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Diese technische Dokumentation informiert (iber Installation, Inbetriebnahme, Software und Parametrierung von TEMPOSONICS Sensoren durch
Fachpersonal* oder eingewiesene Servicetechniker, die mit ihrer Projektierung und ihrem Umgang vertraut sind.

Lesen Sie vor der Inbetriebnahme der Sensoren diese Dokumentation sorgfiltig durch und beachten Sie folgende Sicherheitshinweise !

1. Sicherheits- und Betriebshinweise

BestimmungsgemaRer Gebrauch

TEMPOSONICS Sensoren werden nach anerkannten sicherheitstechnischen Regeln der Elektrotechnik gebaut und entsprechen dem Stand der
Technik. Sie erfillen die EG-Richtlinie 89/336/EWG (91/386/EWG; 93/44/EWG) und die EMV-Normen fir Stéraussendung EN 50081-1 und fir
Stérfestigkeit EN 50082-2.

Trotzdem kénnen bei ihrem Einsatz Gefahren fiir Benutzer oder Dritte bzw. Schiden am Sensor oder an anderen Sachen entstehen.

Die Sensoren sind ausschlieBlich fiir MeRaufgaben in Industrie, im gewerblichen Bereich und im Labor bestimmt. Sie gelten als Zubehérteil einer Anlage
und miissen an eine geeignete Auswerteelektronik, wie z.B. eine SPS, IPC, Anzeige oder andere elektronische Kontrolleinheit angeschlossen werden.
Die Sensoren durfen nur fir die in der technischen Beschreibung vorgesehenen Einsatzfalle und nur in Verbindung mit den von MTS empfohlenen bzw.
zugelassenen Fremdgeraten und Komponenten verwendet werden. Der einwandfreie und sichere Betrieb der Sensoren setzt sachgeméRen Transport,
sachgerechte Lagerung, Montage, Inbetriebnahme sowie sorgféltige Bedienung voraus.

Die Sensoren sind nur in einem sicherheitstechnisch einwandfreien Zustand zu benutzen. Um diesen Zustand zu erhalten und einen gefahrlosen Betrieb
sicherzustellen, diirfen Einbau-, Anschluss- und Servicearbeiten nur von Fachpersonal* durchgefiihrt werden.

Gefahrenhinweise
Gefahrenhinweise in der Anleitung dienen sowohl der Sicherheit von Personen als auch der Sicherheit vor Beschadigung der Sensoren oder
angeschlossener Gerate.

Installation und Betrieb

Wenn durch Ausfall oder Fehlfunktion der Sensoren Personen gefahrdet sind oder die Beschadigung von Betriebseinrichtungen mdglich ist, so muss
dies durch zusatzliche Sicherheitsmainahmen wie Plausibilititskontrollen, Endschalter, NOT-AUS-Systeme, Schutzvorrichtungen etc. verhindert
werden. Bei Stérungen ist der Sensor auler Betrieb zu setzen und gegen unbefugtes Benutzen zu sichern.

Zum Erhalt seiner Funktionsfahigkeit sind nachfolgende Punkte unbedingt zu beachten:

 Den Sensor vor mechanischen Beschadigungen bei Einbau und Betrieb schiitzen.

¢ Den Sensor nicht 6ffnen und auseinander nehmen.

¢ Den Sensor sorgfaltig hinsichtlich Polung der Verbindungen, der Betriebsspannung und der Form und Zeitdauer der Steuerimpulse anschlieen.

 Nur zugelassene Spannungsversorgungen benutzen.

o Die in der Produktdokumentation angegebenen und zulassigen Grenzwerte der Sensoren fiir die Betriebsspannung, die Umgebungsbedingungen usw.
unbedingt einhalten und sicherstellen.

* RegelméRige Funktionsiberpriifung des Wegsensors vornehmen und dokumentieren.

¢ Vor dem Einschalten der Anlage gewahrleisten, dass niemand durch anlaufende Maschinen gefahrdet wird.

Reparaturen
Notwendige Reparaturen am Sensor durfen nur von MTS oder einer davon ausdriicklich erméchtigten Stelle durchgefiihrt werden.

Gewiahrleistung

MTS gewéhrleistet fir die Sensoren und das mitgelieferte Zubehdr bei Materialfehlern und Fehlern trotz bestimmungsgemaRem Gebrauch eine
Gewahrleistungsfrist von 12 Monaten ab Zugang der Ware.

Die Verpflichtung von MTS ist begrenzt auf die Reparatur oder den Austausch fir jedes defekte Teil des Gerétes. Eine Gewéhrleistung kann nicht fiir
Méngel (ibernommen werden, die auf unsachgemaRe Nutzung oder eine iberdurchschnittliche Beanspruchung der Ware zuriickzufiihren sind, sowie fiir
VerschleiBteile.

Unter keinen Umsténden haftet MTS fir Folgen oder Nebenwirkungen bei einem VerstoR gegen die Gewéhrleistungsbestimmungen*, unabhangig
davon ob diese zugesagt oder erwartet worden sind, auch dann nicht, wenn ein Fehler oder eine Nachléssigkeit des Unternehmens vorliegt. MTS gibt
hierzu ausdriicklich keine weiteren Gewahrleistungsanspriiche. Weder Reprasentanten, Vertreter, Handler oder Mitarbeiter des

Unternehmens haben die Befugnis die Gewahrleistungsanspriiche zu erhéhen oder abzuéndern.

* Fachpersonal sind Personen, die

- bez(iglich der Projektierung mit den Sicherheitskonzepten der Automatisierungstechnik vertraut sind

- auf dem Gebiet der EMV fachkundig sind

- eine flir Inbetriebnahmen und Serviceeinsatz notwendige Ausbildung erhalten haben

- sich mit der Bedienung des Gerates vertraut gemacht haben und die fiir den einwandfreien Betrieb notwendigen Angaben in der
Produktdokumentation kennen.

** sieche MTS Verkaufs- und Lieferbedingungen, z.B. unter www.mtssensor.de
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2. Geratebeschreibung

TEMPOSONICS sind lineare Sensoren zum Erfassen und Umformen der MessgroRen L&nge und Geschwindigkeit (Option) mit einem breitem
Anwendungsspektrum im Anlagen- und Maschinenbau. lhre hochgenaue magnetostriktive Technologie vereint eine langlebige, berlihrungslose
Messung mit allen Vorteilen von Absolutwertsensoren.

Hersteller: MTS Sensor Technologie, Auf dem Schiiffel 9, D-58513 Lidenscheid
Produktbezeichnung: Wegsensor TEMPOSONICS, R-Serie mit den Baureihen

- Temposonics-RP (Profilgehduse)

- Temposonics-RH (Stabgehause)

Ausgang: EtherCAT ( E 101 fiir 1-5 Magnetmessung )
EtherCAT ( E 102 fiir 1-20 Magnetmessung )

MeRlangen: Profil 25..5000 mm, Stab 25...7600 mm

Gilltigkeit: Ab Modelljahr 2009

Typenschild

Das Typenschild des Sensors enthalt die Informationen, die Sie bei einem Gespréach mit dem technischen Service und bei Ersatzbestellungen
bendtigen. Es befindet sich auf dem Elektronikkopf des Gerates. Sie finden dort:

FormfaktorT MeRlange (z.B. 850 mm)

Baureihej | FAnscthssvarlante

Artikelnummer ——RP-M-0850M-D56-E101 —— Ausgangsversion
Anzahl der Positionsmagnete 703

Fertigungs-Nr. ——FNr. 0913 0376
T T

JahrJ L Woche Beispiel EtherCAT Sensor

2.1 Sensoraufbau

Die Sensoren sind in Mechanik und Elektronik anwenderfreundlich modular aufgebaut:

 Das Sensorgehause in Profil- oder Stabform schiitzt das Sensorelement in dem das Nutzsignal entsteht.

o Der Sensorkopf enthélt die komplette elektronische Schnittstelle mit aktiver Signalaufbereitung. Eine doppelte Kapselung sorgt hier fiir hohe
Betriebssicherheit und optimalen EMV-Schutz.

o Der externe Positionsgeber, ein Permanentmagnet ohne eigene Energiezufuhr fahrt mechanisch entkoppelt tber den Sensor.

