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1. Einleitung

1.1 Zweck und Gebrauch dieser Anleitung

Lesen Sie vor der Inbetriebnahme der Temposonics® Positionssenso-
ren diese Dokumentation ausfiihrlich durch und beachten Sie die
Sicherheitshinweise. Aufbewahren fiir spateres Nachschlagen!

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

1.2 Verwendete Symbole und Gefahrenhinweise

Gefahrenhinweise dienen einerseits Ihrer persénlichen Sicherheit und
sollen andererseits die beschriebenen Produkte oder angeschlossenen
Gerdte vor Beschadigungen schiitzen. Sicherheitshinweise und War-
nungen 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 vorgesehenen Einsatz-
félle und nur in Verbindung mit den von Tempsonics empfohlenen
bzw. zugelassenen Fremdgeraten und Komponenten verwendet wer-
den. Der einwandfreie und sichere Betrieb des Produktes setzt den
sachgeméBen Transport, die sachgerechte Lagerung, Montage, Inbe-
triebnahme sowie sorgféltige Bedienung voraus.

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

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

Temposonics® GB-Serie SSI
Betriebsanleitung

2.2 Vorhersehbarer Fehlgebrauch

Vorhersehbarer Fehlgebrauch Konsequenz

Der Sensor arbeitet nicht
ordnungsgeman oder wird
zerstort

Kein Ausgangssignal —

Sensor kann beschadigt werden
Falsches Ausgangssignal /

kein Ausgangssignal /

der Sensor wird beschédigt

Der Sensor ist falsch
angeschlossen

Der Sensor wird auBerhalb der
Betriebstemperatur eingesetzt

Die Spannungsversorgung
befindet sich auBerhalb des
definierten Bereichs

Die Positionsmessung wird durch
ein externes magnetisches Feld
beeinflusst

Falsches Ausgangssignal

Kurzschluss — Sensor kann
zerstort werden / Sensor reagiert
nicht

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

Nutzen eines nicht zertifizierten
Magneten

Den Sensor nachtraglich nicht bearbeiten.
=er Sensor kann beschidigt werden.

Kabel sind zerstort

Fehler bei der Positionsmessung

Storung des Ausgangssignals —
Elektronik kann zerstort werden

Fehler bei der Positionsmessung

Nicht auf den Sensor steigen.
=er Sensor kann beschidigt werden.

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



2.3 Montage, Inbetriebnahme und Bedienung

Die Positionssensoren sind nur in einem sicherheitstechnisch ein-
wandfreien Zustand zu benutzen. Um diesen Zustand zu erhalten und
einen gefahrlosen Betrieb sicherzustellen, diirfen Einbau-, Anschluss-
und Servicearbeiten nur von qualifiziertem Fachpersonal durchgefiihrt
werden. Wenn durch einen Ausfall oder eine Fehlfunktion des Sensors
eine Gefdhrdung von Personen oder Beschadigung von Betriebsein-
richtungen maglich ist, so muss dies durch zusatzliche Sicherheits-
maBnahmen wie Plausibilititskontrollen, Endschalter, NOT-HALT-Sys-
teme, Schutzvorrichtungen etc. verhindert werden. Bei 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 Beschéadigungen.

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 explosionsgeféhr-
deten Bereichen.

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

2.5 Gewahrleistung

Temposonics gewdhrleistet fiir die Temposonics® Positionssensoren
und das mitgelieferte Zubehor bei Materialfehlern und Fehlern trotz
bestimmungsgeméBem Gebrauch eine Gewahrleistungsfrist 2. Die Ver-
pflichtung von Temposonics ist begrenzt auf die Reparatur oder den
Austausch fiir jedes defekte Teil des Gerates. Eine Gewdéhrleistung
kann nicht fiir Mangel (ibernommen werden, die auf unsachgeméBe
Nutzung oder eine iiberdurchschnittliche Beanspruchung der Ware
zuriickzufiihren sind, sowie fiir VerschleiBteile.

Unter keinen Umstanden haftet Temposonics fiir Folgen oder Neben-
wirkungen bei einem VerstoB gegen die Gewdahrleistungsbestimmun-
gen, unabhdngig davon, ob diese zugesagt oder erwartet worden sind,
auch dann nicht, wenn ein Fehler oder eine Nachldssigkeit des Unter-
nehmens vorliegt.

Temposonics gibt hierzu ausdriicklich keine weiteren Gewahrleis-
tungsanspriiche. Weder Reprasentanten, Vertreter, Handler oder
Mitar-beiter des Unternehmens haben die Befugnis, die
Gewdhrleistungsan-spriiche zu erhéhen oder abzuandern.

2.6 Riicksendung

Der Sensor kann zu Diagnosezwecken an Temposonics oder eine von
Temposonics explizit autorisierten Reparaturwerkstatt versandt
werden. Anfallende Versandkosten gehen zu Lasten des Versenders 2.
Ein entsprechendes Formular ist im Kapitel ,,9. Anhang* auf Seite 23
zu finden.



3. ldentifizierung

3.1 Bestellschliissel Temposonics® GB

Temposonics® GB-Serie SSI
Betriebsanleitung

15 20 21

1.2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12
IEIEIIIIIIIIIIMIIIIIIIE

o fpaiom
@ Stab

GB mit Gewindeflansch
Basissensor fiir Gewindeflansche »M« und »T« (nur Austausch)
@ Gewindeflansch mit flacher Flanschflache, M18x1,5-6g
Gewindeflansch mit Dichtleiste, %4"-16 UNF-3A

GB mit Steckflansch

Gehausematerial Edelstahl 1.4305 (AISI 303)
Stabmaterial Edelstahl 1.4301 (AISI 304)
Steckflansch @ 21 mm, @ 12,7 mm Stab, 800 bar

| K| Gehdusematerial Edelstahl 1.4305 (AISI 303)
Stabmaterial Edelstahl 1.4306; 1.4307 (AISI 304L)
Steckflansch @ 18 mm, @ 10 mm Stab mit Gleitbuchse
am Stabende

| N| Gehusematerial Edelstahl 1.4404 (AISI 316L)
Stabmaterial Edelstahl 1.4404 (AISI 316L)3
Steckflansch @ 18 mm, @ 10 mm Stab

| s | Gehdusematerial Edelstahl 1.4305 (AISI 303)
Stabmaterial Edelstahl 1.4306; 1.4307 (AISI 304L)
Steckflansch @ 18 mm, @ 10 mm Stab

n Messlénge

|X || X || x || x || m|0025...3250 mm
Standard Messlange (mm) * Bestellschritte

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

1000...2500 mm 50 mm
2500...3250 mm 100 mm

d [Anschlssat |
[ 8] 4] M12 Gertestecker (8 pol.)

