhdngiger Anzahl mitgeliefert und sind gleichmaBig
auf dem Profil zu verteilen. Fiir die Befestigung empfehlen wir M5x20
Schrauben (DIN 6912), die mit einem Anzugsmoment von 5 Nm
angezogen werden.

Anzugsmoment: 5 Nm

195

T 50 | “Loch@53 146

Abb. 10: Montageklammern (Artikelnr. 400 802) mit Zylinderschraube M5x20

Alle MaBe in mm

Alternativ:

Bei engen Einbauverhéltnissen kann der Profilsensor auch iber die
T-Spur im Profilboden mit einer Zapfenmutter oder einem Nutenstein
M5 (Artikelnr. 401 602) montiert werden (Abb. 11).

Abb. 11: Nutenstein M5 in T-Bodennut (Artikelnr. 401 602)

Achten Sie auf einen sorgféltigen axialparallelen Anbau des Sensors,
da sonst Magnet oder Messstab beschédigt werden kdnnen.

[101]
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4.4 Magnet-Montage

Typische Nutzung der Magnete

Magnet Typische Sensoren Vorteile

Ringmagnete Stabsensoren * Rotationssymmetrisches
0 (ET-F/-W/-M/-S) Magnetfeld

U-Magnete  Profil- & * Hohentoleranzen kdnnen

n Stabsensoren ausgeglichen werden, da

(ET-P/-F/-W/-M/-S)  der Magnet abhebbar ist

Blockmagnete Profil- & e Hohentoleranzen kdnnen

Stabsensoren ausgeglichen werden, da

Magnetschlitten Profilsensoren .
(ET-P)

(ET-P/-F/-W/-M/-S)  der Magnet abhebbar ist

Der Magnet ist auf dem

Profil gefiihrt

 Der Abstand zwischen
Magnet und Wellenleiter
ist fest definiert

e Einfache Ankopplung iiber

das Kugelgelenk

Abb. 12: Typische Nutzung der Magnete

Montage von Ring-, U- und Blockmagneten

Bauen Sie den Positionsmagnet mit unmagnetischem Material fiir die

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

auf dem Messstab schleifen. Uber den Luftspalt werden Fluchtungs-

fehler ausgeglichen.

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

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

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

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

HINWEIS

* Montieren Sie Ring- und U-Magnete konzentrisch.

» Montieren Sie Blockmagnete zentriert (iber dem Messstab oder
dem Sensorprofil. Maximal zuldssigen Luftspalt nicht (iberschreiten
(Abb. 13/ Abb. 14). Installieren Sie den Sensor so, dass der Sen-
sorstab/das Sensorprofil parallel zur Bewegungsrichtung des Ma-
gneten ausgerichtet ist. Damit vermeiden Sie Beschadigungen an
Magnetmitnahme, Magnet und Sensorstab/Sensorprofil.

Konzentrische Montage
des U-Magneten

(2]
ms || @
\

Luftspalt

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

© U-Magnet
© Unmagnetische Mitnahme

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

Betriebsanleitung

Zentrierte Montage
des Blockmagneten

M4 o

| .
§:27 ; Luftspalt: 3 +2

Sensorelement

© Blockmagnet
©® Unmagnetische Mitnahme

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

Magnet-Montage mit magnetischem Material

Bei der Verwendung von magnetischem Material die in Abb. 15

dargestellten MaBe unbedingt beachten.

A.Wenn der Positionsmagnet mit der Kolbenstangenbohrung
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

Magnetisches
Material

@ Nullzone, abhéngig von der Bauform

(2]

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

Abstand zwischen Positionsmagnet und magnetischem
Material (= 15 mm)

Abb. 15: Einbau mit magnetischem Material

Stabsensoren mit einer Messlange = 1 Meter

Unterstiitzen Sie Sensoren mit einer Messldnge von mehr als 1 Meter
mechanisch beim horizontalen Einbau. Ohne die Nutzung einer Unter-
stiitzung kann sich der Sensorstab so weit neigen, dass sowohl der
Sensorstab als auch der Magnet beschddigt werden kénnen. Ebenso
ist ein verfalschtes Messergebnis mdglich. Langere Stdbe erfordern
eine gleichmaBig iiber die Lange verteilte mechanische Unterstiitzung
(z.B. Artikelnr. 561 481). Verwenden Sie einen U-Magneten zur Positi-
onsermittlung (Abb. 16).

U-Magnet

Sensorstab

O i
“ Unmagnetische
Befestigungslasche

Abb. 16: Beispiel Sensorunterstiitzung (Artikelnr. 561 481)

Alle MaBe in mm

[11]
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Start- und Endpositionen der Positionsmagnete

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

ET-F/-W/-M/-S mit Ringmagnet & U-Magnet
~—Bezugskante fiir Montage

Startposition Endposition
51 63,5

Aktiver
Messbereich
[
=l |

ET-F/-W/-M/-S mit Blockmagnet

~—Bezugskante fiir Montage

Startposition Endposition
48,5 66

‘ Aktiver
EEII Messhereich
[

ET-P mit Magnetschlitten ,,8“, ,N“, ,V“, ,G“

Sensorelektronikgehduse
~—Bezugskante fiir Montage
Startposition

Endposition
12 82
Sensorelektronikgehduse

——Bezugskante fiir Montage

Startposition Endposition
28 66

Aktiver
Messhereich

Aktiver
Messhereich

£H1]
ET-P mit U-Magnet

+H

ET-P mit Blockmagnet

Sensorelektronikgehduse
—Bezugskante fir Montage

Endposition
68,5

Startposition
25,5

‘ Aktiver ‘
Messhereich

HI

Abb. 17: Start- und Endpositionen der Magnete

Bei allen Sensoren sind die Bereiche links und rechts vom aktiven
Messbereich konstruktionsbedingte MaBe fiir Null- und Totzone
(siehe ,4.2 Einbau Temposonics® ET (Stabsensor)“ auf Seite 8).
Sie kdnnen nicht als Messstrecke benutzt, kénnen aber iiberfahren
werden.

Alle MaBe in mm

Multipositionsmessung
Der minimale Magnetabstand liegt bei allen Magnettypen bei 75 mm.

ET-F/-W/-M/-S mit Ringmagnet / U-Magnet

ET-P mit Magnetschlitten

275

A

1 |

Abb. 18: Beispiele: Minimaler Magnetabstand fiir Multipositionsmessung

Nutzen Sie fiir die Multipositionsmessung gleiche Magnete.
Unterschreiten Sie nicht den minimalen Magnetabstand von 75 mm
bei Multipositionsmessung. Kontaktieren Sie Temposonics, wenn Sie
einen Magnetabstand < 75 mm benétigen.

4.5 Elektrischer Anschluss

Einbauort und Verkabelung haben maBgeblichen Einfluss auf die elek-
tromagnetische Vertréaglichkeit (EMV) des Sensors. Daher ist ein fach-
gerechter Anschluss dieses aktiven elektronischen Systems und die
EMV der Gesamtanlage liber geeignete Metallstecker, geschirmte Ka-
bel und Erdung sicherzustellen. Uberspannungen oder falsche Verbin-
dungen kénnen die Elektronik — trotz Verpolschutz — beschédigen.

1. Montieren Sie die Sensoren nicht im Bereich von starken

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

Anschlussvorschriften

 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,
Frequenzumrichtern, Ventilleitungen, Schaltrelais u.4..

¢ Verwenden Sie nur Metallstecker, wenn Sie einen Stecker nutzen.
Legen Sie den Schirm am Steckergehduse auf.

* Halten Sie alle ungeschirmten Leitungen méglichst kurz.