Das Ldsen von zwei Schrauben genligt, um Zugang zum Sensorkopf mit der Auswerteelektronik zu bekommen. Service und Austausch werden dadurch
sehr einfach und kostengUnstig.

2.2 Funktionsprinzip

Neben ihrer kompakten Bauform zeichnen sich die TEMPOSONICS Sensoren im laufenden Betrieb vor allem durch ihr verschleiRfreies Messverfahren
aus, das eine Wartung (iberfliissig macht.

Profil Stab

_
/ = '.'.::fiff—r/'"

/ =
\ ositionsmagnet L 1

N == Sensorelement f Sensorelement
Signalumformer Signalumformer

Positionsmagnet

Basis der TEMPOSONICS Sensoren ist das von MTS entwickelte magnetostriktive Messverfahren. Das kombiniert verschiedene magneto-mechanische
Effekte und nutzt die Laufzeit einer Kérperultraschallwelle im stabformigen Sensorelement zur physikalisch hoch genauen Messwerterfassung, die im
Sensor direkt in marktiibliche analoge oder digitale Normausgange umgewandelt wird.

Das beriihrungslose Wirkprinzip - ein bewegter Permanentmagnet markiert mit seinem Magnetfeld von aufien den Messpunkt - garantiert eine lange
Lebensdauer, ohne Verschleilt der Messelemente und ohne Nachkalibrierung.

Der absolute Weg-Istwert steht beim Einschalten, nach einem Produktwechsel oder nach Betriebsstdrungen standig zur Verfiigung, ohne Verzdgerung
und Referenzpunktanfahrt.
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2.3 Sensorschnittstelle

EtherCAT (Ethernet Control Automation Technology) ist ein Ethernet-basiertes offenes Feldbussystem, das sich durch hohe Dateniibertragungs-
geschwindigkeit und hohe Echtzeitfahigkeit auszeichnet. Entwickelt von der Fa. Beckhoff, wird es heute von der internationalen EtherCAT Technology
Group unterstlitzt. Weitere Informationen siehe unter www.ethercat.org.

Der Temposonics Sensor, nach [EC61158 geprift, erfiillt alle Anforderungen des EtherCAT Bus und kann als Slave direkt an den Bus angeschlossen
werden. Er wird (iber eine Programmiersoftware in den Bus eingebunden und parametriert. Aktiviert die Steuerung fiir den Sensor den Modus
distributed-clock, wird der Messzyklus des Sensors durch die Steuerung synchronisiert. Diese Betriebsart wird nur bis zu einer Anzahl von 5 Magneten
untersttitzt.

Leistungsmerkmale des Temposonics EtherCAT Sensors sind:

o Ausgangssignal: Wegmessung; Geschwindigkeitsmessung; Statusmeldung; Fehlermeldungen (z.B. des Magneten).

o Anwahlbare Parameter: Messrichtung (vor- / riickwarts); Auflésung.

Bestellabhéngig gibt es den Sensor in verschiedenen Ausgangsvarianten:

e Ausgang E101: 1 -5 Magnetmessung (Positions- und Geschwindigkeitsmessung von bis zu 5 Magneten gleichzeitig)

Aktiver Messbereich

( Messléange )
min. 75 mm

Di | I |
M1 M3 M5
.. E101 M2 M

1-5 Magnet-Messung

Weg / Geschwindigkeit

e Ausgang E102: 1 - 20 Magnetmessung (Positions- und Geschwindigkeitsmessung von bis zu 20 Magneten gleichzeitig)

Aktiver Messbereich

) ( Messlédnge )
min. 75 mm

ﬂi | I |
M1 M2 M3 M19 M20
.. E102

1-20 Magnet-Messung >

Weg / Geschwindigkeit

@

Uber EtherCAT konnen verschiedene Protokolle tibertragen werden. Im Temposonics Sensor ist das CoE-Protokoll (CANopen over EtherCAT) mit dem
DS406 Profil implementiert.


http://www.ethercat.org/
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3. Mechanischer Einbau

A Sensor nicht in den Bereich starker magnetischer und elektrischer Stérfelder einbauen !
Sensor genau axial parallel ausreichten, damit Positionsmagnet und Gehéuse nicht beschédigt werden !

Einbaulage
Die Gebrauchslage des Sensors ist beliebig. In der Regel wird er auf einer geraden Maschinenflache fest angebaut, wahrend der Positionsgeber
am bewegten Maschinenteil befestigt wird.

Aktiver Messbereich

Null- und Endlage des Messbereichs sind werkseitig eingestellt. Links und rechts davon sind konstruktionsbedingt zum Teil inaktive Zonen. Sie kénnen
problemlos Uberfahren, sollten aber nicht zum Messen benutzt werden. Daher den Anbau so wéhlen, dal® der Nutzbereich innerhalb der Messlénge des
Sensors liegt.

M=y

Aktiver Messbereich

28 Messléange 66
q |
Aktiver Messbereich 63.5
51 Messléange 66*

*>5000 mm Messlange

Mechanischer Nullpunkt
Um sicherzustellen, dass der gesamte MeRbereich elektrisch nutzbar ist, miissen die Positionsgeber mechanisch wie folgt eingestellt werden.

4-Bezugskante fur Montage

12 mm Messanfang

K=

Profil mit |
Magnetschlitten

4-Bezugskante fur Montage

28 mm Messanfang

L
Profil mit Lj_f
U-Magnet

Bezugskante fiir Montage
51 mm Messanfang

Stab
mit Ringmagnet
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3.1 Temposonics-RP, Messldnge 25...5000 mm

Der Profilsensor kann vom Nutzer bedarfsgerecht angebaut und mit verschiedenen Positionsgebern betrieben werden:
o Profilgefiihrte Magnetschlitten werden tber eine Kugelkupplung zur Aufnahme von axialen Kraften mit dem bewegten Maschinenteil verbunden.
o Frei laufende Magnete fahren im definierten Luftspalt zum Ausgleich von Fluchtungsfehlern friktionslos (iber das Profil (Abb. unten).

Profil mit Sensorelement

Positionsgeber (Magnetschlitten, U-Magnet)

Verschiebbare Halteklammern fiir M5 x 20 Schrauben (DIN 6912).
Ab 1250 mm MeRlénge sollte der Abstand zwischen den Klammern
ca. 500 mm betragen.

Anziehmoment max. 5 Nm

— Sensorkopf mit Elektronik

L Stecker oder Kabelausgang

— Flachstecker fur Maschinenmasse:

Das eloxierte Profilgehduse hat keine Masseverbindung tber die Halteklammern zur Maschine
und mufR3 daher unbedingt Uber den Flachstecker am Sensorkopf geerdet werden.