(Beachten Sie die Betriebstemperatur des Steckers)

@@ M16 Geratestecker (7 pol.)

(Beachten Sie die Betriebstemperatur des Steckers)

|H X[ X HOT...H10 (1...10 m) XX m PUR-Kabel

(Artikelnr. 530 052)

(Beachten Sie die Betriebstemperatur des Kabels)

mm T01...T10 (1...10 m) XX m Teflon®-Kabel

(Artikelnr. 530 112)

(v ] x][x] vo1...v10 (1...10 m) XX m Silikon-Kabel

(Artikelnr. 530 113)

13 14 16 17 18 19
sT LTI ]

] [
0O
o [pariobspanung

| 1] +24VDC (-15/+20 %)

sy ]
S (14) (15) (16) (17) (18) (19)
= Synchron Serielles Interface

Datenldnge (Feld Nr. 14)
1] 25 bit
[ 2] 24 it

Codierung (Feld Nr. 15)
Binér
@ Gray

Auflésung (Feld Nr. 16)
110,005 mm
20,01 mm
0,05 mm
0,1 mm
0,02 mm
ilter (Feld Nr. 17)
Kein Filter
Mittelwertfilter 2
Mittelwertfilter 4
Mittelwertfilter 8
tionen (Feld Nr. 18, 19)
0 | Messrichtung vorwarts, asynchrone Messung
1 | Messrichtung riickwarts, asynchrone Messung
m@ Messrichtung vorwaérts, synchrone Messung
E Messrichtung riickwarts, synchrone Messung

A
|H| -40...4100°C
S| -40...490°C

“ Programmierung

@ Uber Kabelverbindung

[en ][ = [[eo][~

=

o=@~~~
=

[=]

3/ Der Sensor in Edelstahl 1.4404 (AISI 316L) ist nur mit folgenden Option erhdltlich:
[s](-40...+90 °C)

*/ Neben den Standardmessldngen weitere Ldngen in 5 mm-Schritten erhltlich

Die in diesem Dokument genannten Marken und Markennamen sind Eigentum ihrer
jeweiligen Inhaber.
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3.2 Typenschild (beispielhaft)

—Messlénge (z.B. 850 mm)
Anschlussvariante

Baurelhe‘L L Ausgangs-
Artikelnr. 4— GBS0850MD701S2G5100SC | version
Ausgang -+—0.02 mm / 24 Bit gray
Grd.: 2807.46 m/s Jahr
Fertigungsnr. -— FNr. 1601 0376 | Woche
T

Abb. 1: Beispiel eines Typenschilds eines GB-S Sensors
3.3 Zulassungen

CE-Zertifizierung

4. Gerdtebeschreibung
4.1 Funktionsweise und Systemaufbau

Produktbezeichnung
* Positionssensor Temposonics® GB-Serie

Bauform
 Temposonics® GB-J, GB-K, GB-N, GB-S, GB-M, GB-T (Stabsensor)
* Messldngen von 25...3250 mm

Ausgangssignal
e SSI

Anwendungsbereich

Temposonics® Sensoren 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 ferromagne-
tischen 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
Positionsbestimmung wird ein kurzer Stromimpuls in den Wellenleiter
geleitet, welcher ein radiales Magnetfeld erzeugt. Die kurzzeitige
Interaktion beider Magnetfelder 16st einen Torsionsimpuls aus, der
den Wellenleiter entlang lauft. Wenn die Ultraschallwelle das Ende des
Wellenleiters erreicht, wird sie in ein elektrisches Signal umgewandelt.
Die Geschwindigkeit, mit der sich die Welle ausbreitet, ist bekannt. Da-
her lasst sich anhand der Zeit, die zwischen dem Auslésen des Strom-
impulses und dem Empfang des Riicksignals vergeht, eine exakte,
lineare Positionsmessung bestimmen. So entsteht ein zuverldssiges
Positionsmesssystem mit hoher Genauigkeit und Wiederholbarkeit.

3.4 Lieferumfang

GB-J / GB-K / GB-N / GB-S (Stabsensor mit Steckflansch):
¢ Sensor

¢ 0-Ring

« Stiitzring

GB-M / GB-T (Stabsensor mit Gewindeflansch):
* Sensor
¢ 0-Ring

GB-B (Basiseinheit Stabsensor mit Gewindeflansch):
* Sensor

Torsions-
Impulswandler

Positionsmagnet (Magnetfeld)

Stromimpuls erzeugt
ein Magnetfeld

Magnetostriktives
Messelement
(Wellenleiter)

Die Interaktion mit
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. 2: Laufzeit-basiertes magnetostriktives Positionsmessprinzip

Modularer Aufbau der Mechanik und Elektronik

 Der Sensorstab schiitzt den innenliegenden Wellenleiter.

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

* Der externe Positionsmagnet ist ein Dauermagnet. Befestigt am
bewegten Maschinenteil, fahrt er iiber den Sensorstab und I6st
durch die Sensorstabwand die Messung aus.

» Der Sensor kann direkt an eine Steuerung angeschlossen werden.
Seine Elektronik erzeugt einen streng proportionalen Positions-
Signalausgang zwischen Start und Ende des aktiven Messbereichs.
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4.2 Einbau Temposonics® GB Sensor GB-J / GB-K / GB-N / GB-S (Stabsensor mit Steckflansch)

Temposonics® GB-Serie SSI

Betriebsanle

itung

GB-N / GB-S, Beispiel: mit M12 Gerétestecker

Sensorelektronik-

GB-K, Beispiel: mit M16 Geratestecker

Sensorelektronik-

M12 Geriitestecker gehéduse Nullzone Messldnge Totzone
34 40 25...3250 63,5
6
o
all
©®
< S
s & | i
= =
25 |®
(]
8,1

Alle MaBe in mm

" gehduse Nullzone Messlange Totzone
W16 Gerdtestecker 34 40 25...3950 785
e 6
4.1
g
(2]
S r B )iz
N s
25 | 2 210 322 |15
(]
8.1
GB-J, Beispiel: mit Kabelausgang
Sensorelektronik-
gehause Nullzone Messldnge Totzone
34 40 25...3250 73,5
L1 e
L1
[Ye)
« JEL 41 4
o _ Bl -
g ol > ]
N..
| 805 © e
25 5

012,7 0,13

Abb. 3: Temposonics® GB-N / GB-S / GB-K / GB-J



Einbau GB mit Steckflansch

Montieren Sie den Sensor (iber den Steckflansch und befestigen Sie
ihn {iber die Bohrungen im Sensorelektronikgehduse mit 6 Zylinder-
schrauben M6x16 A2-70 (1SO 4762).