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

* Bei Potentialdifferenzen zwischen Erdanschluss der Maschine
und Elektronik diirfen (iber den Schirm keine Ausgleichsstrome
flieBen. Empfehlung:
Verwenden Sie eine Potentialausgleichsleitung mit groBem
Querschnitt.

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

[12]
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Erdung von Stabsensoren

Verbinden Sie das Sensorelektronikgehduse mit der Maschinenmasse.
Erden Sie den Sensortypen ET Ausflihrung A (mit ATEX-/UK Ex-/
IECEX-/CEC-/NEC-, GCC-Zulassung) liber die Erdungslasche wie in
Abb. 19 dargestellt. Erden Sie den Sensortypen ET Ausfiihrung N
(ohne Ex-Zulassung) (iber die Erdungslasche wie in Abb. 19 dargestellt
oder liber das Gewinde. Erden Sie den Sensortypen ET Ausfiihrung E
(mit ATEX-/UK Ex-/IECEx-/CEC-/NEC-, CCC-Zulassung) iiber die Er-
dungslasche wie in Abb. 20 dargestellt.

Abb. 19: Erdung (iber Erdungslasche (Ausfiihrung A, N)

Abb. 20: Erdung iiber Erdungslasche (Ausfiihrung E)

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

TXX/VXX

Kabel Farbe Spannung Strom
GY  Ausgang 1: Ausgang 1:
0...10 VDC oder 4(0)...20 mA oder
10...0 VDC 20... 4(0) mA
PK  DC Ground DC Ground
""" flir Ausgang 1 flir Ausgang 1
N YE  Ausgang 2: Ausgang 2:
""" 0...10 VDC oder 4(0)...20 mA oder
10...0VDC 20... 4(0) mA
GN  DC Ground DC Ground
flir Ausgang 2 flir Ausgang 2
BN  +24VDC +24 VDG
(-15/+20 %) (-15/+20 %)
WH  DC Ground (0V) DC Ground (0V)

Abb. 21: Anschlussbelegung TXX/VXX

[13]
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4.6 Géngiges Zubehor fiir ET-F/-W/-M/-S — Weiteres Zubehor siehe Zubehdr Katalog [] 551444

Positionsmagnete

U-Magnet 0D33
Artikelnr. 251416-2

Material: PA-Ferrit-GF20

Gewicht: Ca. 11 g

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

Positionsmagnete

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

Ringmagnet 0D33
Artikelnr. 201 542-2

Material: PA-Ferrit-GF20

Gewicht: Ca. 14 g

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

20,5

14

8 + 2 Abstand zum Sensorelement

Blockmagnet L
Artikelnr. 403 448

Material: Kunststofftrager mit Hartferrit
Magnet

Gewicht: Ca. 20 ¢

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

Dieser Magnet kann bei einigen An-
wendungen die Leistungscharakteristik
des Sensors beeinflussen.

@254

o1,

Ringmagnet 0D25,4
Artikelnr. 400 533

Material: PA-Ferrit

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

Magnetabstandhalter

0174 !
3135 \S

i A
Ringmagnet 0D17,4

Artikelnr. 401 032

Material: PA-Neobond

Gewicht: Ca. 5 g

Flachenpressung: Max. 20 N/mm?
Betriebstemperatur: -40...+105 °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
M18x1,5-6g
Artikelnr. 401 133

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

0-Ring Montagezubehor
60
%'-16 UNF-3A 11 16,1616
M18x1,5-6g L —_—
‘ - o o s |t &
/2

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

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

Alle MaBe in mm

Sw 27

@

Sechskantmutter M18x1,5-6g
Artikelnr. 500 018

Material: Stahl, verzinkt

SW 28

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

Material: Stahl, verzinkt

[14]

332
M3-Befestigungsschraube (6x)

. 3,2
o:— n@/#:i

Befestigungslasche
Artikelnr. 561481

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


http://www.temposonics.com/literature/551444_DE
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4.7 Géangiges Zubehr fiir ET-P — Weiteres Zubehdr siehe Zubehor Katalog [ 551444

Positionsmagnete

Magnetschlitten S, Gelenk oben
Artikelnr. 252182

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

49

1 M5
40

Magnetschlitten V, Gelenk vorne
Artikelnr. 252184

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

Magnetschlitten N,
ldngerer Kugelgelenkarm
Artikelnr. 252183

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

Betriebsanleitung

15,2

18°.

M5

Magnetschlitten G, Gelenk spielfrei
Artikelnr. 253421

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

Positionsmagnete Montagezubehor

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...+105 °C

Alle MaBe in mm

243 33
\ 19,5
o ool N
&l = II" 5_;]
f% L 14

8 + 2 Abstand zum Sensorelement

Blockmagnet L
Artikelnr. 403 448

Material: Kunststofftrager mit Hartferrit
Magnet

Gewicht: Ca. 20 g

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

Dieser Magnet kann bei einigen An-
wendungen die Leistungscharakteristik
des Sensors beeinflussen.

4 Locher

353 9
[

\:%Tg

—

28

T \
R
68

Breite der Montageklammer:
14,6

p

Montageklammer
Artikelnr. 400 802

Material: Edelstahl (AISI 304)

[15]

M5-Gewinde

T-Nut-Mutter
Artikelnr. 401602

Anzugsmoment fiir M5 Schraube:
45Nm
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4.8 Géangiges Zubehor ausgangsspezifisch - fiir den Analog-Ausgang — Weiteres Zubehor siehe Zubehdr Katalog [] 551444

FEP-Kabel
Artikelnr. 530 112

Material: FEP-Ummantelung; schwarz
Eigenschaften: Paarweise verdrillt,
geschirmt, flexibel, hohe thermische
Bestdndigkeit, weitgehend 6l- & séure-
bestéandig

Kabel-@: 7,6 mm

Querschnitt: 4 x 2 x 0,25 mm?
Biegeradius: 8 — 10 x D (feste Verlegung)
Betriebstemperatur: -100...+180 °C

Silikon-Kabel
Artikelnr. 530 113

Material: Silikon-Ummantelung; rot
Eigenschaften: Paarweise verdrillt,
geschirmt, hochflexibel, halogenfrei,
hohe thermische Bestandigkeit
Kabel-@: 7,2 mm

Querschnitt: 3 x 2 x 0,25 mm?
Biegeradius: 5 x D (feste Verlegung)
Betriebstemperatur: -50...+180 °C

Programmier-Werkzeuge (Nicht fiir den Einsatz in explosionsgefdhrdeten Bereichen zugelassen)

Analoges Hand-Programmiergerat
Artikelnr. 253 124

Zum Einstellen von Messldngen und
Messrichtungen iber ein einfach
anzuwendenes Teach-In-Verfahren.
Fiir Sensoren mit 1 Magnet.

Alle Male in mm

Programmier-Kit
Artikelnr. 254 555

Lieferumfang:

1 x Schnittstellenwandler

1 x Stromversorgung

1 x Kabel (60 cm) mit M12-Buchse
(5 pol.), gerade — D-Sub-Buchse
(9 pol.), gerade

1 x Kabel (60 cm) mit M16-Buchse
(6 pol.), gerade — D-Sub-Buchse
(9 pol.), gerade

1 x Kabel (60 cm) mit 3 x Feder-
klemmen — D-Sub-Buchse
(9 pol.), gerade

1 x USB Kabel

Software erhéltlich auf:
www.temposonics.com

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.
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5. Inbetriebnahme
5.1 Erstinbetriebnahme

Der Sensor ist werkseitig auf seine BestellgroBen eingestellt und
justiert, d.h. das gewiinschte Ausgangssignal entspricht exakt der
gewdhlten Messlénge.