Profil

Das Profil vorn und hinten mit Halteklammern versehen und
mit den Zylinderschrauben auf der Maschinenflache befestigen.
Bei langen Sensoren die Klammern, die langenabhangig mit- max. 5 Nm M5
geliefert werden, gleichmafig auf dem Profil verteilen. +H =
Alternativ: (O~_4> Z71m) >5mm
Bei beengten Einbauverhéltnissen kann das Profil iiber die

T-Nut im Boden mit Zapfenmutter oder Nutenstein angebaut T 50 T Detail:
werden. Montage uber T-Nut

A Anziehmomente unbedingt beachten!

U-Magnet

Dieser Positionsgeber ist abhebbar und kann fiir Profil- oder

Stabsensoren verwendet werden. Fiir die Mitnahme und die

Befestigung unbedingt antimagnetisches Material wahlen. M4

I Luftspalt 3 mm (£1)

2)

Anmerkung

Der Magnet darf nicht auf dem Profil schleifen. Uber den
Luftspalt kénnen eventuelle Fluchtungsfehler ausgeglichen
werden.

Montagehinweise zu Flachenpressung, Anziehmomente usw.
siehe Einbau des Stabsensors Temposonics-RH.
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3.2 Temposonics-RH, Messlange 25...7600 mm

Der Stabsensor wird extern bei wenig Bauraum oder zur direkten Hubmessung in der Kolbenstange eines Fluidzylinders eingesetzt. Die Messung erfolgt

friktionslos tiber Ring- oder U-Magnete.

Sensorkopf mit Elektronik

Stecker oder Kabelausgang

Mutter Schlisselweite (SW) 27 (28)

Schraubflansch M18 x 1,5 (3/4"-16 UNF-3A) / (RH-J: Schraubflansch M22 x 1,5)
Nur Uber Sechskant SW 46 (44,5) schrauben

Druckfester Stab (@10 mm) mit Sensorelement

Positionsgeber (Ring 0. U-Magnet) unbedingt konzentrisch montieren
» Magnetflachenpressung: max. 40 N/mm?

» Anziehmoment M4 Schrauben: max. 1 Nm

« Bitte Unterlegscheiben verwenden.

Stab

Den Sensor (iber das Flanschgewinde einschrauben oder mit
der Mutter befestigen. Die Sensoraufnahme sollte dabei
amagnetisch sein. Die Einbaumafie (Abb. unten) sind unbedingt

einzuhalten.

Zum Einschrauben nur den Sechskantflansch SW 46 unter
dem Sensorkopf benutzen, dabei Anziehmoment beachten!

GroRe Messlangen

Stébe ab 1 Meter Messlange miissen bei horizontalem Einbau
mechanisch gleichmaRig tiber die Ladnge und am Stabende
unterstitzt werden. Zum Messen U-Magnete verwenden.

Positionsmagnete

Die Positiongeber (U- oder Ringmagnet) mit amagnetischem
Material fir Mitnahme, Schrauben, Distanzstiicke usw. mit
Abstand konzentrisch um den Stab montieren.

1. Amagnetische Sensoraufnahme

Anzugsmoment:
min. RH-D/-M/-R/-S /-V: 50 Nm
30 mm RH-J: 125 Nm

2. Magnetische Sensoraufnahme

Anzugsmoment:
RH-D/-M/-R/-S/-V: 50 Nm
RH-J: 125 Nm

Magnet
Amagnetischer
Abstandshalter

>5mm 4 |
27 72

Beispiel Amagnetische
Stababstiitzung Befestigungslasche
Magnet M4 Schrauben

SW 46
(SW44,5)

53 (51)
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3.3 Hubmessung im Hydrozylinder

Fir eine Zylinderhubmessung wird der Stabsensor koaxial direkt in die aufgebohrte Kolberstange eingebaut und der Ringmagnet so auf dem Kolben-
boden montiert, dal er kontaktfrei (iber den Sensorstab fahren kann (s. Abb. oben). Der Magnet markiert von aufen durch die Stabwand hindurch den
MeRpunkt, unabhangig von der verwendeten Hydraulikfliissigkeit.

 Die Bohrung in der Kolbenstange ist abhéngig von Druck und Kolbengeschwindigkeit (mind. @ 13 mm / RH-J: @ 16 mm).
o Der Zylinderhersteller verantwortet die Hydraulikabdichtung.

e Die Flanschanlageflache muR vollstandig an der Zylinderaufnahmeflache aufliegen.

e Der Positionsmagnet darf nicht auf dem Stab schleifen.

o Der Spitzendruck darf nicht Giberschritten werden.

o Der Sensorstab muss konstruktiv vor Verschleill geschiitzt werden.

Hydraulikdichtung
Empfohlene Dichtung: O-Ring (z.B. 22,4 x 2,65) in einer Nut der Flanschanlageflache.

1
E
Anzugsmoment: 1
% RH-D/-H/-M/-R/-S/-T/-U/-V: 50 Nm L
RH-J: 125 Nm e

Hydraulikdichtung
s. Abbildung

U K|

Option: O-Ring 15,3 x 2,2 in der Gewindeauslaufrille. Kontur der Einschraubbohrung
nach ISO 6149-1 ausfiihren.

Anzugsmoment:
RH-D/-H/-M/-R/-S/-T/-U/-V: 50 Nm E

RH-J: 125 Nm

U ISO 6149-1 =

Service
Durch ihren modularen Aufbau lassen sich die Sensoren leicht austauschen. Der Service wird einfach und kostenglinstig.

(1) Das Sensordruckgeh&use (Stab mit Flansch) bleibt im Zylinder eingeschraubt.
(2) Nur die Sensor-Basiseinheit (Elektronik mit Sensorelement) wird im Servicefall (iber die zwei M4 Schrauben ausgetauscht.
So kann der Hydraulikkreislauf geschlossen bleiben.

2 Stck. M4 Schrauben, 2.5 mm Innensechskant
max. 1,3 Nm Anziehmoment

A Schrauben unbedingt nach Wiedereinbau mit I6sbarem Sicherungskleber, z.B. mit Loctite 243 sichern.
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3.4 Handhabung der Zylinder nach Sensoreinbau
1) Lackieren

Oft werden die Zylinder erst mit den bereits eingebauten Sensoren lackiert. Bei einer Trocken- und Nasslackierung wird die Farbe meist (iber eine
elektrostatische Aufladung aufgebracht. Dabei wird mit sehr hohen Spannungen bis zu 100 kV gearbeitet, die die Sensorelektronik beschadigen oder
vorschadigen kénnen. Deshalb sind folgende MalRnahmen beim elektrostatischen Lackieren zu berlicksichtigen:

« Die Adern der Sensoranschlussleitungen miissen untereinander verbunden sein, d.h. mittels einer Klemme oder durch Verdrillen kurzgeschlossen
werden.

o Bei einem Steckerausgang des Sensors am Zylinder kénnen (iber einen Gegensteckers die Steckkontakte des Sensors kurzgeschlossen werden.

o Kurzgeschlossene Adern/Steckerkontakte missen niederohmig mit dem Zylindergehduse sowie dem Massepotenzial der Lackieranlage verbunden
werden. Dementsprechend sollten die Zylinder am Zylinderfufl im Lackiergestell aufgeh@ngt werden und nicht an der Kolbenstange.
Der Grund hierfiir ist, dass durch die verbauten Dicht- und Gleitringe eine elektrische Isolation zwischen Kolbenstange und Zylinder/Sensorgehduse
entstehen kann und somit eine niederohmige Verbindung zwischen der Lackieranlagen-Masse und dem Sensorgehause nicht gewahrleistet ist (Abb.).