Anzugsmoment

e

Abb. 4: Einbau GB mit Steckflansch

Einbau von Stabsensor in Hydraulikzylinder

Die Stabform wurde fiir die direkte Hubmessung innerhalb eines

Hydraulikzylinders entwickelt. Montieren Sie den Sensor, indem Sie

ihn Giber die Bohrungen im Sensorelektronikgehduse mit 6 Zylinder-

schrauben M6x16 A2-70 (ISO 4762) befestigen.

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

¢ Der druckfeste Sensorstab ist in der aufgebohrten Kolbenstange
installiert.

Sensorelektronikgehéduse
mit Sensorstab

" Positionsmagnet

Abb. 5: Sensor im Zylinder

Hydraulikabdichtung

Dichten Sie die Flanschanlageflache iiber einen 0-Ring in der
Gewindeauslaufrille wie in Abb. 6 gezeigt ab.

Fir Steckflansch @18 {7 (GB-K / GB-N / GB-S):

0-Ring 15 x 2 mm (Artikelnr. 560 853)
Fiir Steckflansch @21 {6 (GB-J):

0-Ring 17 x 2 mm (Artikelnr. 561 438)

Abdichtung tiber O-Ring
in Gewindeauslaufrille

Abb. 6: Abdichtung

¢ Beachten Sie das Anzugsmoment der Zylinderschrauben von 6 Nm.

¢ Legen Sie die Flanschanlageflache vollstidndig an der Zylinderauf-
nahmeflache auf.

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

¢ Der Positionsmagnet darf nicht auf dem Messstab schleifen.

« Die Kolbenstangenbohrung (GB-N / GB-S: = @ 13 mm,
GB-J / GB-K: > @ 16 mm) hangt vom Druck und der
Kolbengeschwindigkeit ab.

¢ Halten Sie die Angaben zum Betriebsdruck ein.

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



Temposonics® GB-Serie SSI
Betriebsanleitung

4.3 Einbau Temposonics® GB-M / GB-T / GB-B (Stabsensor mit Gewindeflansch)

M12 Geratestecker (Beispiel: Mit flacher Flanschfldche)
Sensorelektronik-

gehéduse Nullzone Messlange Totzone
M12 Geratestecker 39 40 ‘ 25...3250 63,5
= L
n 14
0| ™
S 0 S
3 i |
=
m Gewindeflansch »M«:
’ M18x1,5-6g
25 4.1
SW 55
M16 Geratestecker (Beispiel: Mit Flansch mit Dichtleiste)
Sensorelektronik-
. gehduse Nullzone Messlange Totzone
M16 Geratestecker 39 40 ‘ 25...3250 63,5
2,5
14
™ 2
8 =
S S | [ +H
=
v (]
Gewindeflansch »T«:
%"-16 UNF-3A
25 0254
SW 55
Kabelausgang (Beispiel: Mit flacher Flanschfldche)
Sensorelektronik-
gehduse Nullzone Messldnge Totzone
39 40 25...3250 63,5

[

=2}
&
A N 14
cab«
; )
' ®
0 =)
’ 3 T |12
. =
Gewindeflansch »M«:
M4 (3x) L M18x1,5-6g
® 25 41
SW 55
Alle MaB3e in mm

Abb. 7: Temposonics® GB-M / GB-T



Basissensor (Beispiel: M16 Geratestecker)

LLTTZ3E 9 Der GB-B ist nur fiir den Sensoraustausch
bestimmt. Nutzen Sie den GB-B Sensor nur zusammen mit
einem Rohr des GB-M oder GB-T Sensors.

>

Alle Male in mm
Sofern nicht anders angegeben, gelten die Allgemeintoleranzen nach DIN ISO 2768-m

=
06,81

Abb. 8: Temposonics” GB-B

Einbau GB mit Gewindeflansch »M« & »T«
Der Sensorstab wird iiber den Gewindeflansch M18x1,5-6g oder
34"-16 UNF-3A fixiert.

Anzugsmoment
50 Nm

Abb. 9: Einbaubeispiel fir Gewindeflansch »M« & » T«

Einbau von Stabsensor in Hydraulikzylinder

Die Stabform wurde fiir die direkte Hubmessung innerhalb eines

Hydraulikzylinders entwickelt. Schrauben Sie den Sensor iiber den

Gewindeflansch direkt ein.

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

 Der druckfeste Sensorstab ist in der aufgebohrten Kolbenstange
installiert.

« Der Basissensor ist mit nur drei Schrauben am Sensorstab
befestigt und ldsst sich so im Servicefall leicht austauschen. Der

Hydraulikkreislauf bleibt geschlossen. Mehr Informationen finden Sie

im Kapitel ,,4.6 Austausch des Basissensors* auf Seite 13.

Die Ausrichtung des Sensorelektronikgehduses bzw. die Orientierung
des elektrischen Anschlusses der Modelle GB-M und GB-T kann nach

der Montage verdndert werden.
Mehr Informationen finden Sie im Kapitel ,,4.5 Ausrichtung des
Sensorelektronikgehduses* auf Seite 13.

Der Sensorstab mit Flansch verbleibt
im Servicefall im Zylinder

Positionsmagnet

Basissensor
Das Sensorelektronikgehduse mit
Sensorelement kann ausgetauscht werden

Abb. 10: Sensor im Zylinder

Hydraulikabdichtung
Es gibt zwei Mdglichkeiten die Flanschanlagefldche abzudichten
(Abb. 11):
1. Abdichtung (ber einen 0-Ring (z.B. 22,4 x 2,65 mm) in der
Zylinderbodennut.
2. Abdichtung iber einen 0-Ring in der Gewindeauslaufrille.
Fir Gewindeflansch (%4"-16 UNF-3A) (GB-T):
0-Ring 16,4 x 2,2 mm (Artikelnr. 560 315)
Fir Gewindeflansch (M18x1,5-6g) (GB-M):
0-Ring 15,3 x 2,2 mm (Artikelnr. 401 133)

Fiihren Sie das Einschraubloch fiir Gewindeflansch M18x1,5-6g in

Anlehnung an 1SO 6149-1 aus (Abb. 12). Siehe ISO 6149-1 fiir weitere

Informationen.