Beispiel: Ausgang 4...20 mA = 0...100 % Messldnge

LT/ZE3 Sie konnen die Analog Sensoren bei Bedarf iiber die
nachfolgend beschriebenen Servicetools neu einstellen.

HINWEIS

Bei Inbetriebnahme beachten

1. Uberpriifen Sie vor dem ersten Einschalten sorgfaltig 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.

5. Uberpriifen Sie die voreingestellten Anfangs- und Endwerte
des Messbereichs (Abb. 17) und korrigieren Sie diese
gegebenenfalls {iber die kundenseitige Steuerung oder die
Temposonics Servicetools, deren Bedienung nachfolgend
ausflihrlich beschrieben wird.

5.2 Programmierung und Konfiguration

Analog-Schnittstelle

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.

Betriebsanleitung

Temposonics Programmierwerkzeuge

Temposonics® Positionssensoren kdnnen sehr leicht — ohne den
Sensor zu 6ffnen — iiber die Anschlussleitungen an verdnderte
Messaufgaben angepasst werden. Dazu stehen dem Betreiber
verschiedene Temposonics Programmierwerkzeuge aus der
Zubehdrliste zur Verfiigung (siehe Seite 16).

UT7/4E8 Die Programmierwerkzeuge sind nicht fiir den Einsatz
in explosionsgefahrdeten Bereichen zugelassen.

5.2.1 Analoges Handprogrammier-Gerat, Artikelnr. 253 124

SchlieBen Sie das Handprogrammier-Gerat direkt an den Sensor an.
Uber das Handprogrammier-Gert kdnnen iiber ein einfaches Teach-
In-Verfahren die Setzpunkte (Start- und Endposition) sowie die Mess-
richtung veréndert werden, siehe auch ,5.2.4 Einstellbeispiele fiir
Programmierwerkzeuge* auf Seite 23. AnschlieBend werden die ge-
anderten Parameter im Sensor gespeichert. Fahren Sie den Positions-
magneten auf die gewiinschte Start- oder Endposition und setzen Sie
die Positionen mit der ,,0 %“- oder ,100 %“-Drucktaste. Der kleinste
einstellbare Messbereich, d.h. der Abstand zwischen den neuen Setz-
punkten, kann dabei minimal 25 mm betragen. Die einzelnen Schritte
sind im Folgenden erldutert.

o — 3 =
;J 1T

Aktiver Messbereich
Messlénge

Ausgang 1: Position 0% \ Magnetposition \ 100 %

Abb. 23: Aktiver Messbereich

[ Schritt 1: Handprogrammier-Gerat anschlieBen
(1 Schritt 2: Messbereich einstellen

y:VDC/mA

> X: Position
Aktiver Messhereich

o

yeis

ov

8

O
O

O 24/DC, BNV °
ut 1, GY:
Out2, v§: f 1
T 0V, WH
\

Bei aktiver Stromversorgung leuchtet die griine LED

Start

——24VDC /BN

Abb. 22: Analog-Schnittstelle

Ausgang 1/GY

24 \VDC Ausgang 2/ YE
ov 0VDC/WH

Abb. 24: Handprogrammier-Gerét anschlieBen (siehe Anschlussbelegung Abb. 21)

SchlieBen Sie das Handprogrammier-Gerét entsprechend der Abb. 24
an die Spannungsversorgung und den Sensor an.
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3. Endposition einstellen (100 % Ausgang) (Abb. 26):

Nur Magnet 1 kann iber das Handprogrammier-Gerét angepasst « Positionsmagnet auf Endposition stellen
werden. SchlieBen Sie beide Ausgdnge (Ausgang 1 und Ausgang 2) « 100 %"“-Taste kurz driicken

an, um Einstellungen am Magnet 1 (iber das Handprogrammier- ”

Gerdt vorzunehmen. 4. Normalfunktion (Arbeitsmodus) herstellen:

e Start“-Taste driicken

e Sensor an Steuerung anschlieBen
M Schritt 1 Handprogrammier-Gerat anschlieBen

[J Schritt 2: Messhereich einstellen

Sensor

Q o1 LED

Start
0% 100%

24 VDC

Abb. 25: Messbereich einstellen

1. Einstellmodus aktivieren:
o Start“-Taste und ,,100 %"“-Taste gleichzeitig driicken
o  Start“-Taste freigeben, 1 Sekunde warten, dann ,,100 %"“-Taste
freigeben

2. Startposition einstellen (0 % Ausgang) (Abb. 26):
¢ Positionsmagnet auf Startposition stellen
e 0 %"“-Taste kurz driicken

Ausgang 1 Ausgang 2

0VDC 10 VDC = =

10 VDC 0VDC = =
0VDC 10 VDC 10 VDC 0VDC
0VDC 10 VDC o0vDC* 10 VDC *
10 VDC 0VDC 10 VDC * 0VvDC*
4 mA 20 mA = =
20 mA 4 mA = =
4 mA 20 mA 20 mA 4 mA

4 mA 20 mA 4mA* 20 mA*
20 mA 4 mA 20mA ™ 4mA*

* Bei Nutzung des analogen Handprogrammier-Gerates werden nur
die Start- und Endpositionen des 1. Magneten (Ausgang 1)
eingestellt. Die Einstellungen von Magnet 2 (Ausgang 2) werden
dadurch nicht beeintrdchtigt.

Abb. 26: Start- und Endposition festlegen

[ 181



Temposonics® E-Serie ET Analog ATEX- /UK Ex-/IECEx-/CEC-/NEC-/CCC-zertifiziert

5.2.2 Analoges Einbauprogrammier-Geréat, Artikelnr. 253 408

Installieren Sie das Einbauprogrammier-Gerét fest im Schaltschrank.
Uber das Einbauprogrammier-Gerat konnen iiber ein einfaches Teach-
In-Verfahren die Setzpunkte (Start- und Endposition) sowie die Mess-
richtung verdndert werden, siehe auch ,,5.2.4 Einstellbeispiele fiir
Programmierwerkzeuge“ auf Seite 23. AnschlieBend werden die ge-
anderten Parameter im Sensor gespeichert. Fahren Sie den Positions-
magneten auf die gew(inschte Start- oder Endposition und setzen Sie
die Positionen mit der ,,0 %“- oder , 100 %“-Drucktaste. Der kleinste
einstellbare Messbereich, d.h. der Abstand zwischen den neuen Setz-
punkten, kann dabei minimal 25 mm betragen. Die einzelnen Schritte
sind im Folgenden erldutert.

- [} | !
Aktiver Messbereich
Messlange

Magnetposition

N

Ausgang 1: Position 0% | | 100 %

Abb. 27: Aktiver Messbereich

[J Schritt 1: Einbauprogrammier-Gerat installieren
[ Schritt 2: Einbauprogrammier-Gerat anschlieBen
1 Schritt 3: Messbereich einstellen

Joooooo]| [O)|,/ccocoo
0&885555 0&885555
o o
Program /Run 24 VDG 9 Program /Run 24 VDG
O O
O e O o
C) St Programming mode | Start  Programming mode
O (©]
0%

‘0

O |o @)
100 % 100 %

%

o,

SEPEEEE SEEEEEE

(2] (2]

5999009/ |0] 39009009
Sensor 1 Sensor 2

Abb. 28: Abmessungen: 10 x 55 x 31 mm;, Material: Aluminium, Seitenkappen PA 6.6 FR;
Anschlussart: Federklemmen, max. 1,5 mm?; Schutzart: IP20

Das Einbauprogrammier-Gerit ist fiir die Montage auf eine 35 mm
Normschiene nach DIN EN 60715/50022 ausgelegt. Installieren Sie
das Einbauprogrammier-Gerat zwischen Sensor und Steuerung z.B.
in einen Schaltschrank. Uber das Einbauprogrammier-Gert kann der
Sensor sehr leicht, ohne weiteres Zubehdr, programmiert werden.

