%€} Temposonics

AN AMPHENOL COMPANY

E-Serie 10-Link

Magnetostriktive Lineare Positionssensoren




Temposonics®E-Serie 10-Link
Betriebsanleitung

B IR 111111 (1 PP 3
1.1 Zweck Und GEDrauCh dIBSEr ANIBITUNG .......c.ieeeieieieiiiecee ettt e e se et et et n s 3
1.2 Verwendete Symbole Und GEfANIENNIMWEISE...........cccviiiiiicciee et 3

2. SiCNEINEISNINWEISE.......ceeieeieieie e e e e e e e a e e e e e a e e a e a e e e e e e e e, 3
2.1 BeStimmuNQGSGEMABE VEIWENAUNG .......cveveviveiereteteteteteie ettt ettt e bttt e b s e bbb ebebebesebesebesesebesebesebesesebebebebesebebebesesebebesesesebesesebesesesesesas 3
2.2 Vorhersehbarer Fehlgebrauch..........c.cccooveennne.

2.3 Montage, Inbetriebnahme und Bedienung
2.4 Sicherheitshinweise fiir den Betrieb in explosionsgefédhrdeten Bereichen
2.5 GBWANIIBISTUNG ... .vvvevet ettt ettt ettt ettt ettt bbb b bbbt e b e bbb ebe b et bese b et s e bebebebebesesebebebesebebesebebebebebebebebebebebes et et ebetebebebesesebebeteresetas
A 8 U] 65711 11T 3o TSP 4
BT 11 -1 1 {4 4T 1 PP 5
3.1 Bestellschllissel flir TEMPOSOMICS® EH ........coiiuiiiieiiiicicceceeie ettt ettt s e s s s a s s b ssse s b b eses b eaeaesesesesesebebeaebesebebeseseseaas 5
3.2 Bestellschliissel fiir Temposonics® EP/EL
3.3 Bestellschliissel fiir Temposonics®EP2.........
3.4 Bestellschliissel fiir Temposonics®ER........
BT T 011 ST 1o TR
BTG4 T TS1 1T T TSSO
3.7 LIBTRIUMTANG ...ttt sttt b e st e b e s se b et se e s e se s e s s e R e n e e e b e R e et e s e R e e e s R e R e e s b e R e et et eRe s esebe s e et sene s
4, GeratebeSCRIEIDUNG ..........c. i e e e e e e e e e e e e e e e
4.1 FunktionSweiSe UNG SYSIEMAUTDAU .........vviiiiiiiecce e e e b e e e e e s nnaes
4.2 Einbau und Design Temposonics®EH.....
4.3 Einbau und Design Temposonics®EP/EL...............
4.4 Einbau und Design TeMPOSONICSPEPZ........cviiiiieeeeee ettt n s e e s anaes
4.5 Einbau und Design TeMPOSONICSPER........coiiiiiiiee e s e e e s eanaes
4.6 MAGNET-IMIONTAGE .....vcveeeeeetet ettt sttt et e e b e e s e be s e e se et es e et e s eRe s e e e s e s e s e s e b en s e b e s e se s e s ese e s b e s e n s ns b e R e e st e ne e s nere s ne
4.7 EIBKEIISCRET ANSCRIUSS ....vvieieeteties ettt ettt s bt et e et s e et e b e s e s es e s e s e s e s e b enese b e s e se s e s e s e e s b et e st ssebese e s et e ne e nsesese s ee
4.8 Gingiges Zubehdr fiir Temposonics® EH...............
4.9 Gangiges Zubehor fiir Temposonics® EP/EL
4.10 Gangiges Zubehor fiir Temposonics® EP2..........
4.11 Gangiges Zubehor flir TEMPOSONICS® ER.......o.oiiiiiiieeeee et n e anaes
4.12 Gangiges Zubehor flr den 10-LiNK-AUSGANG .........cccoveiiiiiiiieeeee et s an s e e s s e nanas 24
5. INDEtriEBNANME ... ...t r et e e e e e te e ta e re et e e ra e rnaearra e ran e rnraren
5.1 Identifikationsparameter
5.2 Resetbefehle........coevveveceeicicciee
5.3 Messparameter
5.4 Offset.....ccceevnnee.
5.0 SCNAMPUNKLE........euieieieeeiieci ettt se a1 e s s e e ettt e s
5.6 MESSDEIBICH BINSTBIEIN ...ttt e et s ettt s e e s e et e s e e s s e b ene s e b e s e se s e s e s e e s et et e s s ea b ese e b e sene s eseserenseee
5.7 FENIEr-/WarnUNGSMEIAUNGEN ..ottt ettt et e e b e se e e e s e se e se e s e s e e s et enese s et e se s e s esasens e s et enssaebese e s nsene s nsesesesen 32
5.8 Mechanismus der DAtENSPEICNEIUNG .......c.cueiririeieirieeiei ettt e st e e seete s e e ss et enese e s et ese s esesesessesesenseaesese e sesene s nsesesensee 33
5.0 GOTALBZUGNITTISSPEITE 1.veurviveeeeisiseee ettt ettt ettt e se e s s e s e se s e s e s e e s e se s e st At e s st e st e e Attt aen 34
6. Wartung, Instandhaltung, Fehlerbehebung.............cc.oo e r e e s e e s e e r e e s e e ra e rnnen e 34
6.1 Fehlerzustande, FENIBIDENEDUNG ...ttt sttt e e s s e s e e et et e s se b e se e e s ne s eaenese s ee 34
5.2 WWAITUNG ..ttt ettt ettt e e s e s e e s e e s e e s e s e R e me s e e £ e R e e e e A e R et e e e R e R e e AR e Rt e R e R e Re S A e R e e AR e R e At ee et e R e et eaene e eeenene e ee 34
LG T 2] o L LU TSR 34
OB U U113 TSR 34
LR L 0] 0T 0T U= D oSSR 34
7. AuBerbetrieBNANME .........oeniiiiiiiir et r e e e ea e ea e e e e ea e e e e e e e et et et e e e r e e r e r e e e 34
TR =T 1 10 T 1 -0 0 - PPN 35
8.1 Technische Daten TEMPOSONICSPEH..........c.ciiiieeiecicecc et bbb bbb s b s s s b s ennas 35
8.2 Technische Daten TeMPOSONICSPEP/EL.........coiiuiiiviiciceceeets ettt bbb bbbt s b s s s b s ennas 37
8.3 Technische Daten TEMPOSONICSPEPZ..........cvciiiececcieeces et bbb bbbt b bt b bt s b b s s b s ennas 39
8.4 Technische Daten TEMPOSONICSPER........c.cuiiiiecce ettt bbbt bbb bt b bt s b s s s b s ennas 41
9. Anhang — UnbedenklichKeitSerkIGrUNG ...........c.onieiinieiii e e e s e s s s s e s s e e s e s se e re s rnn e rnnsannnnnnn 43



Temposonics®E-Serie 10-Link
Betriebsanleitung

1.1 Zweck und Gebrauch dieser Anleitung Vorhersehbarer Fehlgebrauch ~ Konsequenz

Der Sensor ist falsch Der Sensor arbeitet nicht
Lesen Sie vor der Inbetriebnahme der Temposonics® Positionssen- angeschlossen ordnungsgemaB oder wird
soren diese Dokumentation ausfihrlich durch und beachten Sie die zerstort
Sicherheitshinweise. Bewahren Sie die Anleitung zum spateren Der Sensor wird auBerhalb der Kein Ausgangssignal —
Nachschlagen auf! Betriebstemperatur eingesetzt ~ Sensor kann beschdigt werden
Die Spannungsversorgung Falsches Ausgangssignal/
Der Inhalt dieser technischen Dokumentation und der entsprechenden befindet sich auBerhalb des kein Ausgangssignal/
Informationen im Anhang dienen zur Information fiir die Montage, In- definierten Bereichs der Sensor wird beschadigt
stallation und Inbetriebnahme des Sensors durch Fachpersonal* der Die Positionsmessung wird durch Falsches Ausgangssignal
Automatisierungstechnik oder eingewiesene Servicetechniker, die mit gin externes magnetisches Feld
der Projektierung und dem Umgang mit Temposonics® Positionssen- beeinflusst
soren vertraut sind. Kabel sind zerstort Kurzschluss — Sensor kann zer-

stort werden/Sensor reagiert nicht
Abstandshalter fehlen oder sind ~ Fehler bei der Positionsmessung

1.2 Verwendete Symhole und Gefahrenhinweise in falscher Reihenf0|ge eingebaut

L . . . . . Masse/Schirm falsch Storung des Ausgangssignals —
Gefahrenhmwmsg dlgnen eme.rselts Ihrer persénlichen Sicherheit und angeschlossen e e e T e e
sollen andererseits die beschriebenen Produkte oder angeschlossenen - : Fehler bei der Positionsmessun
Gerdte vor Beschddigungen schiitzen. Sicherheitshinweise und Nutzen emgs “'Ch?[ _V(_m g
Warnungen zur Abwendung von Gefahren fiir Leben und Gesundheit I;lampotsomcs zertifizierten

agneten

von Benutzern oder Instandhaltungspersonal bzw. zur Vermeidung von
Sachschédden werden in dieser Anleitung durch das vorangestellte und
unten definierte Piktogramm hervorgehoben. Den Sensor nachtraglich nicht bearbeiten.

=> Der Sensor kann beschéddigt werden.
Symbol Bedeutung

HINWEIS Dieses Symbol weist auf Situationen hin, die zu

Sachschaden, jedoch nicht zu Personenschaden Q
fiihren kénnen. @—,
F————

2.1 BestimmungsgeméBe Verwendung

Nicht auf den Sensor steigen.

Dieses Produkt darf nur fiir die unter Punkt 1 vorgesehenen Einsatzfél-
le und nur in Verbindung mit den von Temposonics empfohlenen bzw.
zugelassenen Fremdgerdten und Komponenten verwendet werden. Der
einwandfreie und sichere Betrieb des Produktes setzt den sachgemé-
Ben 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 Zubehérteil
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: « eine fiir Inbetriebnahmen und Serviceeinsatze notwendige Ausbildung erhalten haben
« beziiglich der Projektierung mit den Sicherheitskonzepten der Automatisierungstech-  sich mit der Bedienung des Gerdtes vertraut gemacht haben und die fir den ein-
nik vertraut sind wandfreien Betrieb notwendigen Angaben in der Produktdokumentation kennen

 auf dem Gebiet der elektromagnetischen Vertraglichkeit (EMV) fachkundig sind
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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 Gefdhrdung von Personen oder Beschadigung von Betriebsein-
richtungen maglich ist, so muss dies durch zusatzliche Sicherheits-
maBnahmen wie Plausibilitdtskontrollen, Endschalter, NOT-HALT-Sys-
teme, Schutzvorrichtungen etc. verhindert werden. Bei Stérungen ist
der Sensor aufer 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
explosionsgefahrdeten Bereichen

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

2/ Siehe auch aktuelle Temposonics Verkaufs- und Lieferbedingungen z.B. unter:
www.temposonics.com
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2.5 Gewahrleistung

Temposonics gewdhrleistet fiir die Positionssensoren und das mitge-
lieferte Zubehdr bei Materialfehlern und Fehlern trotz bestimmungsge-
méBem Gebrauch eine Gewdhrleistungsfrist 2. Die Verpflichtung von
Temposonics ist begrenzt auf die Reparatur oder den Austausch fiir je-
des defekte Teil des Gerdtes. Eine Gewdahrleistung kann nicht fiir Mén-
gel ibernommen werden, die auf unsachgeméaBe Nutzung oder eine
tiberdurchschnittliche Beanspruchung der Ware zuriickzufiihren sind
sowie flir VerschleiBteile. Unter keinen Umstanden haftet
Temposonics fiir Folgen oder Nebenwirkungen bei einem VerstoB ge-
gen die Gewdhrleistungsbhestimmungen, unabhangig 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 Gewdahrleis-
tungsanspriiche. Weder Reprasentanten, Vertreter, Handler oder Mit-
arbeiter des Unternehmens haben die Befugnis, die Gewdhrleistungs-
anspriiche zu erhdhen oder abzuéndern.