P

Abdichtung tber 0-Ring
in Gewindeauslaufrille

Abdichtung tiber 0-Ring
in Zylinderbodennut

Abb. 11: Mdglichkeiten der Abdichtung

A Temposonics Empfehlung
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¢ Beachten Sie das Anzugsmoment von 50 Nm.

* Legen Sie die Flanschanlageflache vollstindig an der Zylinderauf-
nahmeflache auf.

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

» Der Positionsmagnet darf nicht auf dem Messstab schleifen.

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

 Halten Sie die Angaben zum Betriebsdruck ein.

 Schiitzen Sie den Sensorstab konstruktiv durch geeignete
MafBnahmen vor VerschleiB.

Hinweis fiir metrischen Gewindeflansch

GB-M
M18x1,5-69 > 65

213 245 198 24 285 2 26 15°

ad ad
<~ 5 2
g/ @d, (Priifbereich)
g Ra3,2 ‘ 124,
A v ! A
J ‘ "437 Y J

o 77 Pl Ra 3,2 = :
% g YT VM
IS 0¥
47:@‘ &) T
@d,(Richtwert)
1z Gewinde (d, x P)

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

-
Flankendurchmesser

Alle MaBe in mm

Abb. 12: Hinweis fiir Gewindeflansch M18x1,5-6g in Anlehnung an DIN 1SO 6149-1

Alle MaBe in mm

Temposonics® GB-Serie SSI
Betriebsanleitung

4.4 Magnet-Montage

Typische Nutzung der Magnete

Magnet Vorteile

Ringmagnete * Rotationssymmetrisches Magnetfeld

U-Magnete » Hohentoleranzen kdnnen ausgeglichen werden

‘"

Abb. 13: Typische Nutzung von Ring- und U-Magneten

Montage von Ring- und U-Magneten

Bauen Sie den Positionsmagnet mit unmagnetischem Material fiir die

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

auf dem Messstab schleifen. Uber den Luftspalt werden Fluchtungs-

fehler ausgeglichen.

¢ Flachenpressung: Max. 40 N/mm?

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

¢ Der minimale Abstand zwischen Positionsmagnet und
magnetischem Material betrédgt 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.
Maximal zuldssigen Luftspalt nicht Giberschreiten.

Konzentrische Montage
des U-Magneten

Luftspalt \
l

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

o U-Magnet

Q Unmagnetische Mitnahme und Befestigung

Abb. 14: Montage U-Magnet, Artikelnr. 251 416-2
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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.

(AJ 0

Magnetisches
Material

Magnel/
% _
&I ]
@ Nullzone, abhéngig von der Bauform (Abb. 17)

@ Abstand zwischen Positionsmagnet und magnetischem Material
(215 mm)
© Unmagnetischer Abstandhalter (> 5 mm) — Empfehlung: 8 mm

Abb. 15: Einbau mit magnetischem Material

Sensoren mit einer Messlange = 1 Meter

Unterstiitzen Sie Sensoren mit einer Messlange von mehr als 1 Meter
mechanisch beim horizontalen Einbau. Ohne die Nutzung einer Unter-
stlitzung konnen der Sensorstab und der Magnet beschadigt werden.
Ebenso ist ein verfalschtes Messergebnis mdglich. Langere Messstabe
erfordern eine gleichmdBig Uber die Lénge verteilte mechanische Unter-
stiitzung (z.B. Artikelnr. 561 481). Verwenden Sie einen U-Magneten zur
Positionsermittlung (Abb. 16).

U-Magnet

Sensorstab

Unmagnetische
Befestigungslasche

Abb. 16: Beispiel Sensorunterstiitzung

Alle MaBBe in mm

Aktiver Messhereich

Die technischen Daten jedes Temposonics® Sensors werden bei der
Endkontrolle Gberpriift und protokolliert. Dabei wird auch der aktive
Messbereich (elektrischer Nutzweg) mit seinem Anfang und Ende
justiert (Abb. 17). Um sicherzustellen, dass der gesamte Messbereich
elektrisch nutzbar ist, muss der Positionsmagnet mechanisch wie folgt
angebaut werden:

GB-Serie mit Steckflansch mit Ring- / U-Magnet

~—Bezugskante fir Montage
~— Startposition

]

40 Messldnge 63,5

GB-Serie mit Gewindeflansch mit Ring- / U-Magnet

~—Bezugskante fiir Montage
‘% Startposition
|

40 Messlénge

63,5

Abb. 17: Aktiver Messbereich

Bei allen Sensoren sind die Bereiche links und rechts vom aktiven
Messbereich konstruktionsbedingte MaBe fiir Null- und Totzone.
Sie konnen nicht als Messstrecke benutzt, kdnnen aber (iberfahren
werden.
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4.5 Ausrichtung des Sensorelektronikgehauses

Die Ausrichtung des Sensorelektronikgehduses bzw. des elektrischen
Anschlusses der Modelle GB-M und GB-T kann nach der Montage
verandert werden. Befolgen Sie dazu die Schritte in Abb. 18.

Temposonics® GB-Serie SSI
Betriebsanleitung

4.6 Austausch des Basissensors

Der Basissensor der Modelle GB-M und GB-T ldsst sich wie in Abb. 19
dargestellt austauschen. Der Sensor kann ausgewechselt werden, ohne
den Hydraulikkreislauf zu unterbrechen.

1. Losen Sie die Schrauben.

Sie missen die Schrauben (3 Schrauben DIN 915 M4x6 A2)
nicht vollsténdig herausdrehen. Im Normalfall ist es ausreichend,
wenn Sie die Schrauben 3 x drehen.

2. Drehen Sie das Sensorelektronikgehéuse in die gewiinschte
Orientation.

3. Ziehen Sie die Schrauben fest.

Anzugsmoment: 1,6 Nm

Abb. 18: Sensorelektronikgehduse bzw. elektrischer Anschluss von GB-M / GB-T ausrichten

Sensorelektronikgehéduse

Kunststoffschlauch
mit innenliegendem
Sensorelement

1. Losen Sie die Schrauben.

Sie miissen die Schrauben

(3 Schrauben DIN 915 M4x6 A2)
nicht vollstandig herausdrehen.
Im Normalfall ist es ausreichend,
wenn Sie die Schrauben 4 x drehen.

Der GB-M und GB-T Sensor werden
mit einem 0-Ring im Inneren des
Flansches geliefert.