Betriebsanleitung

M Schritt 1: Einbauprogrammier-Gerit installieren
[J Schritt 2: Einbauprogrammier-Gerat anschlieBen
] Schritt 3: Messbereich einstellen

Analoges Eingangsmodul
[

ol o
[e]leE

9
3

dloo
ol6o

PLC

Program /Run 24 VDC

©}

Stat  Programming mode

Netzteil

O

@ o0out1/Pin1, GY
@ GND 1/Pin2, PK

O
O

o
3
8

®O0ut2/Pin3, YE 000000
@ GND 2/ Pin 4, GN g=s=Eee
® 24 VDC/ Pin 5, BN 3Q0QRRQ
® GND / Pin 6, WH

(660000

Abb. 29: Einbauprogrammier-Gerét anschlieBen (siehe Anschlussbelegung Abb. 21)

SchlieBen Sie das Einbauprogrammier-Gerét entsprechend Abb. 29 an
die Steuerung, die Spannungsversorgung und den Sensor an.

M Schritt 1: Einbauprogrammier-Gerat installieren
M Schritt 2; Einbauprogrammier-Gerét anschlieBen
[J Schritt 3: Messhereich einstellen

1. Einstellmodus aktivieren:
e Schiebeschalter auf ,,Program* stellen
o Start“-Taste und ,,100 %“-Taste gleichzeitig driicken
o  Start“-Taste freigeben, 1 Sekunde warten, dann ,,100 %"“-Taste
freigeben
e Programming mode“- LED des Einbauprogrammier-Gerats
blinkt griin (Einstellmodus erreicht)

Punkte 2 — 4 auf nachster Seite
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2. Startposition einstellen (0 % Ausgang) (Abb. 30):
* Positionsmagnet auf Startposition stellen
e 0 %"“-Taste kurz driicken

Ausgang 1 Ausgang 2

0VDC 10 VDC — —
10 VDC 0VDC = =
0VDC 10 VDC 10 VDC 0VDC
0VDC 10 VDC 0VDC* 10 VDC *
10 VDC 0VDC 10 VDC * 0VDC*
4 mA 20 mA = =
20 mA 4 mA = =
4 mA 20 mA 20 mA 4 mA
4 mA 20 mA 4 mA* 20 mA*
20 mA 4 mA 20 mA * 4 mA*
* Bei Nutzung des analogen Handprogrammier-Gerates werden nur
die Start- und Endpositionen des 1. Magneten (Ausgang 1)

eingestellt. Die Einstellungen von Magnet 2 (Ausgang 2) werden
dadurch nicht beeintrdchtigt.

Abb. 30: Start- und Endposition festlegen

3. Endposition einstellen (100 % Ausgang) (Abb. 30):
* Positionsmagnet auf Endposition stellen
e 100 %"“-Taste kurz driicken

4. Normalfunktion (Arbeitsmodus) herstellen:
o Start“-Taste driicken
e Programming mode“- LED hort auf zu blinken
e Schiebeschalter auf ,Run® stellen
e Griine LED ,,24 VDC“ zeigt Normalfunktion
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5.2.3 Programmier-Kit, Artikelnr. 254 555

Das PC-Programmier-Gerat ist ein Hardware-Konverter zwischen
Sensor und serieller PC-Schnittstelle. Mit dem Hardware-Konverter
konnen Sensorparameter {iber einen Computer und der Temposonics
Programmiersoftware eingestellt werden, siehe auch ,5.2.4
Einstellbeispiele fiir Programmierwerkzeuge” auf Seite 23. Diese
Software zum Lesen und Einstellen der Sensoren erfordert einen
Windows Computer mit freiem USB-Port. Mit dem PC-Programmier-
Gerat kdnnen Sie die folgenden Parameter anpassen:

e Start/Endposition (min. 25 mm zwischen den neuen Setzpunkten)
* Ausgangssignal bei Fehlern (z.B. kein Positionsmagnet)

B —3
l—l 1T

Aktiver Messbereich
Messlénge

Magnetposition

Ausgang 1: Position 0% | | 100 %

Abb. 31: Aktiver Messbereich

[J Schritt 1: PC-Programmier-Gerat anschlieffien
1 Schritt 2: Software installieren
[ Schritt 3: Programm starten

¢ PC-Programmier-Gerdt iiber entsprechendes Adapterkabel aus dem
Programmier-Kit mit dem Sensor verbinden

e PC-Programmier-Gerét an einen USB-Port des Computers
anschlieBen

¢ Netzteil (iber den Stecker anschlieBen
AuBenkontakt des Steckers ist 0 V (Masse), Innenkontakt 24 VDC

USB- >
Konverter

Abb. 32: PG-Programmier-Gerét anschliefen

Betriebsanleitung

Sensor niemals unter Spannung anschlieBen bzw. trennen!

M Schritt 1: PC-Programmier-Gerat anschliefen
[J Schritt 2: Software installieren
[ Schritt 3: Programm starten

Laden Sie die aktuelle Software unter www.temposonics.com herunter.
Kopieren Sie das Programm MTSAnalogConfigurator.exe auf [hren
Computer und starten Sie dieses durch einen Doppelklick.
AnschlieBend werden lhnen die verfiigharen COM-Schnittstellen
angezeigt. Es wird eine freie COM-Schnittstelle ausgewahlt. Die
gewdhlte COM-Schnittstelle kann im Gerédte-Manager eingesehen
werden. Sollte eine Kommunikation nicht zu Stande kommen, fehlt
mdglicherweise ein Treiber. In diesem Fall laden Sie den USB-Serial-
Converter-Treiber von der Temposonics Webseite
www.temposonics.com herunter und installieren ihn.

M Schritt 1: PC-Programmier-Gerat anschlieBen
M Schritt 2: Software installieren
[ Schritt 3: Programm starten

Nach dem Start des Programms 6ffnet sich die Bedienoberfldche des
angeschlossenen Sensors mit seinen einstellbaren Parametern
(Abb. 33).
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Temposonics ET Analog Software Bedienoberflache

e e ==
o——Datei Test Slen;o! Sprache Hilfe o
Funktion 1 | Funkiion 2 | Ausgang 1 | Ausgang 2 |
~Scaling
Startpunkt Endpunkt
[51.000 o [301.000 i
S Inf Il
6 i Magret Pos. \esenl Magret Pos. \esenl
ETMO250MTO21NADT 9
Fertigungsnr: 17110154
Lange: 250 mm
Ausgang 10 4-20ma
Ausgang 2 g a0me
Firmware: 525131015
~Statu:
9—— EEPROM Undate @ Verbindung hergestell an COM-Port &

Abb. 33: Temposonics ET-Analog-Config V1.3, Funktion 1

@ Unter Datei kann die Sensorkonfiguration auf der Rechnerfest-
platte gespeichert, ausgedruckt oder in den Sensor geladen?
werden. AuBerdem kann hier auch wieder zur Werkseinstellung
zuriickgekehrt werden (Abb. 33).

@ Sensor Information zeigt die unveranderlichen Sensorparameter,
die beim Anschluss des Sensors automatisch eingelesen wurden
(Abb. 33).

© Eventuell durchgefiihrte Anderungen werden dunkel hinterlegt.
Durch Anklicken von EEPROM Update werden die geanderten Pa-
rameter im Sensor dauerhaft gespeichert. Die (ibernommenen
Werte werden danach am Bildschirm wieder vor weiflem Hinter-
grund dargestellt (Abb. 33).