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 — Unbeden-
klichkeitserkldrung* auf Seite 43 zu finden.

HINWEIS

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

in Antistatikbeutel. Fiillen Sie die Umverpackung um den Sensor
komplett aus, um Beschadigungen beim Transport zu verhindern.
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3.1 Bestellschliissel fiir Temposonics® EH
6

1 2 3 5 7 8 9 10 1
Efn] L] D[ wml [ofafa] [1]
KN O BN B O

aloaom
[E|[H]stab

4 12

Gewindeflansch M18x1,5-6g, @ 7 mm Stab

K|
L | Gewindeflansch %"-16 UNF-3A, 8 7 mm Stab

Gewindeflansch M18x1,5-6g, @ 10 mm Stab
Gewindeflansch 34"-16 UNF-3A, @ 10 mm Stab

0
H

| F | Gewindeflansch %"-16 UNF-3A, @ 10 mm Stab
E Gewindeflansch M18x1,5-6g, @ 10 mm Stab

o [Messlange |
[x x| x] x[m] 0050...2540 mm

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

1000...2540 mm 50 mm

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

13

K]
[T
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14 15 16 17
2

optional

| d |Anschivssat
@EE M12-Geratestecker (4 pol.)

n Betriebsspannung

1] +24 VDC (£25 %)

| Ausgang
| K] 10-Link

n Erweiterte Einzelpositionsmessung oder
Multipositionsmessung (optional)
EE@E Magnetanzahl

01...04 Position(en) und Geschwindigkeit(en)

(1...4 Magnet(e))

01...08 Position(en) (1...8 Magnet(e))

¢ 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 Multipositionsmessung gleiche Magnete.
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3.2 Bestellschliissel fiir Temposonics® EP/EL

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13
e[ [ [ol [ [ Im[ [ofafa] [1] [k]
KN 0 BBl Il O 0
afBaiom

'E || P | Ultraflaches Profil
|E| Kompaktes Profil

m Ohne Positionsmagnet

n Messldnge
(x| x| x] x][m] 0050...2540 mm

50... 500 mm 25 mm
500...2540 mm 50 mm

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

| d |
@EE M12-Geratestecker (4 pol.)

n Betriebsspannung

[ 1] +24 VDC (£25 %)

Dl
| K] 10-Link

u Erweiterte Einzelpositionsmessung oder
Multipositionsmessung (optional)
EE@E Magnetanzahl
01...04 Position(en) und Geschwindigkeit(en)
(1...4 Magnet(e))
01...08 Position(en) (1...8 Magnet(e))

¢ Die Anzahl der Magnete ist von der Messlange abhédngig. Der
minimale Abstand zwischen den Magneten (d.h. die Vorderseite
eines Magneten zur Vorderseite des nachsten) betrdgt 75 mm.
¢ Nutzen Sie fiir die Multipositionsmessung gleiche Magnete.

161
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7

optional



3.3 Bestellschliissel fiir Temposonics® EP2

12

elelz) [ | | ) [o]sfe] [1] [
BN ENDEE BOE O O

o lBaiom
[E || P 2 Fiaches Profil

“ Messlinge
X[ x| x| x| m|0050...2540 mm

50... 500 mm 25 mm

500...2540 mm 50 mm
Neben den Standardmessldngen weitere Langen in 5 mm-Schritten
erhéltlich

o [Anschiussart _____________|
| 4] 4| m12-Geratestecker (4 pol.)

n Betriebsspannung

1] +24vDC (25 %)

ey
| K] 10-Link

Multipositionsmessung (optional)
II"Z"EIZI Magnetanzahl
01...04 Position(en) und Geschwindigkeit(en)
(1...4 Magnet(e))

01...08 Position(en) (1...8 Magnet(e))

HINWEIS

« 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)betrdgt 75 mm.

* Nutzen Sie fiir die Multipositionsmessung gleiche Magnete.

* Richten Sie alle Blockmagnete bei einer Multipositionsmessung so
aus, dass der Luftspalt aller Magnete die gleiche Hohe aufweist.

14 15 16 17
i

optional
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3.4 Bestellischliissel fiir Temposonics® ER
12 13

1 2 3 5 6 7 8 9 10 M 14 15 16 17
(E[R] [m] [ [ [ | Jm| [ofaja] [1] [«]
EN O BN I O 0 s

n Bauform

|E||E| Aluminiumzylinder mit Schubstange

@ Schubstange mit Innengewinde M6

n Messlédnge

X[ x| x| x| m|0050...1500 mm

4

optional

50... 500 mm 25 mm
500... 1500 mm 50 mm
Neben den Standardmessldngen weitere Langen in 5 mm-Schritten
erhéltlich.

| d |
| D[ 4 4 |m12-Geratestecker (4 pol.)

n Betriebsspannung

1] +24VDC (225 %)

gy
| K] 10-Link

n Erweiterte Einzelpositionsmessung (optional)
[1][z] o[ 1 |magnetanzani

1 Position und Geschwindigkeit (1 Magnet)

181



3.5 Typenschild

"M’ SR3D

=

+&; Temposonics

E-Series

temposonics.com

Bestellschliissel
Seriennummer

EHM0200MD441K
S/N: 70008887

Abb. 1: Beispiel eines Typenschilds eines E-Serie EH Sensors mit 10-Link-Ausgang

3.6 Zulassungen

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

Eine Ubersicht zu den Zertifizierungen finden Sie unter:
www.temposonics.com
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3.7 Lieferumfang

EH (Stabsensor):
e Sensor
¢ 0-Ring

EP (kompakter Profilsensor):
 Sensor
* 2 Montageklammern bis 1250 mm Messldnge +
1 Montageklammer je 500 mm zusétzlicher Messlénge

EL (ultraflacher Profilsensor):
* Sensor
* 2 Montageklammern bis 1250 mm Messlange +
1 Montageklammer je 500 mm zusétzlicher Messlénge

EP2 (flacher Profilsensor):
* Sensor
* 2 Montageklammern bis 1250 mm Messldnge +
1 Montageklammer je 500 mm zusétzlicher Messlénge

ER (Aluminiumzylinder mit Schubstange):
* Sensor


https://www.temposonics.com/de/Produkte/Industriesensoren/ZertifikateZulassungen
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4.1 Funktionsweise und Systemaufbau

Produkthezeichnung
* Positionssensor Temposonics® E-Serie

Bauform
« Temposonics® E-Serie EH (Stabsensor)

Temposonics® E-Serie EP (kompakter Profilsensor)
Temposonics® E-Serie EP (ultraflacher Profilsensor)
Temposonics® E-Serie EP2 (flacher Profilsensor)

Temposonics® E-Serie ER (Aluminiumzylinder mit Schubstange)

Messlange

¢ Temposonics® E-Serie EH: 50..
Temposonics® E-Serie EP:  50..
Temposonics® E-Serie EL:  50..
Temposonics® E-Serie EP2: 50..
Temposonics® E-Serie ER:  50..

.2540 mm
.2540 mm
.2540 mm
.2540 mm
1500 mm

Ausgangssignal
¢ 10-Link

Anwendungshereich

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

Funktionsweise und Systemaufbau

Die absoluten, linearen Positionssensoren von Temposonics basieren auf

der firmeneigenen proprietdren, magnetostriktiven Technologie und
erfassen Positionen zuverldssig und prézise.

Jeder der robusten Temposonics® Positionssensoren besteht aus einem
ferromagnetischen Wellenleiter, einem Positionsmagneten, einem
Torsions-Impulswandler und einer Sensorelektronik zur Signalaufberei-
tung. Der Magnet, der am bewegten Maschinenteil befestigt ist, erzeugt
an seiner jeweiligen Position ein Magnetfeld auf dem Wellenleiter. Zur
Positionsbestimmung wird ein kurzer Stromimpuls in den Wellenleiter
geleitet, welcher ein radiales Magnetfeld erzeugt. Die kurzzeitige
Interaktion beider Magnetfelder I6st einen Torsionsimpuls aus, der den
Wellenleiter entlanglduft. Wenn die Ultraschallwelle den Anfang des
Wellenleiters erreicht, wird sie in ein elektrisches Signal umgewandelt.
Die Geschwindigkeit, mit der sich die Welle ausbreitet, ist bekannt.
Daher ldsst sich anhand der Zeit, die zwischen dem Ausldsen des
Stromimpulses und dem Empfang des Riicksignals vergeht, eine exakte,
lineare Positionsmessung durchfithren. So entsteht ein zuverldssiges
Positionsmesssystem mit hoher Genauigkeit und Wiederholbarkeit.

Positionsmagnet (Magnetfeld)

Magnetostriktives Messelement
(Wellenleiter)

Torsions-Impulswandler

Messzyklus

Ein Stromimpuls erzeugt ein Magnetfeld

Die Interaktion mit dem Magnetfeld des
Positionsmagneten generiert einen Torsionsimpuls

Der Torsionsimpuls breitet sich aus

Der Wandler erfasst die akustische Welle

(2~ K- 2~

Die Position wird anhand der Laufzeit ermittelt

Abb. 2: Laufzeit-basiertes magnetostriktives Positionsmessprinzip

Modularer Aufbau der Mechanik und Elektronik

 Das Sensorprofil oder der Sensorstab schiitzen den innenliegenden
Wellenleiter.

« Das stabile Sensorelektronikgehduse enthalt die komplette
elektronische Schnittstelle mit aktiver Signalaufbereitung.

» Der externe Positionsmagnet ist ein Dauermagnet. Befestigt am
bewegten Maschinenteil, fahrt er iiber das Sensorprofil oder den
Sensorstab und l6st 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®EH

EH mit Gewindeflansch M18x1,5-6g oder %"-16 UNF-3A

Sensorelektronikgehause Nullzone Messlange Totzone
13 48 51 ‘ 50...2540 63,5

SW 34

<

034
1

P

8| 14 Flansch »K«, »M«, »We: M18x1,5-69\ Sensorstab: @7 +0,10
Flange »F«, »L«, »S«: 3%'-16 UNF-3A  Sensorstab: @ 10 0,13

Alle MaBe in mm

Abb. 3: Temposonics® EH mit Ringmagnet

Einbau EH mit Gewindeflansch

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

Anzugsmoment:
50 Nm
Positionsmagnet
Sensorelektronikgehduse
Abb. 4: Einbaubeispiel fir Gewindeflansch Abb. 5: Sensor im Zylinder
Einbau von Stabsensor in Fluidzylinder Hydraulikabdichtung

Die Stabform wurde fiir die direkte Hubmessung innerhalb eines Fluid- ~ Dichten Sie die Flanschanlagefldche {iber einen 0-Ring in der
zylinders entwickelt. Schrauben Sie den Sensor direkt iiber den Gewin-  Gewindeauslaufrille wie in Abb. 6 gezeigt ab.

deflansch ein oder befestigen Sie ihn mit einer Mutter. Fiir Gewindeflansch (34"-16 UNF-3A) »F«/»L«/»S«:

» Der auf dem Kolbenboden montierte Positionsmagnet fahrt 0-Ring 16,4 x 2,2 mm (Artikelnr. 560 315)
beriihrungslos iiber den Sensorstab und markiert unabhingig Fiir Gewindeflansch (M18x1,5-6q) »K«/»M«/»>W«:
von der verwendeten Hydraulikfliissigkeit durch die Wand des 0-Ring 15,3 x 2,2 mm (Artikelnr. 401 133)

Sensorrohrs hindurch den Messpunkt.
¢ Der druckfeste Sensorstab ist in der aufgebohrten Kolbenstange
installiert.