Positionieren Sie den 0-Ring vor dem

Einsetzen des neuen Basissensors
(GB-B) wie dargestellt . m
'

3. Setzen Sie den neuen Basissensor ein.
Schrauben Sie den Basissensor fest.

Anzugsmoment: 1,6 Nm

Abb. 19: Austausch des Basissensors (GB-B)
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4.7 Elektrischer Anschluss

Einbauort und Verkabelung haben maBgeblichen Einfluss auf die elek-
tromagnetische Vertrdglichkeit (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 — beschadigen.

» Montieren Sie die Sensoren nicht im Bereich von starken

magnetischen und elektrischen Stérfeldern.
 Sensor niemals unter Spannung anschlieBen bzw. 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 rdumlich von Leistungska-
beln getrennt und nicht in die Nahe von Motorleitungen, Frequenz-
umrichtern, Ventilleitungen, Schaltrelais u.a..

» Verwenden Sie nur Metallstecker. Legen Sie den Schirm am Ste-
ckergehduse auf.

¢ Legen Sie Schirme an beiden Kabelenden groBflachig und die Kabel-
schellen an Funktionserde auf.

* Halten Sie alle ungeschirmten Leitungen mdglichst kurz.

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

* Bei Potentialdifferenzen zwischen Erdanschluss der Maschine und
Elektronik diirfen iiber den Schirm keine Ausgleichsstréme 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 Stabsensoren
Verbinden Sie das Sensorelektronikgehduse mit der Maschinenmasse
iiber den Steck- bzw. den Gewindeflansch.

Anschlusshelegung

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

D84
Signal + Spannungsversorgung
M12 Geréatestecker Pin  Funktion
(A-codiert)
1 Takt (+)
2 Takt(-)
09 3 Daten (+)
00 (1) 4 Daten (-)
Qoo 5 Nicht belegt
Sicht auf Sensor 6 Nicht belegt
7 +24VDC (-15/+20 %)
8  DCGround (0V)

Abb. 20: Anschlussbelegung D84 (M12)

Signal + Spannungsversorgung

M16 Geratestecker Pin  Funktion
1 Daten (-)
2 Daten (+)
09 3 Takt(+)
oe 00 4 Takt(-)
0 5  +24VDC (-15/+20 %)
Sicht auf Sensor 6 DC Ground (0 V)
7 Nicht belegt

Abb. 21: Anschlussbelegung D70 (M16)

GB mit Kabelausgang (HXX/ TXX/VXX)

Signal + Spannungsversorgung

Kabel Farbe Funktion
GY  Daten (-)
PK  Daten (+)

"""" YE  Takt(+

: GN  Takt (-)

------ BN +24VDC (-15/ +20 %)

WH  DC Ground (0 V)

Abb. 22: Anschlussbelegung Kabelausgang
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4.8 Gangiges Zubehor — Weiteres Zubehor siehe Broschiire [ 551444

Temposonics® GB-Serie SSI
Betriebsanleitung

Positionsmagnete

Ringmagnet 0D33
Artikelnr. 201 542-2

Material: PA-Ferrit-GF20

Gewicht: Ca. 14 g

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

Positionsmagnet
7635

@42

716

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

Stiitzring

Stiitzring fiir Steckflansch @ 21 mm
Artikelnr. 561 439

Material: PTFE

Alle Male in mm

Ringmagnet 0D25,4
Artikelnr. 400 533

Material: PA-Ferrit

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

0-Ringe

J

0-Ring fiir Steckflansch @ 18 mm
Artikelnr. 560 853

Material: Fluoroelastomer
Durometer: 75 Shore A

Optionale Installations-Hardware

=1

g

M3-Befestigungsschraube (6x)

£3,2

‘o,
>
oy !

Befestigungslasche
Artikelnr. 561481

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

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

@17

0-Ring fiir Steckflansch @ 21 mm
Artikelnr. 561 438

Material: FKM
Durometer: 80 Shore A
Betriebstemperatur: -18...+200 °C

Magnetabstandhalter

Magnetabstandhalter
Artikelnr. 400 633

Material: Aluminium

Gewicht: Ca. 5 ¢

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

[151]

30,5 \

Ringmagnet

Artikelnr. 402 316

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

019,8

Stiitzring

Stiitzring fiir Steckflansch @ 18 mm
Artikelnr. 561 115

Material: PTFE + 60 % Bronze


http://www.mtssensor.de/fileadmin/medien/downloads/datasheets/Zubeh%C3%B6r_Industrie_Sensoren_551444_DE.pdf

Kabelsteckverbinder*

~ 60

@20
M12x1
—

M12 A-codierte Buchse (8 pol.),
gerade
Artikelnr. 370 694

Gehéuse: GD-ZnAL

Anschlussart: Schraubanschluss
Kontakteinsatz: CuZn

Kabel @: 4...9 mm

Ader: 0,75 mm?

Betriebstemperatur: -25...+90 °C
Schutzart: IP67 (fachgerecht montiert)
Anzugsmoment: 0,6 Nm

~57

38

20

M12 A-codierte Buchse (8 pol.),
gewinkelt
Artikelnr. 370 699

Gehéuse: GD-ZnAL

Anschlussart: Schraubanschluss
Kontakteinsatz: CuZn

Kabel @: 6...8 mm

Ader: 0,5 mm?

Betriebstemperatur: -25...+85 °C
Schutzart: IP67 (fachgerecht montiert)
Anzugsmoment: 0,6 Nm

M16 Buchse (7 pol.), gerade
Artikelnr. 370 624

Material: Zink vernickelt
Anschlussart: Léten
Kontakteinsatz: Versilbert
Kabelklemme: PG9

Kabel @: 6...8 mm
Betriebstemperatur: -40...+100 °C
Schutzart: IP65 / IP67 (fachgerecht
montiert)

Anzugsmoment: 0,7 Nm

~ 54
“:[ IE
| ——1 -
oo} [ — S
™ L—
2
9205

M16 Buchse (7 pol.), gewinkelt
Artikelnr. 560 779

Material: Zink vernickelt

Anschlussart: Léten

Kontakteinsatz: Versilbert

Kabel @: 6...8 mm

Ader: 0,75 mm2 (20 AWG)
Betriebstemperatur: -40...+95 °C
Schutzart: IP67 (fachgerecht montiert)
Anzugsmoment: 0,5 Nm

Kabel

—

PUR-Kabel
Artikelnr. 530 052

Material: PUR-Ummantelung; orange
Eigenschaften: Paarweise verdrillt,
geschirmt, hochflexibel