@ Im Menii Test Sensor befindet sich eine Datenanzeige (Abb. 36),
welche die absolute Position des Positionsmagneten wiedergibt.
Verglichen mit der Messrate des Sensors ist die serielle Daten-
libertragung zwischen Sensor und PC relativ langsam, sodass
hierbei nicht jeder tatséchlich gemessene Wert dargestellt
werden kann. In dem Diagramm wird deshalb nur etwa jeder
flinfzigste Messwert wiedergegeben.

@ Uber die Registerkarten im Dialogfeld kdnnen den Ausgéngen des
Sensors Funktionen zugeordnet werden. Der Messbereich fiir die
Funktion wird im Feld Scaling festgelegt (Abb. 33).

© Status zeigt den erfolgreichen Verbindungsaufbau zum Sensor
(Abb. 33).

Dialogfeld mit Registerkarten

@ Uber die Registerkarte Funktion 1 wird der Messbereich mit Start-
punkt und Endpunkt festgelegt (Abb. 34).

(3] Uber die Schaltflichen Magnet Pos. lesen kann die aktuelle Mag-
netposition tibernommen werden. Die Messrichtung dndert sich,
wenn der Wert des Startpunkts groBer ist als der des Endpunkts.
Unabhéngig von der Messrichtung betrdgt die minimale Messstre-
cke 25 mm (Abb. 34).

@ Das Feld Ausgang Minimum gibt den Strom- oder Spannungswert
an, der am Startpunkt der gewéhlten Funktion ausgegeben werden
soll. Tragen Sie den zum Endpunkt gehdrende Ausgangswert im
Feld Ausgang Maximum ein (Abb. 35).

3/ Nur Sensorkonfigurationen mit gleicher Seriennummer zuldssig

ET-Analog-Config V1.3
Datei Test Sensor Sprache Hilfe

o Furklion 1 IFunkt\onEl Ausgang 1 I Ausgang 2|
~Scaling
Startpunkt Endpunkt
[51.000 mm  [301.000 mm
=5 Infarmati
Rl RN Magret Pos. lesen | Maanet Pas lesen |
0 ETHO250M TO2TNAT I i
Fertigungsnr 17110154
Lénge: 250 mm
Ausgang 1. 4-20mé
Ausgand 2 gopme

Fimware: 625131015

—Shatu
# Verbindung hergestellt an COM-Port &

EEPROM Update

Abb. 34: Dialogfeld mit Registerkarten

@ Die Registerkarten Funktion 2, Ausgang 2 ermdglichen
eine Einstellung des zweiten Analogausgangs (Abb. 35).

@ Uber die Registerkarte Ausgang 1 werden die entsprechenden

analogen Ausgangssignale zugeordnet (Abb. 35).

(® st kein Positionsmagnet vorhanden oder befindet sich dieser

in der Totzone am Stabende des Sensors, also ausserhalb

des Messbereichs, so wird ein Globaler Fehler ausgegeben.

Der Fehlerwert kann innerhalb von -0,7...20,3 mA oder
-0,4...10,4 VDC eingestellt werden (Abb. 35).

° 90

ET-Analog-Config V1.3
| Datei | TestSensor Sprache Hilfe

" Funktion 1 I Funklion 2 Ausgang 1 |Ausgang 2|

~Funktion |

e =)

" Funktion 1 € Funklion 2
~Sensor [nformationr Furktion: |Posmon Magret 1
ETMO250MT021NADT “Ausgang
7 Hinirmum Globaler Fehler.
e ettigungsnr 17110154 !4000 i |203UU A
Lénge: 250 mm i
Ausgang 1 4-20mé |20000 s
Ausgang 2 4.30ms
Firmware: 625131015
[5tatu
EEPROM Update # Verbindung hergestellt an COM-Part 8 ‘

Abb. 35: Beispiel mit Registerkarten

Sensor Test

Temposonics Positionsausgabe

A
AW

[
Y

100 120 140 160 180 200 220 240 260

Abb. 36: Datenanzeige

|22

280




Temposonics® E-Serie ET Analog ATEX- /UK Ex-/IECEx-/CEC-/NEC-/CCC-zertifiziert
Betriebsanleitung

5.2.4 Einstellbeispiele fiir Programmierwerkzeuge

Der Sensormessbereich Iasst sich mit den zuvor beschriebenen
Sensor-Bediengeraten jederzeit innerhalb des aktiven Messbereiches
neu positionieren.

HINWEIS

Unabhéngig von der Messrichtung ist der Setzpunkt SP1
(Setzpunkt 1) bei Werkseinstellung immer am Sensorelektronik-
gehduse und SP2 (Setzpunkt 2) immer am Stabende positioniert
(Abb. 37 und Abb. 38).

0% 100 %
SP1 SP2

Werkseinstellung
Ausgang: 4...20 mA

Aktiver Messbereich
E% E 1 I I |
L’

20,3 mA (1)
20 mA
4 mA
0% 100 %| Neue Feldeinstellung
SP1 SP2 | Ausgang: 4...20 mA

£ — .
|720’3 mA (1)
20 mA

4 mA

(1) Voreingestellter Fehlerwert

Abb. 37: Start- und Endposition einstellen

0% 100 %
SP1 SP2
Werkseinstellung
Ausgang: 4...20 mA
— I Aktiver Messbereich I |
C% E |-
20,3 mA (1)
20 mA
4 mA
100 % 0% | Neue Feldeinstellung
SP2 SP1 | Ausgang: 20...4 mA
HI|—0 .
|-
——20,3mA (1)
20 mA
4mA

(1) Voreingestellter Fehlerwert

Abb. 38: Start- und Endposition, Messrichtung einstellen bzw. umkehren

|23



Temposonics® E-Serie ET Analog ATEX-/UK Ex-/IECEx-/CEC-/NEC-/CCC-zertifiziert

Betriebsanleitung

6. Wartung, Instandhaltung, Fehlerbehebung

6.1 Fehlerzustande

Fehlerzustand  Status

Magnetfehler Voreingestellter Fehlerwert am Ausgang:
Spannungsausgang: 10,35 V
Stromausgang: 20,3 mA
Angepasster Fehlerwert am Ausgang:
-0,7...20,3 mA oder -0,4...10,4 VDC
(siehe (B auf Seite 22)

Abb. 39: Fehlerbehebung

6.2 Wartung

Die erforderlichen Priifungen miissen durch Fachkrafte gemas

IEC 60079-17/ TRBS 1203 durchgefiihrt werden. Sie umfassen min-
destens eine Sichtpriifung des Gehauses, der zugehdrigen Stromein-
leitungspunkte, der Montageteile und des Erdanschlusses. Innerhalb
der Ex-Atmosphére muss das Equipment regelmaBig gereinigt werden.
Der Anwender legt die Uberpriifungsintervalle entsprechend der Um-
gebungsbedingungen des Betriebsortes fest. Nach abgeschlossener
Wartung oder Reparatur miissen alle Schutzvorrichtungen, die zu die-
sem Zweck entfernt wurden, wieder errichtet werden.

Im Falle von Geratefehlern, den Sensor entfernen. Das Geréteinnere
kann nicht durch den Kunden gewartet werden. In diesem Fall senden
Sie den Sensor zur Inspektion an den Hersteller zuriick.

Der Sensor darf nicht gedffnet werden.

Art der Priifung

Sichtpriifung | Nahpriifung
alle 3 Monate | alle 6 Monate

Sichtpriifung auf Unversehrtheit
des Sensors, Beseitigung von o
Staub-Ablagerungen

Uberpriifung des gesamten
Systems

In der Verantwortung
des Anwenders

Abb. 40: Inspektionsplan

Wartung: Eine Kombination aller Tétigkeiten, die ausgefiihrt werden,
um einen Gegenstand in einem Zustand zu erhalten oder ihn wieder
dahin zu bringen, dass er den Anforderungen der betreffenden Spezifi-
kation entspricht und die Ausfiihrung der geforderten Funktionen
sicherstellt.