Abdichtung (iber O-Ring
in Gewindeauslaufrille

Abb. 6: Mdglichkeit der Abdichtung
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Fiihren Sie das Einschraubloch fiir Gewindeflansche M18x1,5-6g in
Anlehnung an DIN EN IS0 6149-1 aus (Abb. 7).
Siehe DIN EN ISO 6149-1 fiir weitere Informationen.

¢ Legen Sie die Flanschanlagefldche vollstindig an der
Zylinderaufnahmeflache auf.

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

¢ Der Positionsmagnet darf nicht auf dem Messstab schleifen.

¢ Die Kolbenstangenbohrung
(EH-K/-L: @ 7 mm Stab: >@10 mm;

EH-M/-S/-F/-W: @ 10 mm Stab: > @ 13 mm)

hangt von Druck und Kolbengeschwindigkeit ab.

¢ Halten Sie die Angaben zum Betriebsdruck ein.

e Schitzen Sie den Sensorstab konstruktiv durch geeignete
MaBnahmen vor VerschleiB.

Hinweis fiir metrische Gewindeflansche

Gewinde d, d, d, d L L L L 2
(d,xP) A1 404 417

EH-K (@ 7 mm Stab)

M18x1,5 55 >10 245 198 24 285 2 26 15°
EH-M/-W (@ 10 mm Stah)

M18x1,5 55 >13 245 198 24 285 2 26 15°

. 0d, 04,
A cw? X@ Al _|@d,(Priifbereich)
O T~ \ Ra 3,2 "%+77J‘
RN a7t
&4 |
Q‘@ & ]
A @d,(Richtwert)
1z Gewinde (d, x P)
— Dieses MaB gilt nur, wenn der

Flankendurchmesser ~ Gewindekernbohrer nicht den
ganzen Materialblock durchdringt

Alle MaB3e in mm

Abb. 7: Hinweis fiir metrischen Gewindeflansch M18x1,5-6g in Anlehnung an
DIN EN IS0 6149-1
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4.3 Einbau und Design Temposonics® EP/EL

Temposonics®E-Serie 10-Link
Betriebsanleitung

Sensor-
elektronik-
gehduse Nullzone Messlénge Totzone
13 48,8 50...2540 68
O, ® ; )
)
( ) - |
35,6 o * 14,6 Montageklammer
50
68 ‘Messanfang
Magnetschlitten ,S*: 19
Magnetschlitten ,V*: 19
U-Magnet 0D33: 35
Blockmagnet ,L“: 32,5
EL
Sensor-
elektronik-
gehduse Nullzone Messlédnge Totzone
13 45 35 50...2540 68
® - i
T~ @ — N 0] — | ~
([© © Nl ¥ B | I~
NT /
35,6 * 14,6 Montageklammer
50
68 ‘Messanfang:
Magnetschlitten ,S*: 19
Magnetschlitten ,V*: 19
Blockmagnet ,L*: 32,5
Alle MaBe in mm

Abb. 8: Temposonics® EP/EL mit Magnetschlitten

Einbau EP/EL

Der Profilsensor kann in beliebiger Lage betrieben werden. In der
Regel wird der Sensor fest installiert und der positionsgebende
Magnet am bewegten Maschinenteil befestigt. So kann er (iber das
Sensorprofil fahren. Der Sensor wird auf einer geraden Fliche der
Maschine mit den Montageklammern angebaut (Abb. 9). Diese werden
in ldngenabhangiger Anzahl mitgeliefert und sind gleichméaBig auf dem
Profil zu verteilen. Fiir die Befestigung nutzen Sie M5x20 (DIN 6912)
Schrauben, die mit einem Anzugsmoment von 5 Nm angezogen
werden.

M5x20
max. 5 Nm J
Verstellbare Montageklammern

Abb. 9: EP mit Montageklammern mit Zylinderschraube M5x20 (Artikelnr. 403 508)

=a=
M5x20 Q

Anzugsmoment: 5 Nm

L—Verstellbare Montageklammern

Abb. 10: EL mit Montageklammern mit Zylinderschraube M5x20 (Artikelnr. 403 508)

Achten Sie auf einen sorgfaltigen axialparallelen Anbau des Sensors,
da sonst Magnet oder Sensor beschadigt werden konnen.
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4.4 Einbau und Design Temposonics® EP2

Nullzone Messldnge Totzone
73 50...2540 73
Mitnahmebefestigung
13 342
7 812
S —
[l ® } ° | |

! 146 - —
35,6 o e Montageklammern Sensorelement
50 im Sensor
68

Alle MaBe in mm

Abb. 11: Temposonics® EP2 mit Blockmagnet

Einbau EP2

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 Fliche der Maschine mit
den Montageklammern angebaut (Abb. 12). 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.

M5x20
Anzugsmoment: 5 Nm

Verstellbare Montageklammern

Abb. 12: Montageklammern mit Zylinderschraube M5x20 (Artikelnr. 403 508)

1141

HINWEIS

¢ Achten Sie auf einen sorgféltigen axialparallelen Anbau des
Sensors, da sonst die Positionsmessung beeintrdchtigt werden
kann.

* Richten Sie fiir eine zuverldssige Positionsmessung alle
Blockmagnete bei einer Multipositionsmessung so aus, dass der
Luftspalt aller Magnete die gleiche Hohe aufweist.




4.5 Einbau und Design Temposonics®ER

Temposonics®E-Serie 10-Link
Betriebsanleitung

25 132,5 + Messldnge

Messlédnge 35,5
50...1500

[o] [o]

|
=

T

—

- O O
Optional:
Beweglicher Optional:
Gelenkkopf M6 Montageklammern
Alle MaBe in mm

20

|
— 37,8
51

Optional: 50
Beweglicher
Gelenkkopf M6 . 68

Abb. 13: Temposonics’ ER

Der ER-Sensor kann auf zwei Weisen installiert werden:

1. Uber Montageklammern
Der Positionssensor kann in beliebiger Lage betrieben werden.
Der Sensor wird auf einer geraden Fliche der Maschine mit
den Montageklammern angebaut (Abb. 14), wéhrend die
Schubstange an dem bewegten Maschinenteil angebunden ist.
Die Montageklammern werden in Idngenabhangiger Anzahl
mitgeliefert und sind gleichméBig auf dem Profil zu verteilen.
Fiir die Befestigung nutzen Sie M5x20 (DIN 6912) Schrauben,
die mit einem Anzugsmoment von 5 Nm angezogen werden. Die
Schubstange ist zur Anbindung an das bewegte Maschinenteil
mit einem Innengewinde M6 ausgestattet. Alternativ kann die
Anbindung auch (iber den als Zubehdor erhdltlichen beweglichen
Gelenkkopf M6 erfolgen.

M5x20 U

Anzugsmoment: 5 Nm
Verstellbare Montageklammern

Abb. 14: Montageklammern mit Zylinderschraube M5x20 (Artikelnr. 403 508)

Achten Sie auf einen sorgféltigen axialparallelen Anbau des Sensors,
da sonst der Sensor beschédigt werden kann.

2. Authdngung iiber die beweglichen Gelenkkdpfe
Der Positionssensor kann in beliebiger Lage betrieben werden.

Schrauben Sie an beiden Seiten des Sensors die als Zubehor
beweglichen Gelenkkdpfe M6 in die Innengewinde M6 ein.
Hangen Sie den Sensor (iber die Gelenkkdpfe in der Maschine
auf, sodass die Schubstange mit dem beweglichen Maschinenteil
verbunden ist.

HINWEIS

Fahren Sie die Schubstange nicht mehr als 75 % der Messlange aus,
da sonst die Schubstange verhaken kann.

HINWEIS

Heben Sie den ER-Sensor nicht, wenn die Schubstange ausgefahren
ist.

Verursacht

& / schwere Schdden
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4.6 Magnet-Montage

Typische Nutzung der Magnete

Magnet Typische Sensoren Vorteile

» Rotationssymmetrisches

Ringmagnete Stabsensoren

O

Magnetfeld

Hohentoleranzen konnen
ausgeglichen werden, da
der Magnet abhebbar ist

U-Magnete  Profil- &
Stabsensoren

n (EH, EP)

Blockmagnete Profil- &
Stabsensoren

(EH, EP, EL, EP2)

Hohentoleranzen kénnen
ausgeglichen werden, da
der Magnet abhebbar ist

Magnetschlitten Profilsensoren
(EP, EL)

Der Magnet ist auf dem
Profil gefiihrt

* Der Abstand zwischen
Magnet und Wellenleiter ist
fest definiert

* Einfache Ankopplung (iber
das Kugelgelenk

Abb. 15: 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 Sensorstab/Sensorprofil schleifen. Uber den Luftspalt werden

Fluchtungsfehler ausgeglichen.

* Zuldssige 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 betrégt 15 mm (Abb. 18).

 Beachten Sie die MaBe in Abb. 18 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
berschreiten (Abb. 16, Abb. 17).

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

Alle MaB3e in mm

Luftspalt: M4
1,7¢5 +1 \ o

© U-Magnet

@ Unmagnetische Mitnahme

Abb. 16: Montage U-Magnet (Artikelnr. 251416-2), Beispiel EP Sensor

Blockmagnet K
M4

| Luftspalt: BlockmagnetL @

t3+2 M4 (1)

—Sensorelement

© Blockmagnet

©® Unmagnetische Mitnahme

Abb. 17: Montage Blockmagnet K (Artikelnr. 251 298-2) und Blockmagnet L
(Artikelnr. 403448), Beispiel EL Sensor

Magnet-Montage mit magnetischem Material

Bei der Verwendung von magnetischem Material die in Abb. 18 darge-

stellten 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.

o

0 Nullzone, abhédngig von der Bauform

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

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

Abb. 18: Einbau mit magnetischem Material
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Stabsensoren mit einer Messlidnge = 1 Meter

Unterstiitzen Sie Stabsensoren mit einer Messldnge von mehr als

1 Meter mechanisch beim horizontalen Einbau. Ohne Unterstiitzung
neigt sich der Sensorstab und sowohl der Sensorstab als auch der
Magnet kénnen beschédigt werden. Ebenso ist ein verfdlschtes
Messergebnis mdglich. Langere Stébe erfordern eine gleichmaBig
iiber die Lange verteilte mechanische Unterstiitzung (z.B. Artikelnr.
561 481). Verwenden Sie einen U-Magneten zur Positionsermittlung
(Abb. 19).