Kabel @: 6,4 mm

Querschnitt: 3 x 2 x 0,25 mm?
Biegeradius: 5 x @ (feste Verlegung)
Betriebstemperatur: -30...+80 °C

Alle MaB3e in mm

Teflon®-Kabel
Artikelnr. 530 112

Material: Teflon®-Ummantelung; schwarz
Eigenschaften: Paarweise verdrillt,
geschirmt, flexibel

Kabel @: 7,6 mm

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

4/ Beachten Sie die Montagehinweise des Herstellers

Silikon-Kabel
Artikelnr. 530 113

Material: Silikon-Ummantelung; rot
Eigenschaften: Paarweise verdrillt,
geschirmt, hochflexibel

Kabel @: 7,2 mm

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

Programmierwerkzeug

Programmier-Kit
Artikelnr. 254 590

Lieferumfang:

1 x Schnittstellenwandler,

1 x Stromversorgung

1 x Kabel (60 cm) mit M12 Buchse
(8 pol.), gerade — D-sub Buchse
(9 pin), gerade

1 x Kabel (60 cm) mit M16 Buchse
(7 pol.), gerade — D-sub Buchse
(9 pin), gerade

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

1 x USB Kabel

Software erhdltlich auf:
www.temposonics.com

Betriebsanleitungen, Software & 3D Modelle finden Sie

unter: www.temposonics.com
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5. Inbetriebnahme
5.1 Erstinbetriebnahme

Der Sensor ist werkseitig auf seine BestellgroBen eingestellt und jus-
tiert, d.h. der Magnetabstand vom Flansch wird in Auflosungsschritten
angegeben.

Beispiel: SSI Wert 4000 am Messbereichsanfang 40 mm bei 10 pm
Auflésung

LT3R Sie kannen die SSI Sensoren bei Bedarf iiber das nach-
folgend beschriebene Servicetool neu einstellen.

HINWEIS

Bei Inbetriebnahme beachten

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

. Positionieren Sie den Magneten im Messbereich des Sensors bei
der Erstinbetriebnahme sowie nach Austausch des Magneten.

. Stellen Sie sicher, dass beim Einschalten das Sensor-Regel-
system nicht unkontrolliert verfahren kann.

. Stellen Sie sicher, dass der Sensor nach dem Einschalten
betriebsbereit ist und sich im Arbeitsmodus befindet.

. Uberpriifen Sie die voreingestellten Anfangs- und Endwerte des
Messbereichs (Abb. 17) und korrigieren Sie diese gegebenenfalls
iiber die kundenseitige Steuerung oder das Servicetool, dessen
Bedienung nachfolgend ausfiihrlich beschrieben wird.

5.2 Programmierung und Konfiguration

SSI-Schnittstelle

Die Schnittstelle der Temposonics® Positionssensoren entspricht dem
SSI-Industriestandard fiir absolute Drehgeber.

Sie (ibertrdgt ein differentielles Signal im SSI Standard (RS 422),
unabhdngig von der Datenbreite des Codes (Auflésung) absolute
Messdaten im Bindr /Gray-Code (24 / 25 Bit).

Blockschalthild Sensor Steuerung
Takt (+
g ;_
S| = || 2ty 5
; E EWY S
SS5||2= =||5 £ | Optokoppler Takt (-)
= c >< & )
Sz||2NG| L e
SE—SLB—?S Daten (+)
P—— v = D =
22[l ]l > DOOOCH
Ss||22E||lg2 . Daten (-)
<5||[S s> = | Treiber
2||=s = +24 VDG
7] =% =
= £ o
ov

Abb. 23: Schematischer Anschluss

Temposonics® GB-Serie SSI
Betriebsanleitung

Sensoreingang

_ 910 7mA
o Takt (+)
100 Q
2V LED

1nF

R

100 0
. Takt (-)

910

1
N

—

Optokoppler

Abb. 24: Eingangsbeschaltung Takt (+) / Takt (-)

Der Sensor wandelt den gemessenen absoluten Positions-Istwert in
einen seriellen Bitstrom um, der synchron zum von der Steuerung
vorgegebenen Takt ibertragen wird (Abb. 25).

Taktpause min. 16 ps

O L L L
P Vs )X s X Xiss

Abb. 25: Impulsdiagramm

In diesem Kapitel wird die ,,Programmierung und Konfiguration
des GB SSI Sensors (iber Kabelverbindung behandelt.

Die ,,Programmierung und Konfiguration“ iiber Bluetooth®-
Verbindung ist im Dokument 551649 erldutert.

Servicetool

Temposonics® Positionssensoren kdnnen sehr leicht von auBen
—ohne den Sensor zu 6ffnen — (iber die Anschlussleitungen an
verdnderte Mess-aufgaben angepasst werden. Dazu steht dem
Betreiber folgendes Bediengerat aus der Zubehdrliste zur
Verfligung (siehe Seite 16).
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Temposonics® GB-Serie SSI
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Programmier-Kit, Artikelnr. 254 590

Das PC-Programmier-Gerdt ist ein Hardware-Konverter zwischen Sen-
sor und serieller PC-Schnittstelle. Mit dem Hardware-Konverter kdnnen
Sensorparameter {iber einen Computer und der Programmiersoftware
eingestellt werden. 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:

¢ Datenldnge und Datenformat

* Auflésung und Messrichtung

¢ Synchrone / asynchrone Messung

* Messwertfilter (gleitender Durchschnitt iiber 2, 4 oder 8 Messungen)

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

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

¢ PC-Programmier-Gerédt an einen USB-Port des Computers
anschlieBen.

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

USB- | <— | USB-
Konverter I ! Konverter

Federklemme

]

Abb. 26: PC-Programmier-Gerét anschlieBen (Beispiel GB-S / GB-N)
(links fiir Sensoren mit Kabelausgang, rechts fiir Sensoren mit Steckerausgang)

Sensor niemals unter Spannung anschlieBen bzw. trennen!

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

Laden Sie die aktuelle Software unter www.temposonics.com herunter.
Installieren Sie die Software .NET Framework als Administrator.
Kopieren Sie das Programm GBS_SSI_Serial_Configurator.exe auf
Ihren Computer und starten es.

Systemvoraussetzungen:
* Microsoft Betriebssystem Windows 7
* Microsoft .NET Framework ab Version 4.5.1 oder héher

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

Nach dem Start des Programms GBS SSI Serial Configurator baut die
Software (iber den zuletzt gewahlten COM-Port eine Verbindung auf
und die Bedienoberflache (Abb. 29) 6ffnet sich. Sofern der COM-Port
nicht verflgbar ist, erscheint eine Fehlermeldung (Abb. 27).