 Die Aufhangungspunkte an der Lackieranlage sowie alle Verbindungen, die dem KurzschlieRen der Anschlussadern und dem Verbinden mit der
Lackieranlagen-Masse dienen, sind regelmaRig von Lack und anderen Riickstdnden zu reinigen, um eine niederohmige Verbindung zu gewéhrleisten.
Die elektrische Leitfahigkeit dieser Kontaktstellen sollte regelmaRig tiberpriift werden (z.B. Ohmmeter oder Duchgangspriifer).

|
@)

?

Aufhéngung: Zylinderfu® Aufhéngung: Kolbenstange

O==0,

[ ]
e

AC 0 —

1

P 1

A A = Abschirmung am Steckeranschluf

B = Aufhédngung fiir den Zylinder

|||—

Verbindung der Punkte A und B zur Erde/
Maschinenmasse regelmafig mit einem
Durchgangspriifer iiberprtifen.

10
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2) SchweiRen

Oftmals sind Schweilarbeiten im Zylinderbereich durchzufiihren. Wird dabei die Massezange zu nah oder gar am Zylinder befestigt, kdnnen Schweil-
strdme (iber den Zylinder auf den Sensor gelangen. Dies kann zu Beschadigungen von elektronischen Bauteilen im Sensor fiihren.

Zylinder bestehen meist aus zwei Baugruppen: Dem Teil mit dem Zylinderrohr und dem Kolben mit Kolbenstange. Diese Bauteile sind durch Dichtungen,
Lager und Gleitschienen elektrisch voneinander isoliert, so dass normalerweise kein Stromfluss mdglich ist. Jedoch kann es bei langen Sensoren
vorkommen, dass sich das Sensorrohr aufgrund seines Eigengewichtes biegt und die Wandung der Kolbenstangenbohrung bertihrt. In diesem Fall
kommt es zu einer elektrischen Verbindung, bei welcher der gesamte Schweilstrom lber das Sensorrohr und den Sensorkopf fliet und die Elektronik
beschadigt oder vorgeschadigt wird.

Folgende Punkte sind daher zu beachten:

+ Alle Sensoranschliisse sind wahrend des Schweillens zu trennen bzw. abzuklemmen.

+ Niemals den Massepunkt an der Kolbenstange oder am Zylinderrohr befestigen.

* Niemals an einem Teil des Zylinders schweien, wenn ein Sensor eingebaut ist.

+ Niemals in der Nahe eines Zylinders schweiflen, wenn ein Sensor eingebaut ist.

+ An jedem Lagerpunkt an Maschinen kénnen elektrische Potenziale/Spannungen auftreten, aufgrund von isolierenden Lagern, Gleitlagern aus Kunststoff
bzw. durch Fett in den Kontaktpunkten. Dementsprechend kdnnen auch hier ahnliche Effekte wie an Hydraulikzylindern auftreten.

11
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4. Elektrischer Anschluss

Einbauort und Verkabelung haben maRgeblichen Einfluss auf die EMV des Sensors. Daher sind unbedingt der fachgerechte Anschluss dieses aktiven
elektronischen Systems und auch die EMV der Gesamtanlage iiber geeignete Metallstecker, geschirmte Kabel und Erdung sicherzustellen.
Uberspannungen oder falsche Verbindungen kénnen die Sensorelektronik - trotz Verpolschutz - beschadigen.

Busaufbau

Das EtherCAT-Netz wird in der Regel in einer Linientopologie betrieben. Am Beginn der Linie steht der EtherCat-Master. Danach folgen eine beliebige
Anzahl von Temposonics Sensoren (Slaves), die hintereinander im Bus verbunden werden. Beim letzten Sensor bleibt die Ausgangssteckdose (Out)
offen und wird mit einer Schutzkappe versehen (s. unten). Die zul&ssigen Kabelldngen zwischen zwei EtherCat-Geréten darf maximal 100 m betragen.

Sensoranschluss bei Steckerausfiihrung D 56

A

Sensor niemals
unter Spannung
anschliessen !

Anschlussvorschriften

o Die Busleitung ist nach der Ethernet Aufbaurichtlinie zu verlegen.

o Steuer- und Signalleitungen raumlich von Leistungskabeln trennen und nicht in die Nahe von Motorleitungen, Frequenzrichtern, Ventilleitungen,
Schaltrelais u.a. legen.

« Nur Metallstecker einsetzen und den Schirm an ihrem Geh&use auflegen.

 Schirme an beiden Kabelenden groffldchig auflegen und Kabelschellen an Funktionserde anschliessen.

o Erdungsverbindungen mit groRem Querschnitt mdglichst kurz halten und Erdschleifen vermeiden.

o Bei Potentialdifferenzen zwischen Erdanschluss der Maschine und Elektronik, durfen tiber den Schirm keine Ausgleichsstrome fliessen.
Unsere Empfehlung: Potentialausgleichsleitung mit grolem Querschnitt oder Kabel mit getrennter 2-fach Schirmung verwenden, wobei die
Schirme nur auf jeweils einer Seite aufgelegt werden.

o Alle ungeschirmten Leitungen méglichst kurz ausflihren.

« Nur stabilisierte Stromversorgungen einsetzen und angegebene Anschlusswerte einhalten.

@ Der Profilsensor muss unbedingt tiber den Flachstecker am Sensorkopf (s. vorne unter Einbau Temposonics-RP) geerdet werden.

Anschlussbelegung (Ansicht: Steckseite Sensor bzw. Lotseite Gegenstecker)

Der Sensor besitzt getrennte Normstecker fir Bus und Versorgung:

o 2 Stck. 4 pin. Busgeratedosen M12-D (Bus Ein/Aus)

o 1 Stck. 4 pin Stecker M8 (Betriebsspannung)

Nicht belegte Stecker sollten mit einer wasserdichten Schutzkappe versehen werden (s. unten)

Als Verbindungskabel empfehlen wir konfektionierte Buskabel (s. unten). Bei Eigenkonfektionierung sollten folgende Parameter beachtet werden:
¢ Bus: Kabelstarke AWG22/7; Auendurchmesser 5,5...8 mm; Mantelfarbe Griin RAL 6018; Farbcode Blau, gelb, weiB, orange;

Verseilung 2 paarig; Schirmung ISO/IEC 11801 Ed. 2.0 Cat. 5; Stecker M12; Kabelzugentlastung IEC 61984

o Betriebsspannung: Abgeschirmtes Kabel um Stérungen auf die die Leitungen auszuschliessen

M12 Stecker (Bus Ein/Aus) ® ® Pin  Kabel Signal
® @ @ @ 1 gelb TX (+)
@ 2 weifd Rx (+)
@ 3 orange TX(-)
Buchse Buchse 4 blau Rx (-)
M8 Stecker (Betriebsspannung) 00 Pin  Kabel Signal
1 braun +24 VDC (-15/+20%)
\/ 2 weifd
(L
3 blau Masse
4 schwarz
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Gegenstecker (schirmbar)
 Bus: D-kodiert; Geh&use Zink, vernickelt; Schraubanschluss; PG9 Kabelzugentlastung; Kabel-@ 6,5 - 8,5 mm.

max. 53

4 pin Buskabelstecker M12-D
H:[: =) selbstkonfektionierbar, Schneid-Klemmtechnik
Art. Nr. 370 523

M12x1

SW14

o Betriebsspannung: LétanschluB, Kabel-@ max. 5 mm

Unsere Empfehlung:

5 m PUR Kabel 4 x 0,25 mm2

mit 4 pin Kabeldose M8, freie Enden
Art. Nr. 5630 066

TS
&
Q=

4 pol. Kabeldose M8
Art. Nr. 370 504

ANT—
Q=

SE] R —
Q
4 pol. Winkeldose M8

Art. Nr. 560 886 ~33

A 5.

o Wasserdichte Endkappe M12: Aluminium, Art. Nr. 370537 "»

Konfektionierte Busanschlusskabel
© 5 m Industrial Ethernet-Kabel Cat 5e ES mit 2 Stck. 4 pin Stecker M12-D, PUR-Mantel, griin; Art. Nr. 530 064

47

= HlEm

W

216
2

23

Q=

e Anschlussbelegung

. Tx+ gelb (ye) =
o | 1 1
s Tx- orange (og) | =
2| 2 _ -2
- Rx+ weil (wh)

o| 3 (3
=

b=

RJ-45 Stecker

4 - 4
Rx- blau (bu) ‘CZ

Schirm (shielding) 8

@ Beim Anschluss der Gegenstecker die Montagehinweise des Herstellers auf der Steckerverpackung beachten !
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5. Inbetriebnahme

Eine Vielzahl von Herstellern bieten Standard-Hardware (Master) und Konfigurationstools an, mit denen sich EtherCAT Netzwerke aufbauen lassen.
Die Inbetriebnahme des Temposonics Sensors wird im folgenden Kapitel beispielhaft mit Hilfe von Komponenten der Fa. Beckhoff Industrieelektronik
(Steuerung und Programmiersoftware) erlautert. Fir andere Projektierungstools gelten die jeweiligen Herstellerangaben.

EtherCat Master .

z.B. Industrie PC Slaves
a| : -n o e by
= Bttt 1
u TN T .
H i Temposonics
H IR E E Wegsensoren
-..'!-.'-!.'-!!!.-'.'-.-'-.'-!-!--':- * I

vyv L A 4
Ethernet HDR | FH | EH | Data Wk Fcs |

Voreinstellungen
Die zum Betrieb notwendigen Voreinstellungen der Sensorparameter befinden sich in der XML-Datei auf beiliegender CD-Rom.

Statusanzeige
Vier LEDs (3 x grlin, 1 x rot) im Sensorkopf kdnnen zum Einstellen des Sensors genutzt werden und informieren tber seinen Status. Sie zeigen:

Griin = Link OUT (Port B) Griin = Link IN (Port A)
Aus: Keine Verbindung Aus: Keine Verbindung
An: Verbindung erkannt An: Verbindung erkannt
Blinkt: Datenfluss Blinkt: Datenfluss

Griin = DeviceStatus Mode Rot = Messung

Aus: Init An: Magnet fehlt

Blinkt (1 s Abstand): pre_op Aus: Signal OK

Blinkt (2 s Abstand): safe_op Blinkt: Betriebsspannung
An: Operational auBerhalb der Grenzen

Systemstart

« Uberpriifen Sie vor dem ersten Einschalten sorgfaltig den richtigen AnschluB des Sensors und stellen Sie sicher, dass beim Einschalten das
Sensor/Regelsystem nicht unkontrolliert verfahren kann.

o Schalten Sie die Betriebspannung ein, damit der Sensor initalisiert wird. Ist der Sensor betriebsbereit und befindet er sich im Arbeitsmodus, zeigen
die Diagnose-LEDs griines Dauerlicht.

o Werden iiber das Netzwerk Daten Ubertragen, dann blinken die griinen LEDs der angeschlossenen Ports.

14



Temposonics R-Serie, EtherCAT Montage und Inbetriebnahme

5.1 Auf einen Blick - eine Kurzanleitung

Der folgende Schnelleinstieg zum Betrieb des EtherCAT-Sensors basiert auf der Programmiersoftware TwinCAT System Manager der Firma
Beckhoff. Sie gilt nur fiir Sensoren mit einer 1-Magnet Messung. Die Mehrmagnet-Messung wird im nachfolgenden Konfigura-tionsbeispiel
ausfuhrlich beschrieben.

Die zum Betrieb notwendigen, werkseitigen Voreinstellungen der Sensorparameter befinden sich in der XML-Datei auf beiliegender CD-Rom von
MTS.

1. XML-Datei einfiigen (nur vor dem ersten Einsatz)

Bevor der Sensor konfiguriert werden kann, missen Sie die XML-Datei von der CD-Rom in das Installationsverzeichnis von TwinCAT kopieren.
Datei: MTS_EtherCAT _xxx.xml

Verzeichnis: C:\<Installationspfad>\TwinCAT\IO\EtherCAT

AnschlieBend den TwinCAT System Manager neu starten!

2. Sensor an den Bus anschlieRen

Achten Sie auf korrekte Schirmung, Verkabelung und den richtigen Busanschluss. Nach dem Einschalten leuchten zunéchst alle vier LEDs des
Sensors auf. Die LEDs im Sensorkopf zeigen den Betriebszustand des Sensors an (s. oben).

3. Netzwerkkarte als E/A Gerat hinzufiigen

Nach dem Start des TwinCAT System Managers erweitern Sie die E/A-Konfiguration im Verzeichnisbaum links durch
 Rechter Mausklick auf E/A Geréate

o Klicken Sie Gerate suchen

o Den sich éffnenden Hinweis ggf. mit OK bestétigen

Ihre zuvor im Master konfigurierte Netzwerkkarte wird in dem sich éffnenden Meni als gefundenes E/A-Gerét aufgefiihrt.
o Klicken Sie auf OK um das Mendi zu schlieBen. Das Geréat wird dem Verzeichnisbaum hinzugefiigt.

4. Sensor als Box hinzufiigen

o Nachdem Sie das unter Punkt 3 beschriebene Menii mit OK geschlossen haben, 6ffnet sich eine weiteres Dialogfeld, in dem Sie nach
angeschlossenen Sensoren suchen kénnen.

o Im Dialogfeld: Mit Ja bestétigen. Die gefundenen Sensoren werden dem Verzeichnisbaum links hinzugefiigt.

o Im neuen Dialogfeld anklicken: Ja fiir Free Run-Modus der Sensoren, ansonsten Nein.

Der Free Run-Modus ermdglicht es dem Sensor - auch ohne konfigurierte und aktivierte Task — Werte fiir Position und Geschwindigkeit zu

schreiben.

« |n der Symbolleiste die Funktion Neuladen der E/A Geréte aufrufen: Dies aktualisiert die veranderten Werte im Sensor.

5. Sensor mit der CoE Mailbox parametrieren

Wurde der Sensor [ Box < Nr > (MTS Temposonics) ] im Verzeichnisbaum gewéhlt, erscheint im Hauptfenster ein MenU mit Registerkarten.
o Im Hauptfenster die Registerkarte CoE-Online wahlen

o In einer Auswahlliste erscheinen die Sensorparameter

o In der Liste kdnnen die Werte mit einem Doppelklick auf den jeweiligen Parameter verandert werden

« Die Berechtigung zum Andern der Werte wird in der Spalte Flags angegeben (RO = Read Only / RW = Read Write)
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6. Konfigurationsbeispiel: TwinCAT System Manager (Fa. Beckhoff)

Zum Betrieb des EtherCAT Bus werden im vorliegenden Beispiel folgende Komponenten bendtigt::

o Temposonics Wegsensor mit EtherCAT Schnittstelle

o Gerétestammdaten auf mitgelieferter CD-ROM, enthalt die Voreinstellungen der Sensorparameter in der XML-Datei. Hiermit wird TwinCat Uber
Merkmale und Leistungsfahigkeit der Sensoren im Bus informiert.

o EtherCAT Master (z.B. IPC) mit Windows-Betriebssystem

o EtherCAT Master Software “TwinCAT System Manager”

Der Sensor wird mit dem TwinCAT System Manager und der XML-Datei (CD-Rom) von MTS in das Bussystem integriert. Diese Datei Iat sich auch von
unserer Internet-Seite www.mtssensor.de unter Support/Software herunterladen.