Inspektion: Eine Tatigkeit, welche die sorgfiltige Untersuchung eines
Gegenstandes zum Inhalt hat, mit dem Ziel einer verldsslichen Aussa-
ge lber den Zustand dieses Gegenstandes. Die Inspektion wird ohne
Demontage oder falls erforderlich mit teilweiser Demontage, ergdnzt
durch MaBnahmen wie z.B. Messungen, durchgefiihrt.

Sichtpriifung: Optische Priifung des Gegenstandes zur Feststellung
sichtbarer Fehler, wie z.B. fehlende Schrauben, ohne Zuhilfenahme von
Werkzeugen.

|24

Nahpriifung: Eine Priifung, bei der zuséatzlich zu den Aspekten der

Sichtpriifung solche Fehler festgestellt werden, wie z.B. lockere

Schrauben, die nur durch Verwendung von Zugangseinrichtungen,

z.B. Stufen (falls erforderlich) und Werkzeugen zu erkennen sind.
6.3 Reparatur

Reparaturen am Sensor diirfen nur von Temposonics oder einer

ausdriicklich erméchtigten Stelle durchgefiihrt werden.

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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Ausgang
Spannung 0...10 VDC und/oder 10...0 VDC (Minimum Eingangswiderstand Steuerung: > 5 kQ)
Strom 4(0)...20 mA und/oder 20...4(0) mA (Minimum/Maximum Biirde: 0/500 Q)
MessgroBe Position
Messwete
Auflésung 16 Bit (Minimum 1 pm abhéngig von der Messldnge) 4
Zykluszeit Messlange | < 1200 mm | < 2400 mm | < 3000 mm
Zykluszeit | 0,5 ms 1,0 ms 2,0 ms
Linearitat® < 0,02 % FE.S. (Minimum +60 pym)
Messwiederholgenauigkeit <£0,005 % E.S. (Minimum +20 pym) typisch
Betriebstemperatur -40...485 °C ; Option: —40...+75 °C
Feuchte 90 % relative Feuchte, keine Betauung
Schutzart Mit FEP-Kabel (Artikelnr. 530 112): IP66
Mit Silikon-Kabel (Artikelnr. 530 113): IP68 (2 bar @ 30 min)
Schockpriifung 100 g (Einzelschock), IEC-Standard 60068-2-27
Vibrationspriifung Stab: 20 g/10...2000 Hz, IEC-Standard 60068-2-6 (ausgenommen Resonanzstellen)
Profil: 15 g/10...2000 Hz, IEC-Standard 60068-2-6 (ausgenommen Resonanzstellen)
EMV-Priifung Elektromagnetische Storaussendung geméaB EN 61000-6-4

Elektromagnetische Storfestigkeit geméaB EN 61000-6-2
Die ET Sensoren erfiillen die Anforderungen der EMV-Richtlinien 2014/30/EU und UKSI 2016 Nr. 1091

Betriebsdruck Bis 350 bar
(nur fiir Stabversion)

Magnetverfahrgeschwindigkeit®  Beliebig

Sensorelektronikgehduse/Flansch Edelstahl 1.4305 (AISI 303); Option: Edelstahl 1.4404 (AISI 316L)

Sensorstab Edelstahl 1.4306 (AISI 304L); Option: Edelstahl 1.4404 (AISI 316L)

Sensorprofil Aluminium

RoHS-Konformitét Die verwendeten Materialien erfiillen die Anforderungen der EU-Richtlinie 2011/65/EU und der
EU-Verordnung 2015/863 sowie UKSI 2012 Nr. 3032

Messlange 50...3000 mm

Einbaulage Beliebig

Montagehinweise Beachten Sie hierzu die technischen Zeichnungen auf Seite 8 und Seite 10

Anschlussart Kabelabgang

Betriebsspannung +24 VDG (-15/+20 %)

Restwelligkeit <028V,

Stromaufnahme 100 mA typisch, abhdngig von der Messlénge

Spannungsfestigkeit 700 VDC (0 V gegen Gehduse)

Verpolungsschutz Bis -30 VDC

Uberspannungsschutz Bis 36 /DC

4/ Der intern digital ermittelte Messwert wird Giber einen 16 Bit D/A-Wandler in ein proportionales, analoges Strom- oder Spannungssignal umgesetzt
5/ Mit Positionsmagnet # 251 416-2

6/ Bei Kontakt zwischen Magnet, Magnethalter und Sensorstab darf die Geschwindigkeit des Magneten maximal 1 m/s betragen
(Ex Anforderung aufgrund ESD [Electro Static Discharge])
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Temposonics® E-Serie ET Analog ATEX-/UK Ex-/IECEx-/CEC-/NEC-/CCC-zertifiziert
Betriebsanleitung

& |1 3G Ex nC IIC T4 Ge
& 1 3D Ex tc 11IC T130 °C Dc
@ Class I/II/111 Div 2 T4 ABCDFG
@& Class | Zone 2 T4 IIC
Zone 22 AEx tc T4 111C Dc
Ex tc I1IC T130 °C Dc I1P66/I1P68
Ex nC IIC T4 Ge
Ex tD A22 IP66/IP68 T130 °C
-40 °C < Ta < 85 °C; Type: 4X; IP66/I1P68

Abb. 41: Zertifizierung fiir Temposonics’ E-Serie ET (Ausfiihrung A und E)
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9. Anhang AN AMPHENOL COMPANY

Unbedenklichkeitserklarung

Sehr geehrter Kunde,

Sie schicken uns Filllstandssensoren 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 Auftragsnummer: Sensortyp:

Seriennummer: Sensorldnge:

Der Sensor war in Beriihrung mit folgenden Materialien:

(keine chemischen Kurzformeln angeben/Sicherheitsdatenblétter der Bei vermutetem Eintritt von Stoffen in den Sensor ist Riicksprache
Stoffe sind ggf. bitte beizufligen) mit Temposonics zu halten, um das Vorgehen vor dem Versenden zu
besprechen.

Kurze Fehlerbeschreibung:

Angaben zur Firma Ansprechpartner
Firma: Telefon:
Anschrift: 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 bestéatigt.

Stempel Unterschrift Datum

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

Auf dem Schiiffel 9 Fax. 02351/56 49 1
58513 Lidenscheid info.de@temposonics.com
Deutschland www.temposonics.com
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10. Konformitatserklarung

EU22.009A

EU Declaration of Conformity |EU Konformitatserklarung Déclaration UE de Conformité
Temposonics Temposonics Temposonics

declares as manufacturer in sole responsibility | erklart als Hersteller in alleiniger déclare en qualité de fabricant sous sa seule
that the position sensor type Verantwortung, dass der Positionssensor Typ | responsabilité que les capteurs de position de

type

Temposonics Temposonics Temposonics

ET-X-XXXXX-XXX-1-A-AXX-X ET-X-XXXXX-XXX-1-A-AXX-X ET-X-XXXXX-XXX-1-A-AXX-X
ET-Xx-xXxxX-XXX-1-E-AxX-X ET-x-xXxxX-XXX-1-E-Axx-X ET-Xx-xxxxX-XXx-1-E-Axx-Xx
ET-Xx-XXxXX-XXX-1-A-VXx-X ET-x-XXxXX-XXX-1-A-VXxx-X ET-Xx-XxxXXX-XXX-1-A-VXX-X
ET-Xx-XXXXX-XXX-1-E-VxX-X ET-Xx-XXXXX-XXX-1-E-VXX-X ET-X-XXXXX-XXX-1-E-Vxx-Xx
ET-X-XXXXX-XXX-1-A-SXXXXXX ET-X-XXXXX-XXX-1-A-SXXXXXX ET-X-XXXXX-XXX-1-A-SXXXXXX
ET-X-XXXXX-XXX-1-E-SXXXXXX ET-X-XXXXX-XXX-1-E-SxXXxXX ET-X-XXXXX-XXX-1-E-SXXXXXX

comply with the regulations of the following | den Vorschriften folgender Européischen sont conformes aux prescriptions des
European Directives: Richtlinien entsprechen: directives européennes suivantes:
2014/30/EU Electromagnetic Compatibility 2014/30/EU Elektromagnetische 2014/30/EU Compatibilité électromagnétique