COM Part: COM47 unavailable! | & |

Could not open COM Port: COM4T
Muost likely it is already in use, has been removed, or is unavailable.

oK |

W

Abb. 27: Fehlermeldung COM-Port nicht verfiigbar

Wahlen Sie den korrekten COM-Port aus der Liste aus (Beispiel siehe
Abb. 28). Der Sensor startet daraufhin selbststdndig neu und die
Bedienoberflache Gffnet sich (Abb. 29).

-
{5 GBS SSI Serial Configurator

Abb. 28: COM-Port wéhlen
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GB SSI Software Bedienoberfliche

r
[ (GBS 51 Serial Configurator|

(7 W
L6/

l— File Report

0
i

FIRMWARE: 625137001

SERIAL NUMBER: 14260645 Format Data Length Resolution

278282 cmfs
16815
300000 um
Enable

Direction

COM Port open. Version: 10,

Abb. 29: Bedienoberfldche GB Serial Configurator

@ Sensor Information zeigt die unverénderlichen Sensorparameter,
die beim Anschluss des Sensors automatisch eingelesen wurden.

@ Unter Device Settings konnen die konfigurierbaren Parameter
(SSI Settings, Error Settings) des Sensors angepasst werden.

© Measurement zeigt die aktuelle Position des Magneten.

@ Der Save-Button speichert vorgenommene Anderungen an Para-
metern des Sensors. Nach dem Speichervorgang startet die
Software neu. Erst dann sind die Anderungen wirksam und die
Funktion Measurement @ ist wieder verfiigbar.

@ Der Button Disconnect trennt die Verbindung zum COM-Port und
beendet die Software.

0 Uber Report wird ein Bericht iiber die Sensordaten erstellt.

(7] Unter File konnen die folgenden Einstellungen vorgenommen
werden (siehe auch Abb. 29):

1.0pen: Upload von Gerateeinstellungen per XML-Datei auf den
Sensor. Save-Button @ anklicken, um den Upload zu bestitigen

2.Save as: Speichert die aktuellen Geréteeinstellungen als
XML-Datei

3. Restore Factory Settings: Stellt die Werkseinstellungen des
Sensors wieder her und speichert diese

4.Close: Beendet die Software ohne Parameter zu speichern

Temposonics® GB-Serie SSI
Betriebsanleitung

Device Settings
Folgende Parameter kdnnen modifiziert werden:

SSI Settings (Abb. 29)
Format: Binary / Gray

Data Length: 24 hits / 25 hits

Resolution: 5um/10 pm /20 pm /50 pm /100 pm

Mode: Asynchron:

Im asynchronen Modus startet der Sensor
unabhéngig von der Steuerung die Messung und
stellt die gemessene Position bereit.

Synchron:

Im synchronen Modus findet eine Anpassung der
Positionsmessung sowie der Positionsausgabe des
Temposonics® SSI Sensors an den Abfragezyklus
der Steuerung statt.

Forward:

Aufsteigende Positionswerte vom
Sensorelektronikgehduse bis zum Stabende
Reverse:

Aufsteigende Positionswerte vom Stabende bis
zum Sensorelektronikgehduse

No Filter / Filter Grad 2 / Filter Grad 4 / Filter Grad 8:
Gleitender Durchschnitt mit 2, 4 oder 8 Messungen
zur Rauschunterdriickung

Direction:

Filter:

Error Settings (Abb. 30)
Error Counter: 1

Error Value: 0

Uber die Einstellungen Error Counter und Error Value legen Sie fest,
wie hdufig ein Fehler auftreten muss (Error Counter), damit ein zuvor
definierter Fehlerwert (Error Value) ausgegeben wird.

Fiir die Funktion Error Counter ist standardméagig der Wert ,,1“ und fiir
Error Value der Wert ,,0“ definiert. Das bedeutet, dass jeder Fehler mit
einem Fehlerwert von ,,0“ ausgegeben wird. Beide Werte sind verdnder-
bar.

'ﬁ GBS S3I Serial Configurator ==
File Report
MTS
Temposonics®
Magnetostrictive linear Position Sensors SENSORS

I Device Settings l Measurement

' Error Settings |

Sensor Information

Error Data

COM Port open. www.missensors.com Version: 1.0

Abb. 30: Error Settings
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Measurement ‘6. Wattung, Instandhaltung, Fehlerbehebung

Nach Klicken des Start Read-Buttons wird der aktuelle Positionswert
des Magneten angezeigt. Mit dem Stop Read-Button beenden Sie die 6.1 Fehlerzustédnde
Messung (Abb. 31). Die Schaltfliche View 6ffnet eine graphische Dar-

stellung des Positionswerts (Abb. 32). Fehlerzustand Status

— - - Magnet nicht erkannt Voreingestellter Fehlerwert
WIE GBS SSI Serial Configurator L= ]
o — (Error Value): 0
Angepasster Fehlerwert
—
- MTS (Error Value): 0...16777215
Temposonlcs [ (siehe Abb. 30)
Magnetostrictive linear Position Sensors SENSORS
Falsche Magnetanzahl Voreingestellter Fehlerwert

Sensor Information Device Settings I Measurement '

(Error Value): 0
Angepasster Fehlerwert
(Error Value): 0...16777215
(siehe Abb. 30)

Position: Line Chart

6.2 Wartung

COM Port open. wiw.missensors.com Version: L0. Dieser Sensor ist wartungsfrei.

Abb. 31: Anzeige der aktuellen Magnetposition

6.3 Reparatur

il GBS 551 Serial Oonﬁgummrl

Position = 212.8 | Reparaturen am Sensor diirfen nur von Temposonics oder einer
ausdriicklich ermichtigten Stelle durchgefiihrt werden.

6.4 Ersatzteilliste

Fiir diesen Sensor sind keine Ersatzteile erhaltlich.