Die Inbetriebnahme des Sensors geschieht in folgenden Schritten:
1. Installation der ProgrammiersoftwareTwinCat System Manager
2. Kopieren der XML-Datei in TwinCat
3. Kontrolle der EtherCAT Treiber fiir die Ethernet Karte
4. TwinCAT System Manager starten
5. Parameter einstellen

Die fiir die Funktion von EtherCAT bendtigten Parameter werden in der TwinCAT Software bei Bedarf eingestellt. Das manuelle Einstellen von Knoten-
adresse und Baudrate entféllt. Im System-Manager werden nur die Netzwerkteilnehmer ausgewahlt und gemal der Reihenfolge angeordnet.

6.1 Konfiguration der Netzwerkkarte

Fir den Betrieb eines EtherCAT-Netzes bendtigt der EtherCATMaster nur eine gewdhnliche Ethernet-Karte. Zur Erkennung der Datenframes miissen
die notwendigen EtherCAT-Treiber installiert und fiir die entsprechende Ethernet-Karte aktiviert sein. Um das zu iiberpriifen, 6ffnen Sie Giber Windows
Startmenii / Systemsteuerung / Netzwerkverbindungen das Netzwerk. )

Mit einem Rechtsklick auf die zustandige EtherCAT LAN-Verbindung &ffnet sich das in Abb. 1 dargestellte Fenster. Uberpriifen Sie ob ECAT Filter
Driver und TwinCAT RT-Ethernet Intermediate Driver aktiviert sind und bestatigen mit OK.

-L Figenschaften von LAN-¥erbindung 3 @EJ

Allgemein | Authentifizienung || Enueitert

YWerhindung herstellen Uber:

i B8 Hircom Cardbus Ethernet 100 + Mode |

Konfgurere..

Dieze Werbindung venwendet folgende Elemente:

v gtlient fiir Microzaft-Netzwerke ) |
= ECATFilter Driver |
v @ TwinCAT RT-Ethernet Intermediate Driver ‘

| I+ JBL atei- und Diuckerfresioabe fiir MicrosoftMetzweke ™ |
| |

[ Installigren ] [ Deinstallieren

Beschreibung
ECATFilter Driver

[ Symbal bei Yerbindung im Infobereich anzeigen

Benachrichtioen, wenn dieze Werbindung eingeschrankte oder
keine Konnektivitat besitzt

| ok || abbiechen |

Abb. 1
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6.2 TwinCAT System Manager starten

Rechtsklick auf TwinCAT Symbol im Task-Meni und System Manager aufrufen.

B Uber TwinCAT..,

]

= Ereignisanzeige

. owstem Manager

B& rLc Contral

Router L4
Syskem L4
1o 4
PLE r

E Eigenschaften
Abb. 2

6.3 Ethernet-Karte als E/A Gerat hinzufiigen

Nach Start des TwinCAT System Manager 6ffnet sich das nachfolgende Fenster (Abb. 3).

o Unbenmannt - TwinCAT System Manager

Ciakei  Bearbeiten Aktionen  Ansicht  Optionen 7

DEFed = [a ¢+ 2B 8 0 = v H
[+ SYSTEM - Konfiguration Mummer Gerat

B 5Ps - Konfiguration
= [ Efa - KonFiguration

= E’.ﬁ zuﬂrdnungé -i; Gerat ﬂl‘lFI:II;IEI'l. .

ﬁ" Geradt Impartieren. ..

B Gerate Suchen..,

Y Einfiigen Shrg+y
j@ Einfigen mit Merknipfungen  Alk+Strg+Y
E 1 Abb. 3

Ein Rechtsklick auf E/A Gerate und die Markierung von Gerate suchen, startet die automatische Suche nach einem E/A Gerét (hier die zustandige
Netzwerkkarte). Es &ffnet sich das folgende Hinweisfenster (Abb. 4). Klicken Sie auf OK um weiterzusuchen.

TwinCAT System Manager

7 E HINWEIS: Es kénnen nicht alle Geratetypen automatisch erkannt werden
L

L oF, ] l abbrechen

Abb. 4
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Jetzt ffnet sich folgendes Menii mit der erkannten EtherCAT-Karte, die nun als E/A-Gerét dem Verzeichnisbaum hinzugefiigt wurde.

1 neue: EfA Gerdte gefunden &|

WiGerat 1 [EtherCAT]  [LAM~Yerbindung 3 [<ircom Cardbus Ethernet 100 + Modem 56 [E K

Abbruch

Allez wahlen

Michtz wahlen

e e

Abb. 5

Bestatigen Sie mit OK. Es erscheint emeut ein Dialogfeld (Abb. 6).

. - Unbenannt - TwinCAT System Manager.

s Ir}

DewM =0 @/ 288 M8 & aavdHd dEN®E @ |24 2
I+ SYSTEM - Konfiguration Nummer Gerat Twp
B =Ps - Konfiguration
=] ! E/f - Konfiguration
= B8 Efa Gerdte
[#- === Gerdt 1 (EtherCaT)
- @8 Zuordnungsn

TwinCAT System Manager

‘:,:.’!) Mach neuen Boxen sucher

L Ja ] I_ [dein J

Abb. 6

0

Bei einem ausschlieRlichen Einsatz von Sensoren mit einem Magneten, kann man die automatische Suche des System Managers nutzen, um diese
Sensoren dem EtherCAT Gerét anzufiigen. In diesem Fall klicken Sie Ja und fahren mit Abschnitt Sensor automatisch anfiigen fort.

Klicken Sie auf Nein bei Einsatz von Mehr-Magnet-Sensoren und fiigen Sie die Sensoren, wie in Abschnitt 6.4 beschrieben, manuell dem EtherCAT
Gerat an.
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6.4 Sensor als Box anfiigen

1) Automatisch anfiigen

Wurde die automatische Suche gewahlt, wird der Sensor erkannt und es 6ffnet sich ein Dialogfeld, das nach der Aktivierung des Free Run-Modus fragt
(Abb. 7). Der erkannte Sensor wird dem Verzeichnisbaum unter dem entsprechenden E/A Gerat hinzugefiigt. Der Free Run-Modus erméglicht es dem
Sensor, auch ohne konfigurierte und aktivierte Task, Positions-, Geschwindigkeit- und Beschleunigungswerte zu schreiben. Bestatigen Sie mit Ja um die
Sensoren zu testen, ansonsten beenden Sie den Dialog mit Nein.

Dewld -0 285 A8 & as/HFE @ 2 |24 8
(Bl SYSTEM - Konfiguration
B 5PS - Konfigurakion
=] - E/& - Konfiguration

Allgemein | Adapter | EtherCAT | Oniine | CoE - Dnline|

& EjA Gerats Mare: | Gerat 1 (EtherCaT)
= 7= Gerat | (EtherCAT) Tupe: |éth_era'-\_T [Direct M ode]
== Gerit 1-Prozessabbid
= Gerdt 1-Prozessabbild-Info K.ommentar;
- &1 Eingange

[+ @) Ausgangs

- & InfoData

[+ Box 1 (MTS Temposonics)
2 n"ﬁ Zuordnungen

[ Dizabled ‘

TwinCAT System Manager

!