Vertraglichkeit

2014/34/EU Equipment and protective 2014/34/EU Gerate und Schutzsysteme zur 2014/34/EU Appareils et systémes de
systems for use in potentially explosive Verwendung in explosionsgefahrdeten protection a étre utilisés en atmospheéres
atmospheres Bereichen explosibles

2011/65/EU Restriction of the use of 2011/65/EU Beschrankung der Verwendung | 2011/65/EU Limitation de I'utilisation de
hazardous substances in electrical and gefahrlicher Stoffe in Elektro- und substances dangereuses dans les équipements
electronic equipment Elektronikgeraten électriques et électroniques

Applied harmonized standards: Angewandte harmonisierte Normen: Normes harmonisées appliquées:

EN IEC 60079-0 :2018 EN IEC 60079-0 :2018 EN IEC 60079-0 :2018

EN IEC 60079-15 :2010 EN IEC 60079-15 :2010 EN IEC 60079-15 :2010

EN 60079-31 :2014 EN 60079-31 :2014 EN 60079-31 :2014

EN 61000-6-2 :2005 EN 61000-6-2 :2005 EN 61000-6-2 :2005

EN 61000-6-4 :2007+A1 :2011 EN 61000-6-4 :2007+A1 :2011 EN 61000-6-4 :2007+A1 :2011

Manufacture test report: 605895 Hersteller-Prifbericht: 605895 Rapport d’essai du fabricant: 605895
Marking: Kennzeichnung: Marquage:

& 113G ExnCIICT4 Gc & 113G ExnCIICT4 Gc & 113G ExnCIIC T4 Gc

& 113D Ex tc I11IC T130°C Dc & 113D Ex tb 11IC T130°C Dc & 113D Ex tb 11IC T130°C Dc
Luedenscheid, 17 Mar. 2023
Approvals Manage

Temposonics GmbH & Co. KG, Auf dem Schuffel 9, DE-58513 Ludenscheid - Tel. +49-2351-9587-0 - Fax  +49-2351-56491

info.de@temposonics.com - temposonics.com - Amtsgericht Iserlohn HRA 3314 - Personlich haftende Gesellschafterin: Temposonics und Verwaltungs
GmbH, Amtsgericht Iserlohn HRB 4044 - Geschéaftsfuhrer: Dipl.-Ing. Jorn Eike Schmidt, Craig Anthony Lampo - USt-IdNr.: DE 125 802 421
Bankverbindung: Commerzbank AG, Heilbronn - Swift-BIC: COBADEFFXXX IBAN: DE17 4584 0026 0660 1876 00
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EU Declaration of Conformity

Temposonics
declares as manufacturer in sole responsibility
that the position sensor type

Temposonics
ET-x-xxxxx-Xxxx-1-N-Axx-x
ET-X-XXXXX-XXX-1-N-Vxx-x
ET-X-XXXXX-XXX-1-N-SXXXXXX

comply with the regulations of the following
European Directives:

2014/30/EU Electromagnetic Compatibility

2011/65/EU Restriction of the use of
hazardous substances in electrical and
electronic equipment

Applied harmonized standards:
EN 61000-6-2 :2005
EN 61000-6-4 :2007+A1 :2011

Luedenscheid, 17 Mar. 2023

o, )
==L e
Dr.-Ing. Eugen David /
Approvals Manager

Temposonics GmbH & Co. KG, Auf
info.de@temposonics.com - temposonics.com -
GmbH, Amtsgericht Iserlohn HRB 4044
Bankverbindung: Commerzbank AG,

dem
Amtsgericht Iserlohn HRA
Geschéftsfuhrer:
Heilbronn

7

ez Temposonics

S

EU Konformitatserklarung

Temposonics
erklart als Hersteller in alleiniger
Verantwortung, dass der Positionssensor Typ

Temposonics
ET-x-xxxxx-xxx-1-N-Axx-x
ET-X-XXXXX-XXX-1-N-Vxx-x
ET-X-XXXXX-XXX-1-N-SXXXXXX

den Vorschriften folgender Europdischen
Richtlinien entsprechen:

2014/30/EU Elektromagnetische
Vertraglichkeit

2011/65/EU Beschrankung der Verwendung
gefahrlicher Stoffe in Elektro- und
Elektronikgeraten

Angewandte harmonisierte Normen:
EN 61000-6-2 :2005
EN 61000-6-4 :2007+A1 :2011

Schiffel DE-58513
3314 -
Jorn  Eike Schmidt,

COBADEFFXXX

9, Ludenscheid
Dipl.-Ing.
Swift-BIC:

IBAN:

291

Tel.
Personlich haftende Gesellschafterin: Temposonics und Verwaltungs
Craig Anthony Lampo

AN AMPHENOL COMPANY

EU22.011A
Déclaration UE de Conformité

Temposonics

déclare en qualité de fabricant sous sa seule
responsabilité que les capteurs de position de
type

Temposonics

ET-x-xxxxX-Xxx-1-N-Axx-x
ET-X-XXXXX-XXX-1-N-Vxx-x
ET-X-XxXXXX-XXX-1-N-SXXXXXX

sont conformes aux prescriptions des
directives européennes suivantes:

2014/30/EU Compatibilité électromagnétique

2011/65/EU Limitation de I'utilisation de
substances dangereuses dans les équipements
électriques et électroniques

Normes harmonisées appliquées:
EN 61000-6-2 :2005
EN 61000-6-4 :2007+A1 :2011

+49-2351-9587-0 Fax  +49-2351-56491
USt-IdNr.:

0026

DE 125 802 421

DE17 4584 0660 1876 00



UK Declaration of Conformity

Temposonics
declares as manufacturer in sole responsibility
that the position sensor type

Temposonics
ET-X-XXXXX-XXX-1-A-AXX-X
ET-X-XXXXX-XXX-1-E-AXX-X
ET-X-XXXXX-XXX-1-A-VXX-X
ET-X-XXXXX-XXX-1-E-VXx-X
ET-X-XXXXX-XXX-1-A-SXXXXXX
ET-X-XXXXX-XXX-1-E-SXXXXXX

comply with the regulations of the following
UK Directives:

UKSI 2016 :1091 Electromagnetic
Compatibility

UKSI 2016 :1107 The Equipment and
Protective Systems Intended for Use in
Potentially Explosive Atmospheres

UKSI 2012 :3032 Restriction of the use of
hazardous substances in electrical and
electronic equipment (as amended)

Applied harmonized approved standards:

EN IEC 60079-0 :2018

EN IEC 60079-15 :2010

EN 60079-31 :2014

EN 61000-6-2 :2005

EN 61000-6-4 :2007+A1 :2011

Manufacture test report: 605895

Marking:
& 113G Ex nclIC T4 Gc
& 113D Ex tc 11IC T130°C Dc

Luedenscheid, 10 Mar. 2023

— ¢@W y

‘I?.-Ing. Eugen Davidof /
Approvals Manager

72X
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UK Konformitatserklarung

Temposonics
erklart als Hersteller in alleiniger
Verantwortung, dass der Positionssensor Typ