Temposonics®E-Serie 10-Link

EP mit Magnetschlitten ,S*, N, ,V*, ,G*

Betriebsanleitung

U-Magnet

Sensorstah

[
“ Unmagnetische

Befestigungslasche

Abb. 19: Beispiel Sensorunterstiitzung (Artikelnr. 561 481)

Start- und Endpositionen der Positionsmagnete

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

EH mit Ringmagnet/U-Magnet

Startposition Endposition
51 63,5

d—f—1 —

Startposition Endposition

48,5 66

i -

EH mit Blockmagnet

Startposition Endposition
19 84
(@m 2]
EP mit U-Magnet
Startposition Endposition
35 68
|| I i I
EP mit Blockmagnet
Startposition Endposition
32,5 70,5
||
Abb. 21: Start- und Endpositionen der Magnete fiir EP
EL mit Magnetschlitten ,S“, ,N“, ,V“, .G“
Startposition Endposition
19 84
{W]:
EL mit Blockmagnet
Startposition Endposition
32,5 70,5
o .

Abb. 22: Start- und Endpositionen der Magnete fiir EL

Abb. 20: Start- und Endpositionen der Magnete fir EH

Alle Male in mm

EP2 mit Blockmagnet

Startposition
73

_a

Endposition
73

D |

il

Abb. 23: Start- und Endpositionen der Magnete fiir EP2
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Multipositionsmessung

Der minimale Magnetabstand bei Multipositionsmessungen betrégt

75 mm. Nutzen Sie fiir die Multipositionsmessung gleiche Magnete.
Unterschreiten Sie nicht den minimalen Magnetabstand von 75 mm

EH mit Ring-/U-Magneten bei Multipositionsmessung. Kontaktieren Sie Temposonics, wenn Sie

575 eingn Magnetabstand < 75 mm bendtigen.

.

EP mit Blockmagneten

>75

=

EL mit Magnetschlitten

N

EL mit Blockmagneten

275

A

EP2 mit Blockmagneten

>75

A

il .

Abb. 24: Minimaler Magnetabstand fiir Multipositionsmessungen (EH, EP, EL, EP2)

Alle MaB3e in mm
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4.7 Elektrischer Anschluss

Einbauort und Verkabelung haben maBgeblichen Einfluss auf die elek-
tromagnetische Vertraglichkeit (EMV) des Sensors. Daher ist ein fach-
gerechter Anschluss dieses aktiven elektronischen Systems und die
EMV der Gesamtanlage liber geeignete Metallstecker, geschirmte ®
Kabel und Erdung sicherzustellen. Uberspannungen oder falsche Ver-
bindungen kdnnen die Elektronik — trotz Verpolschutz — beschédigen.

1. Montieren Sie die Sensoren nicht im Bereich von starken

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

Anschlussvorschriften

« Verwenden Sie niederohmige, paarweise verdrillte und abgeschirm-
te Kabel. Legen Sie den Schirm extern in der Auswerteelektronik auf
Erde.

¢ Legen Sie Steuer- und Signalleitungen raumlich von Leistungska-
beln getrennt und nicht in die Nahe von Motorleitungen, Frequen-
zumrichtern, Ventilleitungen, Schaltrelais u.a..

 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.

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 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 Bauformen EP, EL, EP2 und ER (iber die Erdungslasche
wie in Abb. 25 dargestellt. Die Bauform EH wird iiber das Gewinde
geerdet.

3/ Die Verwendung von geschirmten Kabeln ist eine Empfehlung von Temposonics, um
einen besseren Schutz gegen Signalstérungen zu gewéhrleisten

Temposonics®E-Serie 10-Link
Betriebsanleitung

Abb. 25: Erdung (iber Erdungslasche am Beispiel eines EP Sensors

Signal + Spannungsversorgung
M12-Geratestecker Pin
9 1 +24 VDG (x25 %)

0 0) _°
Oy

Sicht auf Sensor 4 C/Q

Funktion

DI/DQ

DC Ground (0 V)

Abb. 26: Anschlussbelegung D44
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4.8 Gangiges Zubehdr fiir Temposonics® EH — Weiteres Zubehor siehe Zubehorkatalog G 551444

Positionsmagnete

U-Magnet 0D33
Artikelnr. 251 416-2

Material: PA-Ferrit-GF20

Gewicht: Ca. 11 ¢

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

Positionsmagnete

30,5 |

919,8

Ringmagnet
Artikelnr. 402 316

Material: PA-Ferrit beschichtet
Gewicht: Ca. 13 g
Flachenpressung: 20 N/mm?
Betriebstemperatur: -40...+100 °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...+105 °C

043 33
L 195
S m%ia : :@}L m_ﬁj—f\
==
] . 14

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.

0254
Lu:@ g
‘ .79

Ringmagnet 0D25,4
Artikelnr. 400 533

Material: PA-Ferrit

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

Magnetabstandhalter

Magnetabstandhalter
Artikelnr. 400 633

Material: Aluminium

Gewicht: Ca. 5 g

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

9174 ‘

BN
we O [,

DAL A

Ringmagnet 0D17,4
Artikelnr. 401 032

Material: PA-Neobond

Gewicht: Ca. 5 ¢

Flachenpressung: Max. 20 N/mm?
Betriebstemperatur: -40...+105 °C

0-Ring

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

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

0-Ring Montagezubehir
| 60
8,7 %' -
) 87, i 16‘UNF3A 11 (= 16,1616
M18x1,5-6g e @
w | =B
— — o
S / \ = - : 032
- 3 Z M3 Schraube (6x)
aa e (32
oy f

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

Sechskantmutter M18x1,5-6g
Artikelnr. 500 018

Material: Stahl, verzinkt

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

Material: Stahl, verzinkt

1201

Befestigungslasche
Artikelnr. 561481

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


https://www.temposonics.com/literature/551444_de
https://www.temposonics.com/literature/551444_de

4.9 Gangiges Zubehor fiir Temposonics® EP/EL — Weiteres Zubehor siehe Zubehdrkatalog [ 551 444

Positionsmagnete

Temposonics®E-Serie 10-Link
Betriebsanleitung

Magnetschlitten S,
Gelenk oben
Artikelnr. 252182

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

57 14
49

1 M5
40

Magnetschlitten V,
Gelenk vorne
Artikelnr. 252184

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

U-Magnet 0D33
Artikelnr. 251416-2

Material: PA-Ferrit-GF20

Gewicht: Ca. 11 g

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

043 33
‘\\ I 19.5 1
S LO#'J"@} : :é}l' czﬁﬂt\
5 == 2]
o L14

8 +2 Abstand zum Sensorelement

Blockmagnet L
Artikelnr. 403 448

Material: Kunststofftrager mit Neodym-
Magnet

Gewicht: Ca. 20 g

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

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

Montagezubehor

4 Locher
053 28
H T‘ 1] ‘I
Gl
|

U |

|
50 }
68

Breite der Montageklammer:
14,6

I

Montageklammer
Artikelnr. 403 508

Material: Edelstahl 1.4301/1.4305
(AISI 304/303)

Alle MaBe in mm

9,5
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4.10 Géngiges Zubehor fiir Temposonics® EP2 — Weiteres Zubehdr siehe Zubehorkatalog 0§ 551444

Positionsmagnet Montagezubehor

g43 33 4 Locher
\ 053 28 9
IJ&E ] (S
o 40®iqﬁ\ (i DIk
ST |—_%_| = T \ 50 3
| , 14 ~ 68
8 +2 Abstand zum Sensorelement Breite der M?ztggeklammer:
Blockmagnet L Montageklammer
Artikelnr. 403 448 Artikelnr. 403 508
Material: Kunststofftrager mit Neodym- | Material: Edelstahl 1.4301/1.4305
Magnet (AISI 304/303)
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.

Alle MaBe in mm
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4.11 Gangiges Zubehor fiir Temposonics® ER — Weiteres Zubehor siehe Zubehdrkatalog [ 551444
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Montagezubehor

&
&

26,5
36,5
ml 3 \i H
30° 14
Kippwinkel

Gelenkkopf mit M6-AuBengewinde
Artikelnr. 254 210

Material: Galvanisierter Stahl

Alle MaBe in mm

4 Locher
@54 31 9
H T T 1 [ [‘_\‘

I | o
(- ) [=
A —

~ 68
Breite der Montageklammer: 14,6
Montageklammer

Artikelnr. 403 508

Material: Edelstahl 1.4301/1.4305
(AISI 304/303)
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4.12 Gangiges Zubehor fiir den 10-Link-Ausgang — Weiteres Zubehdr siehe Zubehérkatalog [ 551 444

Kabelsteckverbinder*

ﬂ

@20

M12-A-codierte Buchse (4 pol./5 pol.),| M12-A-codierte Buchse (5 pol.),

gerade gewinkelt

Artikelnr. 370 677 Artikelnr. 370 678

Material: GD-Zn, Ni Material: GD-Zn, Ni

Anschlussart: Schraubanschluss Anschlussart: Schraubanschluss
Kontakteinsatz: CuZn Kontakteinsatz: Cuzn

Kabel @: 4...8 mm Kabel @: 5...8 mm

Ader: max. 1,5 mm? (16 AWG) Ader: max 0,75 mm? (18 AWG)
Betriebstemperatur: -30...+85 °C Betriebstemperatur: -25...+85 °C
Schutzart: IP67 (fachgerecht montiert) | Schutzart: IP67 (fachgerecht montiert)
Anzugsmoment: 0,6 Nm Anzugsmoment: 0,4 Nm
Kabelsets

Kabel mit M12-A-codierter Buchse Kabel mit M12-A-codierter Buchse
(5 pol.), gerade - offenes Kabelende | (5 pol.), gewinkelt — offenes Kabelende

Artikelnr. 370 673 Artikelnr. 370 675

Material: PUR-Ummantelung; schwarz | Material: PUR-Ummantelung; schwarz
Eigenschaft: Geschirmt Eigenschaft: Geschirmt

Kabelldnge: 5 m Kabelldnge: 5 m

Schutzart: IP67 (fachgerecht montiert) | Schutzart: IP67 (fachgerecht montiert)
Betriebstemperatur: -25...+80 °C Betriebstemperatur: -25...+80 °C

Anschlusshelegung
M12-A-codierte

Adern Farbe Pol. Buchse (5 pol.)
BN LS 4 1
WH LS 4 2 @
B © 3 @
BK © 4 @
GY (>4 5

*/ Beachten Sie die Montagehinweise des Herstellers
Farbe der Stecker und Kabelmantel kénnen sich ggf. dndern. Dabei bleiben Farben der Adern sowie technische Eigenschaften unverandert
Alle MaBBe in mm
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10-Link

I0-Link ist ein offener Standard nach IEC 61131-9. Es handelt sich um eine serielle, bidirektionale Punkt-zu-Punkt-Verbindung zur Signaliibertra-
gung und Energieversorgung. Die bidirektionale Kommunikation erméglicht eine konsistente Kommunikation zwischen Sensoren und der Steue-
rung sowie konsistente Diagnoseinformationen bis auf die Sensorebene.

Der 10-Link-Sensor der E-Serie ist ein 10-Link Device, das an einen 10-Link Master angeschlossen ist. Lesen Sie die Betriebsanleitung des 10-Link
Masters, an den das 10-Link-Gerat angeschlossen ist. Die 10-Link-Parameter der E-Serie in der 10-Device-Description-Datei (I0DD) ermdglichen
die Identifizierung des Sensors am 10-Link Master, die Anpassung der Sensorparameter an die Anwendung sowie die Ausgabe von Warnungen
und Fehlern.