Ja [iein

"/ Altiviere Free Run

Abb. 7

2) Manuell anfiigen

Rechtsklicken im Verzeichnisbaum auf das Symbol der EtherCAT-Karte (Abb. 7). In dem jetzt erscheinenden Menii (ohne Abbildung) wahlen Sie den
Punkt Box anfiigen. Damit 6ffnet sich ein neues Menii wie in Abb. 8 dargestellt.

Erweitern Sie dort den Punkt MTS Systems Corp und wahlen den gewiinschten Sensor mit der entsprechenden Magnetanzahl aus. Bestétigen Sie
anschlieBend mit OK. Der hinzugefiigte neue Sensor erscheint nun in der Verzeichnisbaumansicht.

Einfiigen eines EtherCAT Gerdtes

| Mehtach [1 =] oK
Typ _'_—:‘ a_h;i-T_é“E)-evice ~ Abbruch

MTS R-Senes EtherCat [1 Magnet]
MTS R-Series EtherCat [1 Magnet with Acceleration] Pt

MTS R-Senes EtherCat [2 Magnet with Acceleration]

Mame: i | Marme: |B

MTS R-Series EtherCat [4 Magnets
MTS R-Senes EtherCat [5 Magnets
MTS R-Series EtherCat [E6 Magnets
MTS R-Senes EtherCat [7 Magnets
MTS R-Series EtherCat [8 Magnets
MTS R-Senes EtherCat [9 Magnets
MTS R-Series EtherCat [10 Magnets]
MTS R-Senes EtherCat [11 Magnets]
MTS R-Series EtherCat [12 Magnets)
MTS R-Senes EtherCat [13 Magnets]
MTS R-Series EtherCat [14 Magnets)
MTS R-Senes EtherCat [15 Magnets)
MTS R-Series EtherCat [16 Magnets)
MTS R-Senes EtherCat [17 Magnets)
MTS R-Series EtherCat [18 Magnets)
MTS R-Senes EtherCat [19 Magnets]
MTS R-Series EtherCat [20 Magnets)

]
% () B [Ethemet)
]
]
]

=
=
=
-
=
-
=
-
=
-
=
-
=
-
=
-
=
-
=
-

[] Erweiterte |nformation [ Zeige versteckte Geréte

Abb. 8

&
Klicken Sie nun in der Symbolleiste die Funktion ®** Neuladen der E/A Gerite um die Konfiguration zu aktualisieren. Es 6ffnet sich das Dialogfeld
aus Abbildung 7, das nach der Aktivierung des Free Run-Modus fragt. Dieser Modus ermdglicht es dem Sensor, auch ohne konfigurierte und aktivierte
Task, Positions-, Geschwindigkeit- und Beschleunigungswerte zu schreiben. Bestatigen Sie mit Ja um die Sensoren zu testen, ansonsten beenden Sie
den Dialog mit Nein.
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6.5 Sensor einstellen und parametrieren

Nach dem Hinzufiigen des Sensors als Box, kann er eingestellt und seine Parameter modifiziert werden. Dazu klicken Sie im Verzeichnisbaum
die gewiinschte Box an. Der System Manager 6ffnet im Hauptfenster nachfolgende Registerkarten zur Sensoreinstellung (Abb. 9).

1) Aligemein
Auf dieser Karte kdnnen der Name und die ID des Sensors geandert werden.

o Unbenannt - TwinCAT System Manager

Datei Bearbeiten Akkiomen  Ansicht  Optionen 7

DE@d Y B A =5 aavd ah (@)% =Q2 o @@ ?

[ SYSTEM - Konfiguration - - [ -
- 5PS - Konfiguration Allgemein | EtherCAT | DC || Prozessdaten | Startup | CoE - Online | Online|
. E%ﬂﬂl(nogz?;r:tlon Mame: |Box1 [MTS Temposonics] | 1d E‘I |
=5 Gerdt 1 (EtherCAT) Tvp: |MTS Fi-Series EtherCat [1 Magnet) |
o= Gerdt 1-Prozessabbild .
== Gerdt 1-Prozessabbild-Info Kommentar:
- &1 Eingange
- @ Ausginge
#-§ InfoData
- s [ (e
B8 Zuordnunigen
[ Disabled
Mame Cnline Tvp Griifie =Adre.,.  Einf...  User.. Verkndpft mit
Sl status 1 0x0010 (16) LINT 2.0 26.0 Eingang O
T Pasition 1 0x00009330 (37680)  UDINT 4.0 2.0 Eingang 0
STvelacity 1 0x00000000 (0) DINT 4.0 32.0 Eingang 0
STwicstate i} BOOL 0.1 1522.0 Eingarg 0O
Sl state 00008 (5) LINT 2.0 1548.0  Eingang O Abb. 9

2) EtherCAT

Karte zeigt Produkt-Nr. und Revision des Sensors. Unter Erweiterte Einstellungen kénnen fiir das EtherCAT-Netz bestimmte Produktnummern und
Revisionen zugelassen werden.

/- Unbenannt - TwinCAT System Manager |:”E]®
Datei Bearbeiten  Akkionen  Ansicht  Optionen ¢
DE&H ABES 08 S e HD BN = Qe ] @

= B 5vSTEM - Konfiguration
: B& srs - Konfiguration

= [ E/a - Korfiguration P 7
B ) Gerite Tup: |MTS R-Series EtherCat (1 Maonet] |

| Allgemein| EtherCAT |DC | Prozessdate oF - Oriine | Oniine |

=5 Gerdt | (EtherCAT) Product/fievision: | 642265170 / 50462977 ]
- Gerit 1-Prozessabbild e
= Gerdt 1-Prozessabbild-Info Auto Inc Adr o

- §1 Eingange | EtherCaT ade [ | [ Enweiterte Einstellungen. . ]

- @l Ausginge
@ InfoData Yarganger Part:

: [#-4al Box 1 {MTS Temposonics)
- B8 Zuordnungen

Abb. 10
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3) DC (Distributed Clock)
Auf dieser Karte kann der Distributed Clock-Modus, der den Messzyklus des Sensors durch die Steuerung synchronisiert, verandert werden.

i Unbenamt - TwinCAT: System Manager

Diakei  Bearbeiten  Aktionen  Ansicht  Optionen ?
D@ =6 ! RS 4 & avdd &8 <@ % 2Q 2 &ee &0
[ SYSTEM - Konfiguration
-BM sps - korfiguration | LA JEMmEI]
= - EfA - Konfiguration :
=B E/p Gerite Operation Mode:
=== Gerdt 1 (EtherCaT)
-=fa Gerdt 1-Prozessabhbild [
-=¥a Gerdt 1-Prozessabbild-Info
(£ @T Eingange
[+ ‘l Ausgange
& § InfoData
(=) s Box 1 (MTS Tempaosonics)
- &7 Inputs
§ Westate
@ InfoData
@Y Zuordnungen

Advanced Settings. . ]

Abb. 11
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4) StartUp .
Auf dieser Karte kdnnen sogenannte Mails eingefligt werden, die beim Start dem Sensor (ibermittelt werden sollen. Uber die Schaltflache Neu konnen
neue Mails erstellt werden, die dem Sensor beim nachsten Start iibermittelt werden (Abb.13).