Temposonics
ET-X-XXXXX-XXX-1-A-AXX-X
ET-X-XXXXX-XXX-1-E-AXX-X
ET-X-XXXXX-XXX-1-A-VXX-X
ET-X-XXXXX-XXX-1-E-VXx-X
ET-X-XXXXX-XXX-1-A-SXXXXXX
ET-X-XXXXX-XXX-1-E-SXXXXXX

den Vorschriften folgender UK Richtlinien
entsprechen:

UKSI 2016 :1091 Elektromagnetische
Vertraglichkeit

UKSI 2016 :1107 Gerate und Schutzsysteme
fiir Einsatz in explosionsgefahrdeten
Bereichen

UKSI 2012 :3032 Einschrankung zur
Verwendung von gefahrlichen Stoffen in
Elektro- und Elektronikgeraten (mit
Ergdnzungen)

Angewandte harmonisierte zugelassene
Normen:

EN IEC 60079-0 :2018

EN IEC 60079-15 :2010

EN 60079-31 :2014

EN 61000-6-2 :2005

EN 61000-6-4 :2007+A1 :2011

Hersteller-Priifbericht: 605895

Kennzeichnung:
& 113G Ex nclIC T4 Gc
& 113D Ex tc 11IC T130°C Dc

Temposonics GmbH & Co. KG, Auf dem Schuffel 9, DE-58513  Lidenscheid
info.de@temposonics.com - temposonics.com - Amtsgericht Iserlohn HRA 3314 -

GmbH, Amtsgericht Iserlohn HRB 4044 Geschéftsfihrer: Dipl.-Ing. Jorn Eike Schmidt, Craig
Bankverbindung: Commerzbank AG, Heilbronn - Swift-BIC: COBADEFFXXX IBAN:

1301

AN AMPHENOL COMPANY

UK23.009A
Déclaration de Conformité UK

Temposonics

déclare en qualité de fabricant sous sa seule
responsabilité que les capteurs de position de
type

Temposonics

ET-X-XXXXX-XXX-1-A-AXX-X
ET-X-XXXXX-XXX-1-E-AXX-X
ET-X-XXXXX-XXX-1-A-VXX-X
ET-X-XXXXX-XXX-1-E-VXX-X
ET-X-XXXXX-XXX-1-A-SXXXXXX
ET-X-XXXXX-XXX-1-E-SXXXXXX

sont conformes aux prescriptions des
directives UK suivantes:

UKSI 2016 :1091 Compatibilité
électromagnétique

UKSI 2016 :1107 Appareils et systemes de
protection a étre utilisés en atmospheres
explosibles

UKSI 2012 :3032 Restriction de ['utilisation de
substances dangereuses dans les équipements
électriques et électroniques (avec
amendements)

Normes harmonisées approuvées appliquées:

EN IEC 60079-0 :2018

EN IEC 60079-15 :2010

EN 60079-31 :2014

EN 61000-6-2 :2005

EN 61000-6-4 :2007+A1 :2011

Rapport d’essai du fabricant: 605895

Marquage:
& 113G Ex nclIC T4 Gc
& 113D Ex tc 11IC T130°C Dc

Tel.  +49-2351-9587-0 Fax  +49-2351-56491

Personlich haftende Gesellschafterin: Temposonics und Verwaltungs

USt-1dNr.:
0026

DE 125 802 421
0660 1876 00

Anthony Lampo
DE17 4584



UK Declaration of Conformity

Temposonics
declares as manufacturer in sole responsibility
that the position sensor type

Temposonics
ET-X-XXXXX-XXX-1-N-Axx-Xx
ET-X-XXXXX-XXX-1-N-Vxx-x
ET-X-XXXXX-XXX-1-N-SXXXXXX

comply with the regulations of the following
UK Directives:

UKSI 2016 :1091 Electromagnetic
Compatibility

UKSI 2012 :3032 Restriction of the use of
hazardous substances in electrical and
electronic equipment (as amended)

Applied harmonized approved standards:

EN 61000-6-2 :2005
EN 61000-6-4 :2007+A1 :2011

Luedenscheid, 10 Mar. 2023

Bf—lng. Eugen Davidofy/

Approvals Manager

Temposonics GmbH & Co. KG, Auf dem

7%

ez Temposonics

S

UK Konformitatserklarung

Temposonics
erklart als Hersteller in alleiniger
Verantwortung, dass der Positionssensor Typ

Temposonics
ET-X-XXXXX-XXX-1-N-Axx-Xx
ET-X-XXXXX-XXX-1-N-Vxx-x
ET-X-XXXXX-XXX-1-N-SXXXXXX

den Vorschriften folgender UK Richtlinien
entsprechen:

UKSI 2016 :1091 Elektromagnetische
Vertraglichkeit

UKSI 2012 :3032 Einschrankung zur
Verwendung von gefdhrlichen Stoffen in
Elektro- und Elektronikgeraten (mit
Ergdnzungen)

Angewandte harmonisierte zugelassene
Normen:

EN 61000-6-2 :2005

EN 61000-6-4 :2007+A1 :2011

Schiffel 9, DE-58513  Lidenscheid

Tel.

AN AMPHENOL COMPANY

UK23.011A
Déclaration de Conformité UK

Temposonics

déclare en qualité de fabricant sous sa seule
responsabilité que les capteurs de position de
type

Temposonics

ET-Xx-xxxxX-XXX-1-N-Axx-Xx
ET-X-XXXXX-XXX-1-N-Vxx-Xx
ET-X-xxXX-XXX-1-N-SXXXXXX

sont conformes aux prescriptions des
directives UK suivantes:

UKSI 2016 :1091 Compatibilité
électromagnétique

UKSI 2012 :3032 Restriction de |'utilisation de
substances dangereuses dans les équipements
électriques et électroniques (avec
amendements)

Normes harmonisées approuvées appliquées:

EN 61000-6-2 :2005
EN 61000-6-4 :2007+A1 :2011

+49-2351-9587-0 Fax  +49-2351-56491

info.de@temposonics.com - temposonics.com - Amtsgericht Iserlohn HRA 3314 - Personlich haftende Gesellschafterin: Temposonics und Verwaltungs
GmbH, Amtsgericht Iserlohn HRB 4044 Geschéftsfiihrer:  Dipl.-Ing. Jorn Eike Schmidt, Craig Anthony Lampo USt-IdNr.: DE 125 802 421
Bankverbindung: Commerzbank AG, Heilbronn - Swift-BIC: COBADEFFXXX IBAN: DE17 4584 0026 0660 1876 00
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USA
Temposonics, LLC
Amerika & APAC Region

3001 Sheldon Drive

Cary, N.C. 27513

Telefon: +1919677-0100

E-Mail: info.us@temposonics.com

DEUTSCHLAND
Temposonics
GmbH & Co. KG
EMEA Region & India

Auf dem Schiiffel 9

58513 Liidenscheid

Telefon: +49 2351 9587-0

E-Mail: info.de@temposonics.com

ITALIEN

Zweigstelle

Telefon: +39030 988 3819
E-Mail: info.it@temposonics.com

FRANKREICH

Zweigstelle

Telefon: +33 614 060 728
E-Mail: info.fr@temposonics.com

UK

Zweigstelle

Telefon: +44 79 21 83 05 86
E-Mail: info.uk@temposonics.com

SKANDINAVIEN

Zweigstelle

Telefon: +46 70 29 91 281
E-Mail: info.sca@temposonics.com

CHINA

Zweigstelle

Telefon: +86 21 3405 7850
E-Mail: info.cn@temposonics.com

JAPAN

Zweigstelle

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

%€} Temposonics

AN AMPHENOL COMPANY

Sensor mit Ex-Zulassung
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