Varianten der E-Serie 10-Link
Fiir die E-Serie 10-Link kdnnen Sie (iber den Bestellschliissel eine der folgenden drei Varianten auswahlen (,,3. Identifizierung*):
1.Standard:
* Ausgabe der Position von 1 Magnet (Einzelpositionsmessung)
* Zykluszeit 1 ms fiir Messlédngen < 1000 mm oder 2 ms fiir Messldngen > 1000 mm
2.Erweiterte Einzelpositionsmessung
* Ausgabe von Position und Geschwindigkeit von 1 Magnet (Einzelpositionsmessung)
* Zykluszeit 4 ms
3.Multipositionsmessung
 Ausgabe der Position von bis zu 8 Magneten gleichzeitig oder Ausgabe von Position und Geschwindigkeit von bis zu 4 Magneten gleich-
zeitig (Multipositionsmessung)
* Zykluszeit 4 ms

10-Device-Description-Datei (10DD)
Die I0DD-Datei speichert eine Vielzahl von Informationen iiber das Device fiir die Systemintegration.
Die 10DD-Datei der E-Serie 10-Link ist verfligbar unter www.temposonics.com.

HINWEIS

Fiir die E-Serie 10-Link-Sensoren sind drei I0DD-Dateien verflighar:
Standard-Einzelpositionsmessung (Bestellschliissel: Ex-x-xxxxM-D44-1-K):
1.Fiir Sensoren mit Messldngen < 1000 mm: 10DD short (Temposonics-E-Series_lOLink-xxxxxxxx-I0DD1.1.xml) *
2.Fir Sensoren mit Messldngen > 1000 mm: I0DD long (Temposonics-E-Series_lOLink2ms-xxxxxxxx-I0DD1.1.xml) 4
Der Unterschied zwischen den beiden Dateien ist die Zykluszeit.

Erweiterte Einzelpositionsmessung und Multipositionsmessung (Bestellschliissel: Ex-x-xxxxM-D44-1-K-1Z0X):
3.10DD multi-magnet (Temposonics-E-Series_|OLink_Multimagnet-xxxxxxxx-I0DD1.1.xml) 4

Wihlen Sie die passende 10DD-Datei fiir Ihren E-Serie 10-Link-Sensor. Das E-Serie 10-Link Device kann an |0-Link Master mit einer maximalen
Master-Zykluszeit von 20 ms angeschlossen werden. Kontaktieren Sie Temposonics, wenn Sie das E-Serie 10-Link Device in einer Anwendung
mit einer Master-Zykluszeit > 20 ms einsetzen.

4/ . xxxxxxx... = Datum (z.B. 20211115)
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5.1 Identifikationsparameter

Diese Parameter dienen zur Identifikation des Sensors, wenn er an einen [0-Link Master angeschlossen wird.

Index | Subindex Parameter Datentyp Attribut | Wert/Beschreibung

0x10 0x00 Vendor name string ro Temposonics GmbH and Co. KG

0x11 0x00 Vendor text string ro www.temposonics.com

0x12 0x00 Product name string ro E-Series 10-Link (short)/E-Series 10-Link (long)/E-Series 10-Link (multi-magnet)
0x13 0x00 Product ID string ro EX-x-xxxxx-D44-1-K/Ex-x-xxxxx-D44-1-K-1Z0X

0x14 0x00 Product text string ro Temposonics® E-Series

0x15 0x00 Serial number string ro 2.B. 70008887

0x16 0x00 Hardware revision string ro 2.B.10

0x17 0x00 Firmware revision string ro V2.1.x

0x63 0x00 Order code string ro 2.B. EH-M-0500M-D44-1-K

Tabelle 1: Identifikationsparameter

Der Anwender kann dem 10-Link Device {iber den , Application specific tag” einen frei wahlbaren Text in Form eines 32-Byte-Strings zuweisen.
Diese frei wahlbare Bezeichnung dient zur anwedungsspezifischen Identifikation des 10-Link Geréts in der Anlage.

Subindex Parameter Datentyp Attribut Beschreibung

Der Benutzer kann dem Sensor einen Namen oder eine Bezeichnung der

0x18 0x00 Application specific tag string w 32 Bytes Applikation, in welcher der Sensor eingesetzt wird, zuweisen.

Tabelle 2: , Application specific tag*”

Fiir die erweiterte Einzelpositionsmessung sowie die Multipositionsmessung (Bestellschliissel: Ex-x-xxxxM-D44-1-K-1Z0X) stehen zwei weitere
frei wéhlbare Texte in Form eines 32-Byte-Strings zur Verfiigung:

Index | Subindex Parameter Datentyp Attribut Lange | Beschreibung
0x19 0x00 Function tag string w 32 Bytes Der Benutzer kann den Sensor mit einer kurzen Funktionsheschreibung
versehen
. ' Der Benutzer kann auf dem Sensor eine kurze Beschreibung hinterlegen, an
Ox1A 0x00 Location tag string w 32 Bytes welcher Position innerhalb der Anlage sich der Sensor befindet.

Tabelle 3: , Function tag*“ und ,,Location tag*”

5.2 Resethefehle

Mit den folgenden Befehlen kénnen Sie das 10-Link Device oder alle Parameter auf die Werkseinstellungen zuriicksetzen.

Index Subindex Parameter Attribut Befehl Beschreibung
0x02 0x00 Reset device wo 0x80 Zuriicksetzen des Sensors ohne eine Anderung von Parameterwerten
Messparameter, Offset, Schaltpunkte und Messbereich werden zuriickgesetzt. Bei der erweiterten
0x02 0x00 Application reset wo 0x81 Einzelpositionsmessung oder Multipositionsmessung werden auch die Parameter bei Index 0x81 und
Index 0x80 zuriickgesetzt.
0x02 0x00 Reset factory settings wo 0x82 Alle Parameter werden auf die Werkseinstellungen zuriickgesetzt

Alle Parameter werden auf die Werkseinstellungen zuriickgesetzt und die Kommunikation wird beendet.
0x02 0x00 Back-to-box wo 0x83 Es wird ein Neustart des Sensors nach Trennen und WiederanschlieBen der Stromversorgung durchge-
fiihrt (gilt nur fiir erweiterte Einzelpositionsmessung und Multipositionsmessung).

Tabelle 4: Resetbefehle

1261



5.3 Messparameter

Temposonics®E-Serie 10-Link
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Uber Messparameter kdnnen Sie den Sensor an Ihre Anwendung anpassen. Es kdnnen die Aufldsung, ein Filter fiir den Messwert und die Mess-

richtung konfiguriert werden.

Index | Subindex Parameter Datentyp | Attribut | Lange | Standardwert Befehle Beschreibung
5= 5 pm Die Messaufldsung ist die kleinste Differenz zwischen zwei
X7 Resolution unsigned w 4 Bytes 5 ;g f ;g ”Z Positionswerten. Sie steht in keinem Zusammenhang mit
integer Y 50 ; 50 Zm der Genauigkeit der Messung. Die Position wird in pm-
100 = 100 ym Schritten ausgegeben.
0 = Filter aus Der Filter basiert auf dem Prinzip des ,gleitenden Mittel-
) unsigned 2 = Filtergrad 2 wertsfilters”. Der aktuelle Positionswert ergibt sich aus
0x72 Filter integer w 4 Bytes 0 4 = Filtergrad 4 dem Mittelwert der vorherigen Positionen und der aktuell
8 = Filtergrad 8 gemessenen Position.
Vorwarts: Vom Sensorelektronikgehduse zum Profil-/
R False = Vorwarts Stabenende
0x73 Measuring direction bool w 1Byte False True = Riickwarts Riickwdrts: Vom Profil-/Stabenende zum
Sensorelektronikgehduse
Anzahl der Positionswerte fir die Berechnung der
Velocity calculation ) Geschwindigkeit des Magneten. Die Geschwindigkeit
0x80 0x00 window integer w 4 Bytes 1 1.8 wird in der Einheit pm/s angegeben (fir erweiterte
Einzelpositions- und Multipositionsmessung).
0x81 0 ;D osgtﬂgszvjts};mg fiir Einstellung des Messmodus
S g (fir erweiterte Einzelpositions- und
) 1: Positions- und o
0x01 Measurement mode integer rw 4 Bytes 1 Geschwindiakeits- Multipositionsmessung)
messung fﬁ€1 4 Hinweis: Stellen Sie diesen Parameter entsprechend der
Magnet(e) Anzahl der Magnete im Bestelschliissel des Sensors ein.
Angabe der Magnetanzahl, mit welcher der Sensor
0x02 Number of magnets integer rw 4 Bytes 1 1..8 betrieben werden soll (fir erweiterte Einzelpositions- und
Multipositionsmessung).
0: Mehr oder weniger
Magnete als konfig-
1 ,lﬁ:;;tr Magnete als Einstellung des Alarmverhaltens, wenn die tatsachliche
0x07 Wrong number integer " 4 Bytes 3 konfiguriert Anzahl der Positionsmagnete von der vorgegebenen

of magnets

2: Weniger Magnete als

konfiguriert

3: Magneterkennungs-

Alarm aus

Anzahl der Positionsmagnete abweicht (fiir erweiterte
Einzelpositions- und Multipositionsmessung).

Tabelle 5: Messparameter

HINWEIS

0 ausgegeben.

« Stellen Sie den Messmodus (iber den [0-Link Master entsprechend der Anzahl der Magnete ein, mit denen Sie den Sensor betreiben wollen.
Wenn Sie den Sensor mit mehr als 4 Magneten betreiben, passen Sie den Wert des Parameters ,Measurement Mode* an. Andernfalls werden
nur die Werte fiir die ersten 4 Magnete ausgegeben.

« Sie kdnnen weniger Magnete verwenden als im Bestellschliissel angegeben.

» Wenn Sie den Sensor mit mehr Magneten betreiben als im Bestellschliissel angegeben, wird fiir die zusétzlich verwendeten Magnete der Wert
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5.4 Offset

Der Offset wird zum aktuellen Positionswert addiert. Dies fiihrt zu einer Verschiebung des Messbereichsanfangs (Abb. 27).

Funktionsweise des Offsets

Beispiel 1: Beispiel 2:

1. Offset: 0 1. Offset: 0

2. Aktueller Positionswert: 80000 pym (80 mm) 2. Aktueller Positionswert: 80000 pm (80 mm)

3. Neuer Offset wird festgelegt: 120000 pm (120 mm) 3. Neuer Offset wird festgelegt: 120000 ym (-120 mm)

4. Neuer Positionswert: 80 mm + 120 mm = 200000 pm (200 mm) 4. Neuer Positionswert: 80 mm - 120 mm = -40000 pm (-40 mm)

(1] (2] (3] (4] (1] (2] (3] (4]

Offset: Ex-Position: Offset festleg Neue ausgegel Position: Offset: Ex-Position: Offset festleg Neue gebene Position:

Opm 80000 ym  +120000 ym 200000 ym Opm 80000 pm  -120000 ym 40000 pm
d I 3 [l I 3

Abb. 27: Funktionsweise des Offsets

Eingabe des Offsets iiber die grafische Benutzeroberfliche des 10-Link Masters
 Standard-Einzelpositionsmessung: Eingabe des Offsets {iber Index 0x70 Subindex 0x00

¢ Erweiterte Einzelpositionsmessung und Multipositionsmessung: Eingabe des Offsets fiir Magnet n iiber Index 0x70 Subindex n
(n=Magnetanzahl)

Dariiber hinaus kénnen Sie den Offset iiber die Teach-Funktion einstellen.