—_
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6.5 Transport und Lagerung

@
=)
1

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

T T T
200 250 300

Das Produkt enthélt elektronische Bauteile und muss fachgerecht
entsprechend den lokalen Vorschriften entsorgt werden.
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8. Technische Daten

Temposonics® GB-Serie SSI
Betriebsanleitung

8.1 Technische Daten GB-S / GB-N / GB-J / GB-K

Ausgang

Schnittstelle
Datenformat
Programmierung
MessgroBe
Messwerte
Aufldsung

ZyKluszeit

Linearitat®
Messwiederholgenauigkeit
Betriebshedingungen
Betriebstemperatur
Schutzart

Schockpriifung
Vibrationspriifung
EMV-Priifung

Betriebsdruck
Magnetverfahrgeschwindigkeit
Design / Material
Sensorelektronikgehduse 8 mit Flansch

Sensorstab

Messldnge
Mechanische Montage
Einbaulage
Montagehinweise
Elektrischer Anschluss
Anschlussart
Betriebsspannung
Restwelligkeit
Stromaufnahme
Spannungsfestigkeit
Verpolungsschutz
Uberspannungsschutz

5/ Mit Positionsmagnet # 251 416-2

SSI (Synchron serielles Interface) — Differenztreiber nach SSI Standard
Bindr, Gray

Programmierung der Setzpunkte iiber optionales Zubehor

Position

5 pm Minimum

Bis 3,7 kHz abhéngig von der Messldnge

< 20,02 % ES. (Minimum 60 pum) typisch
< 0,005 % F.S. (Minimum +20 pym) typisch

-40...+90 °C, Option: -40...+100 °C

IP67 (bei fachgerecht montierten Gerétesteckern)
IP68 (bei Kabelausgang)

100 g (Einzelschock) IEC-Standard 60068-2-27
159/ 10...2000 Hz IEC-Standard 60068-2-6 (ausgenommen Resonanzstellen)

Elektromagnetische Stéraussendung geméaB EN 61000-6-4
Elektromagnetische Storfestigkeit gemas EN 61000-6-2
Der Sensor entspricht den EU-Richtlinien und ist C € gekennzeichnet

350 bar, 700 bar Spitzendruck (bei 10 x 1 min), GB-J: 800 bar
Beliebig

GB-J / GB-K/ GB-S: Edelstahl 1.4305 (AISI 303)

GB-N: Edelstahl 1.4404 (AISI 316L)

GB-J: Edelstahl 1.4301 (AISI 304)

GB-K/ GB-S: Edelstahl 1.4306; 1.4307 (AISI 304L)
GB-N: Edelstahl 1.4404 (AISI 316L)
25...3250 mm

Beliebig

Beachten Sie hierzu die technischen Zeichnungen auf Seite 7

M12 A-codierter Geratestecker (8 pol.); M16 Gerdtestecker (7 pol.); Kabelausgang
+24 VDG (-15/+20 %)

<0,28V,,

90 mA typisch

500 VDC (0 V gegen Gehduse)

Bis -30 VDC

Bis 36 VDC

6/ Bei der Option [H| (-40...+100 °C) wird ein Deckel aus Aluminium eingesetzt
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8.2 Technische Daten GB-M / GB-T

Ausgang

Schnittstelle
Datenformat
Programmierung
MessgroBe
Messwerte
Auflésung

Zykluszeit

Linearitat”
Messwiederholgenauigkeit
Betriebsbedingungen
Betriebstemperatur
Schutzart

Schockpriifung
Vibrationspriifung
EMV-Priifung

Betriebsdruck
Magnetverfahrgeschwindigkeit
Design / Material
Sensorelektronikgehéduse & mit Flansch
Sensorstab

Messldnge

Mechanische Montage
Einbaulage

Montagehinweise

Elektrischer Anschluss
Anschlussart
Betriebsspannung
Restwelligkeit

Stromaufnahme
Spannungsfestigkeit
Verpolungsschutz
Uberspannungsschutz

7/ Mit Positionsmagnet # 251 416-2

SSI (Synchron Serielles Interface) — Differenztreiber nach SSI Standard
Bindr, Gray

Programmierung der Setzpunkte iiber optionales Zubehor

Position

5 ym Minimum

Bis 3,7 kHz abhéngig von der Messlange

< 0,02 % ES. (Minimum +60 pum) typisch
< 0,005 % F.S. (Minimum +20 pm) typisch

-40...+90 °C, Option: -40...+100 °C

IP67 (bei fachgerecht montierten Gerétesteckern)
IP68 (bei Kabelausgang)

100 g (Einzelschock) IEC-Standard 60068-2-27
15 ¢/ 10...2000 Hz IEC-Standard 60068-2-6 (ausgenommen Resonanzstellen)

Elektromagnetische Stdraussendung geméaB EN 61000-6-4
Elektromagnetische Storfestigkeit gemas EN 61000-6-2
Der Sensor entspricht den EU-Richtlinien und ist C € gekennzeichnet

350 bar, 700 bar Spitze (bei 10 x 1 min)
Beliebig

Edelstahl 1.4305 (AISI 303)
Edelstahl 1.4306 / 1.4307 (AISI 304L)
25...3250 mm

Beliebig
Beachten Sie hierzu die technischen Zeichnungen auf Seite 9

M12 A-codierter Geratestecker (8 pol.); M16 Geratestecker (7 pol.); Kabelausgang

+24 VDC (-15/+20 %)
<028V,

90 mA typisch

500 VDC (0 V gegen Gehduse)
Bis -30 VDC

Bis 36 VDC

8/ Bei der Option|H| ( -40...+100 °C) wird ein Deckel aus Aluminium eingesetzt
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9. Anhang

Unbedenklichkeitserklarung

Sehr geehrter Kunde,

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

Temposonics Auftragsnummer: Sensortyp(en):

Seriennummer(n): Sensorldnge(n):

Der Sensor war in Beriihrung mit folgenden Materialien:

Keine chemischen Kurzformeln angeben. Bei vermutetem Eintritt von Stoffen in den Sensor ist Riicksprache
Sicherheitsdatenblatter der Stoffe sind ggf. bitte beizufiigen. mit Temposonics zu halten, um das Vorgehen vor dem Versenden zu
besprechen.

Kurze Fehlerbeschreibung:

Angaben zur Firma Ansprechpartner
Firma: Name:
Anschrift: Tel.:

E-Mail:

Das Messgerat ist gereinigt und neutralisiert. Der Umgang mit dem Gerét ist gesundheitlich unbedenklich.
Eine Gefdhrdung 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 58513 Fax. 02351/56 49 1
Lidenscheid Deutschland info.de@temposonics.com

www.temposonics.com
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USA
Temposonics, LLC
Americas & 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 2124151000/2415 1001
E-Mail: info.cn@temposonics.com

JAPAN

Zweigstelle

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

%€} Temposonics

AN AMPHENOL COMPANY

Dokumentennummer:
551631 Revision C (DE) 07/2018

c € ISO 9001
CERTIFIED

1SO 9001

CERTIFIED
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