Offset iiber die Teach-Funktion bei Standard-Einzelpositionsmessung einstellen
Um einen neuen Offset {iber die Teach-Funktion einzustellen, bewegen Sie den Positionsmagneten an die Stelle des Sensors, an die der Sensor

den Wert 0 ausgeben soll. Klicken Sie auf die entsprechende Schaltfliche in der grafischen Benutzeroberflache (GUI) des 10-Link Masters, um
den neuen Offset einzustellen (Abb. 28).

Teach-Funktion Offset

1. Offset: 0

2. Aktueller Positionswert: 80000 pym (80 mm)

3. Teach-Funktion fiir aktuelle Position ausfiihren
4. QOffset wird eingestellt auf: -80000 pm (-80 mm)
5.Neuer Positionswert: 80 mm - 80 mm =0 mm

o (2] (3] (4] (5]
Offset:  Aktuelle Teach-Funktion Offset Neue ausgege-
0mm Position:  Offset: festlegen: bene Position:
80 mm 80 mm -80 mm 0mm
IZ[| | 1L 3

Abb. 28: Teach-Funktion Offset

Offset iiber die Teach-Funkiton bei erweiterter Einzelpositions- und Multipositionsmessung einstellen

¢ Waihlen Sie iiber den Index 0x82 Subindex 0x01 den Magneten aus, fiir den der Offset iiber die Teach-Funktion eingestellt werden soll
¢ Schieben Sie den Magneten an die gewiinschte Position

» Geben Sie lber Index 0x82 Subindex 0x02 den Wert ein, der an dieser Stelle ausgegeben werden soll

¢ Losen Sie den Schreibzugriff (iber Index 0x78 Subindex 0 aus, um den Wert zu iibernehmen
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Index | Subindex Parameter Datentyp | Attribut | Lénge Wert Beschreibung
0x70 0x00 Offset integer w 4 Bytes Value inpm  Schreiben und Lesen der Offsetposition (fiir Standard-Einzelpositionsmessung)
gi% M:QE::; Schreiben oder Lesen der Offsetposition von Magnet n
g integer w Value inym  (n = Subindex (Magnetanzahl))
0x08 Magnet 8 (fur erweiterte Einzelpositionsmessung und Multipositionsmessung)
Index | Subindex Funktion Datentyp | Attribut | Lénge Befehl/Wert | Beschreibung
0x78 0x00 Teach offset bool wo 1Byte True f\:;tl)es;g)des aktuellen Positionswerts und diesen als negativen Offset setzen
. Auswahl des Magneten, der fiir die Teach-Funktion genutzt werden soll
0x82 0x01 Magnet to teach integer wo 1Byte 1.8 (fir erweiterte Einzelpositionsmessung und Multipositionsmessung).
. . Eingabe des Werts, der an der aktuellen Position ausgegeben werden soll
0x02 Value to teach integer wo 4 Bytes Value in ym (fir erweiterte Einzelpositionsmessung und Multipositionsmessung).

Tabelle 6: Offsetparameter

5.5 Schaltpunkte

Der digitale Ausgang des Sensors an Pin 2 (DI/DQ) kann als Schaltpunkt konfiguriert werden (siehe ,4.7 Elektrischer Anschluss” auf Seite 19).
Dieser Schaltpunkt wird parallel zum Positionswert ausgegeben. Der Schaltpunkt bzw. die Schaltpunkte und die Schaltlogik kénnen eingestellt
werden.
Es sind zwei Schaltmodi mdglich:

1. Ein Schaltpunkt (Single point mode)

2.Zwei Schaltpunkte (Window mode)
Die Schaltlogik kann zwischen invertiert und nicht invertiert umgeschaltet werden (Abb. 29).

Deaktiviert (Standard) Single point mode (1 Schaltpunkt)
Schaltlogik: Nicht-invertiert Schaltlogik: Invertiert
(]
o
= &) o
< o (]
N = p— S —
I N
a
= > 5 _ g .
> Ll S o
< Schaltpunkt 1 Schaltpunkt 1
Window mode (2 Schaltpunkte)
Schaltlogik: Nicht-invertiert Schaltlogik: Invertiert
(] o
(=) (=]
= = — p—
< <
N N
(@] (&)
(] ()]
> > >
o o
Schaltpunkt 1 Schaltpunkt 2 Schaltpunkt 1 Schaltpunkt 2

Abb. 29: Funktionsweise der Schaltpunkt-Parameter

¢ Der DI/DQ-Ausgang muss auf eine Stromaufnahme von 100 mA begrenzt werden

« Bei der Multipositionsmessung miissen sich beide zur Uberwachung verwendeten Magnete zwischen Schaltpunkt 1 und Schaltpunkt 2
befinden, um einen hohen Pegel (24 VDC) fiir eine nicht invertierte Schaltlogik oder einen niedrigen Pegel (0 VDC) fiir eine invertierte
Schaltlogik zu melden
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Eingabe von Schaltpunkt 1 und Schaltpunkt 2 iiber die grafische Benutzeroberflache des 10-Link Masters
 Geben Sie die Position fiir Schaltpunkt 1 {iber Index 0x7B Subindex 0x01 ein
 Geben Sie die Position fiir Schaltpunkt 2 {iber Index 0x7B Subindex 0x02 ein

Zudem konnen Sie die Schaltpunkte 1 und 2 auch (iber die Teach-Funktion wie folgt einstellen:

Schaltpunkte iiber die Teach-Funktion fiir Standard-Einzelpositionsmessung einstellen
Schieben Sie den Positionsmagneten vor dem Durchfiihren der Teach-Funktion an die gewiinschte Position. Klicken Sie auf die entsprechende
Schaltflache in der grafischen Benutzeroberflache (GUI) des 10-Link Masters, um Schaltpunkt 1 oder Schaltpunkt 2 zu setzen. Die neue Position

wird im Sensor gespeichert.

Schaltpunkte iiber die Teach-Funktion fiir erweiterte Einzelpositionsmessung und Multipositionsmessung einstellen
« Wihlen Sie (iber den Index 0x82 Subindex 0x01 den Magneten aus, fiir den der Schaltpunkt iiber die Teach-Funktion eingestellt werden soll

¢ Schieben Sie den Magneten an die gewiinschte Position

« Losen Sie iiber den Index 0x79 die Ubernahme der Position fiir Schaltpunkt 1 bzw. iiber den Index 0x7A die Ubernahme der Position fiir

Schaltpunkt 2 aus

Uberwachung von Schaltpunkten bei der erweiterten Einzelpositionsmessung und der Multipositionsmessung
StandardméBig wird der Magnet, der fiir die Teach-Funktion der Schaltpunkte genutzt wird, auch fiir die Uberwachung verwendet. So wéhlen Sie

einen anderen Magneten fiir die Uberwachung aus:

« Verwenden Sie Index 0x81 Subindex 0x05, um einen Magneten zur Uberwachung von Schaltpunkt 1 auszuwéhlen
 Verwenden Sie Index 0x81 Subindex 0x06, um einen Magneten zur Uberwachung von Schaltpunkt 2 auszuwdhlen
Wird ein Schaltpunkt {iberschritten, so wird dies iber den digitalen Ausgang DI/DQ gemeldet.

Index |Subindex Parameter ETCTT] Attribut Lange Wert Beschreibung
0x7B 0x01 Switch point 1 integer w 4 Bytes Value in ym Schreiben und Lesen Schaltposition 1
0x02 Switch point 2 integer w 4 Bytes Value in ym Schreiben und Lesen Schaltposition 2
Index | Subindex Funktion Datentyp Attribut Lange Befehl Beschreibung
0x79 0x00 Teach switch point 1 bool wo 1Byte True ﬁ\usiltezseenn des aktuellen Positionswerts und diesen als Schaltpunkt
0X7A 0x00 Teach switch point 2 bool wo 1 Byte True éisélte;enn des aktuellen Positionswerts und diesen als Schaltpunkt
) ) False = Nicht invertiert . . . . — )
0x7C 0x00 Switch logic bool w 4 Bytes True = Invertiert Einstellung der Schaltinformation: Invertiert oder nicht invertiert
Deaktiviert: Die Schalterfunktion ist auBer Betrieb
0 = Deaktiviert (Standard) Single point mode: Es wird nur der Schaltpunkt 1
0x7D 0x00 Switch mode unsigned integer w 4 Bytes 1 = Single point mode  von der Schaltfunktion beriicksichtigt
2 = Window mode Window mode: Schaltpunkt 1 und Schaltpunkt 2 werden von der
Schaltfunktion beriicksichtigt
Switch point 1 Auswahl des Magneten zur Uberwachung des Schaltpunktes
0x81 0x05 p integer wo 1 Byte 1.8 1 (fiir die erweiterte Einzelpositionsmessung und die
magnet L
Multipositionsmessung)
Switch point 2 Auswahl des Magneten zur Uberwachung des Schaltpunktes
0x06 ma [|)1et integer wo 1 Byte 1..8 2 (fur die erweiterte Einzelpositionsmessung und die
g Multipositionsmessung)
Magnet to Auswahl des Magneten, der fiir die Teach-Funktion genutzt werden
0x82 0x01 tgach integer wo 1 Byte 1...8 soll (fir erweiterte Einzelpositionsmessung und Multipositions-
messung).

Tabelle 7: Schaltpunkt-Parameter
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5.6 Messbereich einstellen

Sie konnen die Start- und Endposition der Messung festlegen, um den Messbereich an lhre Anwendung anzupassen (Abb. 30).

Werkseinstellung

Startposition Endposition
00 Do
Warn% Messlange Warnung HINWEIS
Ilj I Die Werte fiir Start- und Endposition sind standardmasBig
entsprechend der Messldnge der Bauform eingestellt.
Kundenseitige Einstellung Verwenden Sie nur die aktive Messlange zur Festlegung der
Start- und Endposition (siehe Kapitel ,,4.6 Magnet-Montage*“
E | auf Seite 16). Setzen Sie die Start- oder Endposition nicht in
W die Null- oder Totzonen.
arnung Warnung
L I 7%
Startposition Endposition

Abb. 30: Messbereich einstellen

Eingabe von Start- und Endposition des Messhereichs iiber die grafische Benutzeroberfliche des 10-Link Masters
* Geben Sie die Startposition des Messbereichs (iber Index 74 Subindex 0x00 ein
¢ Geben Sie Endposition des Messbereichs iiber Index 75 Subindex 0x00 ein

Zudem koénnen Sie die Start- und Endposition des Messbereichs auch iiber die Teach-Funktion einstellen:

Messbereichsanfang und Messbereichsende iiber Teach-Funktion fiir Standard-Einzelpositionsmessung einstellen

Schieben Sie den Positionsmagneten vor dem Durchfiihren der Teach-Funktion an die gewiinschte Position. Klicken Sie auf die entsprechende
Schaltflache in der grafischen Benutzeroberflache (GUI) des 10-Link Masters, um die Startposition bzw. die Endposition zu setzen. Die neue Posi-
tion wird im Sensor gespeichert.

Messhereichsanfang und Messhereichsende iiber Teach-Funktion fiir erweiterte Einzelpositionsmessung und Multipositionsmessung ein-

stellen

e Wiéhlen Sie iiber den Index 0x82 Subindex 0x01 den Magneten aus, fiir den der Messbereichsanfang und das Messbereichsende iiber die
Teach-Funktion eingestellt werden sollen

¢ Schieben Sie den Magneten an die gewiinschte Position

 Durch Auslésen des Index 0x76 wird die aktuelle Position des Magneten als Startposition bzw. iiber Index 0x77 als Endposition gesetzt

Uberwachung des Messhereichs bei der Multipositionsmessung

Standardmasig wird der Magnet, der fiir die Teach-Funktion der Start- und Endposition genutzt wird, auch fiir die Uberwachung verwendet.
So wiahlen Sie einen anderen Magneten fiir die Uberwachung aus:

« Verwenden Sie Index 0x81 Subindex 0x03, um einen Magneten zur Uberwachung der Startposition auszuwahlen

« Verwenden Sie Index 0x81 Subindex 0x04, um einen Magneten zur Uberwachung der Endposition auszuwahlen
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Index | Subindex Parameter Datentyp | Attribut | Lénge Wert Beschreibung
. ; ; Die Start- und Endposition des Messbereichs kann vom Benutzer festgelegt
0x74 0x00 Set start position integer w 4 Bytes Value in ym
P g n . werden, um den Messbereich anzupassen. Wenn diese Positionen gesetzt sind,
gibt der Sensor eine Warnung aus, sobald sich der Positionsmagnet oberhalb
0x75 0x00 Set end position integer w 4 Bytes Value in ym  (Fehlercode: 0x8CA3) oder unterhalb (Fehlercode: 0x8CA4) des Messbereichs
befindet.
Index | Subindex Funktion Datentyp | Attribut | Lange Befehl Beschreibung
0x76 0x00 Teach start position bool wo 1 Byte True Auslesen des aktuellen Positionswerts und diesen als Messbereichsanfang setzen
0x77 0x00 Teach end position bool wo 1 Byte True Auslesen des aktuellen Positionswerts und diesen als Messbereichsende setzen
) . Auswahl des Magneten fiir den Startpunkt der Uberwachung
0x81 0x03 Start point magnet integer wo 1Byte 1.8 (fir erweiterte Einzelpositionsmessung und Multipositionsmessung)
h ) Auswahl des Magneten fiir den Endpunkt der Uberwachung
0x04 End point magnet integer wo 1Byte 1.8 (fur erweiterte Einzelpositionsmessung und Multipositionsmessung)
. Auswahl des Magneten, der fiir die Teach-Funktion genutzt werden soll
0x62 0x01 Magnet to teach integer wo 1Byte 1.8 (fur erweiterte Einzelpositionsmessung und Multipositionsmessung)

Tabelle 8: Messbereichs-Parameter

5.7 Fehler-/Warnungsmeldungen

Im Fehlerfall werden die folgenden Warnungen und Fehlermeldungen ausgegeben:

Code Modus Typ Mitteilung
0x8CA1 (Dis)appear Error Mehr als ein Magnet/zu viele Magnete (nur bei Multipositionsmessung)
0x8CA2 (Dis)appear Error Kein Magnet/zu wenige Magnete (nur bei Multipositionsmessung)
0x8CA3 (Dis)appear Warning Magnet oberhalb des Messbereichs
0x8CA4 (Dis)appear Warning Magnet unterhalb des Messbereichs

Tabelle 9: Von Temposonics spezifizierte Fehlercodes

0x8011  Index nicht verfiighar

0x8012  Subindex nicht verfiighar

0x8022  Dienst voriibergehend nicht verflighar — lokale Kontrolle
0x8023  Zugriff verweigert

0x8030  Parameterwert auBerhalb des Bereichs

0x8031  Parameterwert oberhalb des Grenzwertes

0x8032  Parameterwert unterhalb des Grenzwertes

0x8033  Uberschreitung der Parameterlinge

0x8034  Unterschreitung der Parameterlédnge

0x8035  Funktion nicht verfiighar

Tabelle 10: In der 10-Link-Spezifikation definierte Fehlercodes
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5.8 Mechanismus der Datenspeicherung

Der Datenspeichermechanismus ermdglicht es, die Parameter eines [0-Link Device auf einem angeschlossenen 10-Link Master zu speichern.
Tabelle 11 listet die Parameter der E-Serie 10-Link auf, die durch den Datenspeichermechanismus gespeichert werden:

Index | Subindex | Parameter

0x18 0x00  Application specific tag

0x70 0x00  Offset

0x71 0x00  Resolution (Aufldsung)

0x72 0x00  Filter

0x73 0x00  Measuring direction (Messrichtung)

0x74 0x00  Start measuring position (Messbereichsanfang)

0x75 0x00  End measuring position (Messbereichsende)

0x7B 0x01  Switch point 1 (Schaltpunkt 1)
0x02  Switch point 2 (Schaltpunkt 2)

0x7C 0x00  Switch logic (Schaltlogik)

0x7D 0x00  Switch mode (Schaltmodus)

Tabelle 11: Sensorparameter

Fiir die erweiterte Einzelpositionsmessung sowie die Multipositionsmessung werden zudem die folgenden Parameter gespeichert:

Index | Subindex | Parameter

0x19 0x00  Function tag

0x1A 0x00  Location tag
0x70 0x01  Offset magnet 1
0x02  Offset magnet 2

0x03  Offset magnet 3
0x04  Offset magnet 4

0x05  Offset magnet 5
0x06  Offset magnet 6

0x07  Offset magnet 7
0x08  Offset magnet 8

0x80 0x00  Velocity calculation window (Anzahl der Positionswerte zur Geschwindigkeitsermittiung)

0x81 0x01  Measurement mode

0x02  Number of magnets (Anzahl der Magnete mit denen der Sensor betrieben wird. Anzahl der Magnete < Anzahl der Magnete im Bestellschliissel)

0x03  Magnet to monitor start position (Magnet zur Uberwachung der Startposition)

0x04  Magnet to monitor end position (Magnet zur Uberwachung der Endposition)

0x05  Magnet to monitor switch point 1 (Magnet zur Uberwachung des Schaltpunkts 1)

0x06  Magnet to monitor switch point 2 (Magnet zur Uberwachung des Schaltpunkts 2)

0x07  Wrong number of magnets (Alarm bei mehr oder weniger Magneten als konfiguriert)

Tabelle 12: Zusétzliche Sensorparameter fiir die erweiterte Einzelpositionsmessung und die Multipositionsmessung
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5.9 Geratezugriffssperre

Der Parameter ,,Device access lock” ermdglicht es dem Benutzer, den Datenspeichermechanismus zu aktivieren oder zu deaktivieren. Setzen Sie
Bit 1 auf ,,0, um den Datenspeichermechanismus des 10-Link Device zu entsperren; so kann der 10-Link Master den Datenspeicher des 10-Link
Device lesen und in den Datenspeicher des 10-Link Device schreiben.

Index | Subindex Parameter Datentyp | Attribut | Lénge Standardwert | Beschreibung

RecordT of
BooleanT

Bits
He Beschreibun
151413tz t0fo s 7 6 s ala]2][1]0] ™ _

0 0 0 0 0 0O 0O OO 0 O O O O O 0 O0x00 Datenspeicherzugriffentsperrt(Standardwert)
0 0 0 0 0 0O 0 0O O OO O O 1 0 O0x02 Datenspeicherzugriffgesperrt

0x000C 0x00 Device access lock w 2 Bytes false Standardisierte Gerdtesperrfunktionen

Tabelle 13: Parameter fiir die Sperrung des Gerétezugriffs

6.1 Fehlerzustéande, Fehlerbehebung

Siehe Kapitel ,,5. Inbetriebnahme* auf Seite 25.

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 4.

6.4 Ersatzteilliste

Fiir diesen Sensor sind keine Ersatzteile erhltlich.

6.5 Transport und Lagerung

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

Das Produkt enthélt elektronische Bauteile und muss fachgerecht
entsprechend den lokalen Vorschriften entsorgt werden.
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8.1 Technische Daten Temposonics®EH

Ausgang
Schnittstelle

Ubertragungsprotokoll
Datenformat

Dateniibertragungsrate
Prozessdaten Device — Master

Prozessdaten Master — Device
MessgroBe

Digital

10-Link V1.1

Standard-Einzelpositionsmessung: 32 Bit vorzeichenbehaftet (Position in pm)

Erweiterte Einzelpositionsmessung und Multipositionsmessung: 8 x 32 Bit vorzeichenbehaftet (Position
in ym, Geschwindigkeit in pm/s)

COM3 (230,4 kBaud)

Standard-Einzelpositionsmessung: 4 Bytes

Erweiterte Einzelpositionsmessung und Multipositionsmessung: 32 Bytes

0 Bytes

Standard-Einzelpositionsmessung: Position

Erweiterte Einzelpositionsmessung und Multipositionsmessung: Position und Geschwindigkeit

Auflésung®
Zykluszeit

Linearitatsabweichung &
Messwiederholgenauigkeit

5 pum, 10 pm, 20 pm, 50 pm oder 100 pm
Standard-Einzelpositionsmessung:

Sensoren mit einer Messlange < 1000 mm: 1 ms

Sensoren mit einer Messldnge > 1000 mm: 2 ms

Erweiterte Einzelpositionsmessung und Multipositionsmessung: 4 ms
<20,02 % ES. (Minimum 60 pm)

< 20,005 % ES. (Minimum £20 pm)

Betriebshedingungen
Betriebstemperatur
Feuchte

Schutzart
Schockpriifung
Vibrationspriifung
EMV-Priifung

Betriebsdruck

Magnetverfahrgeschwindigkeit

—40...+75 °C

90 % relative Feuchte, keine Betauung
IP67/1P69K (Stecker fachgerecht montiert)

100 g (Einzelschock), IEC-Standard 60068-2-27

15 g/10...2000 Hz, IEC-Standard 60068-2-6 (ausgenommen Resonanzstellen)

Elektromagnetische Storaussendung geméB EN 61000-6-3
Elektromagnetische Storfestigkeit gemaB EN 61000-6-2
Die EH-Sensoren erfiillen die Anforderungen der EMV-Richtlinien 2014/30/EU und UKSI 2016 Nr. 1091

@ 7 mm Stab: 300 bar, 450 bar Spitzendruck
@ 10 mm Stab: 350 bar, 530 bar Spitzendruck

Beliebig

Design/Material

Sensorelektronikgehéuse
Sensorstab

RoHS-Konformitét

Messlange

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

@ 7 mm Stab: Edelstahl 1.4301 (AISI 304)

@ 10 mm Stab: Edelstahl 1.4306 (AISI 304L); Option: Edelstahl 1.4404 (AISI 316L)

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

50...2540 mm

Technische Daten ,,Mechanische Montage“ und ,Elektrischer Anschluss® auf Seite 36

5/ Waéhlbar ber 10-Link Master
6/ Mit Positionsmagnet # 251 416-2
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Mechanische Montage

Einbaulage Beliebig
Montagehinweis Beachten Sie die technische Zeichnung auf Seite 11
Elektrischer Anschluss

Anschlussart M12-Geratestecker (4 pol.)

Betriebsspannung +24 VDG (225 %); Die EH-Sensoren sind iiber eine externe Stromquelle der Klasse 2 gemalB der
UL-Zulassung zu versorgen

Restwelligkeit <028V,

Stromaufnahme <50 mA

Spannungsfestigkeit 500 VDC (0 V gegen Gehduse)

Verpolungsschutz Bis —30 VDC

Uberspannungsschutz Bis 36 VDC
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8.2 Technische Daten Temposonics®EP/EL

Ausgang
Schnittstelle

Ubertragungsprotokoll
Datenformat

Dateniibertragungsrate
Prozessdaten Device — Master

Prozessdaten Master — Device
MessgroBe

Digital

10-Link V1.1

Standard-Einzelpositionsmessung: 32 Bit vorzeichenbehaftet (Position in pm)

Erweiterte Einzelpositionsmessung und Multipositionsmessung: 8 x 32 Bit vorzeichenbehaftet
(Position in ym, Geschwindigkeit in pm/s)

COM3 (230,4 kBaud)

Standard-Einzelpositionsmessung: 4 Bytes

Erweiterte Einzelpositionsmessung und Multipositionsmessung: 32 Bytes

0 Bytes

Standard-Einzelpositionsmessung: Position

Erweiterte Einzelpositionsmessung und Multipositionsmessung: Position und Geschwindigkeit

Auflésung?
Zykluszeit

Linearitatsabweichung®
Messwiederholgenauigkeit

5 pum, 10 pm, 20 pm, 50 pm oder 100 ym
Standard-Einzelpositionsmessung:

Sensoren mit einer Messlange < 1000 mm: 1 ms

Sensoren mit einer Messldnge > 1000 mm: 2 ms

Erweiterte Einzelpositionsmessung und Multipositionsmessung: 4 ms
<20,02 % ES. (Minimum 60 pm)

< 20,005 % ES. (Minimum £20 pm)

Betriebshedingungen
Betriebstemperatur
Feuchte

Schutzart®
Schockpriifung
Vibrationspriifung
EMV-Priifung

Magnetverfahrgeschwindigkeit

—40...+75°C

90 % relative Feuchte, keine Betauung

IP67 (Stecker fachgerecht montiert)

100 g (Einzelschock), IEC-Standard 60068-2-27

15 g/10...2000 Hz, IEC-Standard 60068-2-6 (ausgenommen Resonanzstellen)

Elektromagnetische Storaussendung geméaB EN 61000-6-3

Elektromagnetische Storfestigkeit gemaB EN 61000-6-2

Die EP/EL-Sensoren erfiillen die Anforderungen der EMV-Richtlinien 2014/30/EU und
UKSI 2016 Nr. 1091

Magnetschlitten: < 5 m/s; U-Magnet: Beliebig; Blockmagnet: Beliebig

Design/Material
Sensorelektronikgehéduse

Sensorprofil
RoHS-Konformitat

Messldnge

Aluminium
Aluminium

Die verwendeten Materialien erfillen die Anforderungen der EU-Richtlinie 2011/65/EU und der
EU-Verordnung 2015/863 sowie UKSI 2022 Nr. 622 mit Aktualisierungen

50...2540 mm

Mechanische Montage
Einbaulage
Montagehinweis

Beliebig
Beachten Sie die technischen Zeichnungen auf Seite 13

Technische Daten ,Elektrischer Anschluss® auf Seite 38

7/ Wéhibar ber 10-Link Master

8/ Mit Magnetschlitten # 252 182 und # 252 184, U-Magnet # 251 416-2
9/ Die Schutzart IP67 gilt nur fiir das Sensorelektronikgehduse, da Wasser und Staub in das Profil eindringen kénnen.
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Elektrischer Anschluss

Anschlussart M12-Geratestecker (4 pol.)

Betriebsspannung +24 VDC (+25 %); Die EP/EL-Sensoren sind lber eine externe Stromquelle der Klasse 2 geméB der
UL-Zulassung zu versorgen

Restwelligkeit <0,28V,,

Stromaufnahme <50 mA

Spannungsfestigkeit 500 VDC (0 V gegen Gehduse)

Verpolungsschutz Bis =30 VDC

Uberspannungsschutz Bis 36 VDC
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8.3 Technische Daten Temposonics® EP2

Ausgang
Schnittstelle

Ubertragungsprotokoll
Datenformat

Dateniibertragungsrate
Prozessdaten Device — Master

Prozessdaten Master — Device
MessgroBe

Digital

10-Link V1.1

Standard-Einzelpositionsmessung: 32 Bit vorzeichenbehaftet (Position in pm)

Erweiterte Einzelpositionsmessung und Multipositionsmessung: 8 x 32 Bit vorzeichenbehaftet
(Position in pm, Geschwindigkeit in pm/s)

COMS3 (230,4 kBaud)

Standard-Einzelpositionsmessung: 4 Bytes

Erweiterte Einzelpositionsmessung und Multipositionsmessung: 32 Bytes

0 Bytes

Standard-Einzelpositionsmessung: Position

Erweiterte Einzelpositionsmessung und Multipositionsmessung: Position und Geschwindigkeit

Auflésung 1
Zykluszeit

Linearitatsabweichung "
Messwiederholgenauigkeit

5 pum, 10 pm, 20 pm, 50 pm oder 100 ym
Standard-Einzelpositionsmessung:

Sensoren mit einer Messlange < 1000 mm: 1 ms

Sensoren mit einer Messlange > 1000 mm: 2 ms

Erweiterte Einzelpositionsmessung und Multipositionsmessung: 4 ms
< 20,02 % ES. (Minimum £90 pm)

<20,005 % ES. (Minimum 20 pm)

Betriebshedingungen
Betriebstemperatur
Feuchte

Schutzart 12
Schockpriifung

Vibrationspriifung
EMV-Priifung

Magnetverfahrgeschwindigkeit

—40...+75 °C

90 % relative Feuchte, keine Betauung

IP67 (Stecker fachgerecht montiert)

100 g (Einzelschock), IEC-Standard 60068-2-27

8 9/10...2000 Hz, IEC-Standard 60068-2-6 (ausgenommen Resonanzstellen)

Elektromagnetische Storaussendung geméaB EN 61000-6-3

Elektromagnetische Storfestigkeit gemaB EN 61000-6-2

Die EP2-Sensoren erfiillen die Anforderungen der EMV-Richtlinien 2014/30/EU und
UKSI 2016 Nr. 1091

Beliebig

Design/Material
Sensordeckel

Sensorprofil
RoHS-Konformitat

Messldnge

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

50...2540 mm

Mechanische Montage
Einbaulage
Montagehinweis

Beliebig
Beachten Sie die technischen Zeichnungen auf Seite 14

Technische Daten ,Elektrischer Anschluss® auf Seite 40

10/ Wéhlbar tber 10-Link Master
11/Mit Blockmagnet # 403 448

12/Die Schutzart IP67 gilt nur fiir das Sensorelektronikgehduse, da Wasser und Staub in das Profil eindringen kénnen.
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Elektrischer Anschluss

Anschlussart M12-Geratestecker (4 pol.)

Betriebsspannung +24 VDC (+25 %); Die EP2-Sensoren sind (iber eine externe Stromquelle der Klasse 2 gemdB der
UL-Zulassung zu versorgen

Restwelligkeit <0,28V,,

Stromaufnahme <50 mA

Spannungsfestigkeit 500 VDC (0 V gegen Gehduse)

Verpolungsschutz Bis 30 VDC

Uberspannungsschutz Bis 36 VDC
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8.4 Technische Daten Temposonics®ER

Ausgang
Schnittstelle

Ubertragungsprotokoll
Datenformat

Dateniibertragungsrate
Prozessdaten Device — Master

Prozessdaten Master — Device
MessgréBe

Digital

10-Link V1.1

Standard-Einzelpositionsmessung: 32 Bit vorzeichenbehaftet (Position in pm)
Erweiterte Einzelpositionsmessung: 8 x 32 Bit vorzeichenbehaftet (Position in pm,
Geschwindigkeit in pm/s)

COM3 (230,4 kBaud)

Standard-Einzelpositionsmessung: 4 Bytes

Erweiterte Einzelpositionsmessung: 32 Bytes

0 Bytes

Standard-Einzelpositionsmessung: Position

Erweiterte Einzelpositionsmessung: Position und Geschwindigkeit

Auflésung *®
Zykluszeit

Linearitatsabweichung
Messwiederholgenauigkeit

5 pm, 10 pm, 20 pm, 50 pm oder 100 pm
Standard-Einzelpositionsmessung:

Sensoren mit einer Messlange < 1000 mm: 1 ms
Sensoren mit einer Messldnge > 1000 mm: 2 ms
Erweiterte Einzelpositionsmessung: 4 ms
<£0,02 % ES. (Minimum +60 pm)

< 20,005 % ES. (Minimum £20 pm)

Betriebshedingungen
Betriebstemperatur
Feuchte

Schutzart ™
Schockpriifung

Vibrationspriifung
EMV-Priifung

Magnetverfahrgeschwindigkeit

-40...475°C

90 % relative Feuchte, keine Betauung

IP67 (Stecker fachgerecht montiert)

100 g (Einzelschock), IEC-Standard 60068-2-27

5¢/10...2000 Hz, IEC-Standard 60068-2-6 (ausgenommen Resonanzstellen)

Elektromagnetische Storaussendung geméaB EN 61000-6-3
Elektromagnetische Storfestigkeit gemaB EN 61000-6-2
Die ER-Sensoren erfiillen die Anforderungen der EMV-Richtlinien 2014/30/EU und UKSI 2016 Nr. 1091

<5m/s

Design/Material
Sensorelektronikgehéduse
Sensorprofil
RoHS-Konformitét

Messlange

Aluminium
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

50...1500 mm

Mechanische Montage
Einbaulage
Montagehinweis

Beliebig
Beachten Sie die technischen Zeichnungen auf Seite 15

Technische Daten ,Elektrischer Anschluss® auf Seite 42

13/Wahlbar tiber 10-Link Master

14/Die Schutzart IP67 gilt nur fir das Sensorelektronikgehduse, da Wasser und Staub in das Profil eindringen kdnnen.
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Elektrischer Anschluss

Anschlussart M12-Gerétestecker (4 pol.)

Betriebsspannung +24 VDC (x25 %); Die ER-Sensoren sind (ber eine externe Stromquelle der Klasse 2 geméB der
UL-Zulassung zu versorgen

Restwelligkeit <0,28V,,

Stromaufnahme <50 mA

Spannungsfestigkeit 500 VDC (0 V gegen Gehduse)

Verpolungsschutz Bis =30 VDC

Uberspannungsschutz Bis 36 VDC
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Sehr geehrter Kunde,

¥e) Temposonics

AN AMPHENOL COMPANY

Sie schicken uns Sensoren zur Uberpriifung oder zur Reparatur. Wir bendtigen von lhnen 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):

Messlange(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 Messgerat 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 Lidenscheid info.de@temposonics.com
Deutschland www.temposonics.com



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: +39 030 988 3819
E-Mail: info.it@temposonics.com

FRANKREICH

Zweigstelle

Telefon: +33614 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: +4670 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

Dokumentennummer:
551845 Revision E (DE) 05/2026
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temposonics.com

© 2024 Temposonics, LLC - alle Rechte vorbehalten. Temposonics, LLC und Temposonics GmbH & Co. KG sind Tochtergesellschaften der Amphenol Corporation. Mit Ausnahme von Marken
Dritter, die in diesem Dokument genannt werden, kdnnen die verwendeten Firmennamen und Produktnamen eingetragene Marken oder nicht eingetragene Marken von Temposonics, LLC
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