In der neuen Mail kann in der State Machine die Transition, in der die Mail an den Sensor {ibermittelt werden soll, festgelegt werden. Die Uber-tragung
erfolgt tiber das CoE-Protokoll (CoE = CANopen over EtherCAT). StartUp erméglicht bei geanderten Einstellungen das Auswechseln eines Sensors
ohne diesen neuen Sensor danach erneut konfigurieren zu miissen.

o Unbenannt - TwinCAT Systent Manager

Datei  Bearbeiten  Akkiomen  Ansicht  Optionen ?

DewlE SR @ D58 648 B av/#8 &% @& % 2482 «e €0 %
# SYSTEM - Konfiguration
B SPS - Konfiguration
=] - E/& - Konfiguration

| llgemein | EtherCAT | DC | Prozessdaten| Statup | CoE - Online | Online |

= B8 E/a Gerite Tramzition | Protocol Index Data Cammerit
= 5= Gerst 1 (EtherCaT) C <PS: CoE 0=1C12:00 0=00 [0) clear sm pdos (0x1C12)
-=fa Gerdt 1-Prozessabbid C PS> CoE 0:1C13:00 0400 (0 clear sm pdos (41C13)
-ea Gert 1-Prozessabbid-Tnfo C <P5: CoE 0x1C13:01 0x1400 [BE5E) download pdo 0x1C13:01 i

- 7 Eingange € <P5:  CoE 0<1C13:00  0=01 (1) download pdo 0x1C13 count

& ‘l Ausgénge
®-@ InfoData
(=) Box 1 (MTS Temposonics)
- 8§ Inputs
- § wcstate
@ § InfoData
@Y Zuordnungen

Abb. 12

CANopen Startup Eintrag Bearbeiten

Tranzition
Clisp Iincle (e} n i 5
TE— Abbruch
P35 Cls-»P Subdndex [decl: |0 |
Lls=0 Llo=5 lidate [ ] Complete Acoess
D aten [bin); | | [ HexEdi..
K.ommentar; | |
Index Mame Flags Wlert N
1000 Device Type RO 000040196 [BR576R)
1001 Error Register RO 00000000 [0
1002 Device Mame RO MTS R-Senes EtherCat
1009 Hardwiare Yersion RO 1
1008 Software Wersion RO 1.19
+ 10180 |dentity RO
2000 tanutactured Date RO 200707418
200 Sensor Senal Mumber RO Ox00BEFARC [Y273052)
2002 Senzar Length RO Ox000000CE [200]
2003 Murmber OF Magrets RO 00007 [1]
2004 Sensor Status Bitz RO 00000 [0]
2005 Mizzing Magnet Status RO Dw0000 [0)
2008 Supply Yoltage RO 228600
2007 Threshold Yoltage RO 1.4732
20085 SE Threshhold Yaltage RO 14605 o
< ' | &
Abb. 13
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5) CoE-Online (CANopen over EtherCAT)

Diese Karte beinhaltet die Liste der Sensorparameter. Die Spalte Flags zeigt die jeweiligen Rechte zur Parameterbearbeitung an ( RO = Read Only und
RW = Read/Write). Bei Schreibrechten kann mittels Doppelklick auf den Parameter dessen Wert verandert und (iber die CoE-Mailbox an den Sensor
Ubermittelt werden.

- Unbenannt - TwinCAT System Manager

Datei Eeatbsiten Akbionen Apsicht  Optionen 2

e dak ¢+ 20e

8 E /AR RSB % 2Q v en ?

# SYSTEM - Konfiguration e e - | e v
B =S - Konfiguration | llgemein | EtherCAT | DE | Prozessdaten | Startup | CoE - Online | Orline|
= [ /4 - Konfiguration
= B £[A Gerste [ uto Update [ Single Update [] Shaw Offine Data
(=155 Gerdt | (EtherCAT) [ Erweitert, ] |&ll Dbjects |
~=}n Gerat 1-Prozessabhild E—
¥ Gert 1-Prozessabhild-Info Add to St |Setting obijects |

- & Engange

& ‘l AusgiEnge In_dex Mame Flags Wert bt

[ % InfoData 1000 Device Type RO 0x0004,0196 [E557EE)

(=) 4@ Box 1 (MTS Temposonics) 100 Enor Register RO 000000000 (0]

81 Inputs 1008 Device Mame RO MTS R-Series EtherCat
§ Wiestate 1003 Hardware Yersion RO 1
@ InFoData 1004 Software Version RO 113
€8 Zuordnurigen + 10180 |dentity RO >4
2000 Manufactured Date RO 2007/0718 =
200 Sengor Serial Number RO 0=00BEFARC [7273052)
2002 Sensor Length RO 0x000000CE (200
2003 Murber Of Magnets RO 0=0001 (1]
2004 Sensor Status Bits RO 00000 (0]
2005 Missing Magret Status RO 0=0000 (0]
2008 Supply Waltage RO 22,7076
2007 Threshold Woltage RO 1.4478
2008 SE Threshhold Yoltage RO 1.4605 i
Abb. 14

6) Online
Diese Karte zeigt die State Machine des Sensors. Die rechten Schaltflachen weisen die aktuellen und angeforderten Zusténde aus. Mit den linken
Schaltflachen kann eine Transition in einen anderen Sensorstatus angefordert werden.

A Unbenannt - TwinCAT System Managen

Datei  Bearbeiten  Akbiomen  Anpsicht  Optionen 2

NEewh o0 )05 4d Sea/dd B8 <% 2Qa2 W &t
) B 5vSTEM - Konfiguration T S T e
- 5PS - Kanfiguration | Allgemein | EtherCAT | DC Prozessdaten | Startup | CoE - Online | Online |
=8 E/a - Korfiguration
=i B8 EfA Gerte
= =% Gerat 1 (EtherCAT) (It | [Bootstiap

J R
4= Gerat 1-Prozessabbild (PreOp | [Ga=0p ] Aktusller Status: e |
]

Stabuz Maschine

%= Gerdt 1-Prozessabbild-Info Angefarderter Status: [op |

- §f Eingange (Op | [Fehler lschen
H ‘l Ausgange
®-§ InfoData
DLL Stab
(=4 Box 1 {MTS Temposonics) S S
£ %1 Inputs Pt & [Camer / Open |
H § westate Port B: |N0 Carrier / Clozed |

# @ InfoData ) ) e
- B8 Zuordnungen ot | 1 Carier / Clozed |

File Access over EtherCaT
Dovanload... ] [ Upload... ]

Abb. 15
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6.6 Sensor im Betrieb

Der Sensor liefert bereits im FreeRun-Modus Eingangsdaten in das Prozessabbild. Durch Erweitern im Verzeichnisbaum (iber Inputs werden sie
im Hauptfenster in der Online Spalte aktualisiert (Abb. 16).

Die Datenmenge richtet sich nach der Anzahl der eingesetzen Positionsmagnete. Fiir jeden einzelnen Magneten werden Status, Position und
Geschwindigkeit unter Online in hexadezimalen (in Klammern dezimalen) Werten dargestellt.

1 )Status
Der Status ist eine vorzeichenlose Zahl von 2 Bytes. Byte 1 ist noch nicht belegt, Byte 2 kennzeichnet den Magneten und zeigt einen Fehler an.

Beispiel:  0x0010 = Magnet Nr. 1 ist OK
0x0018 = fiir Magnet Nr. 1 wird das Fehlerbit angezeigt

2) Position
Die Position ist eine vorzeichenlose Zahl von 4 Bytes. Dieser Wert hat keine Einheit und muss erst noch mit der Auflésung in Meter multipliziert werden.

Beispiel: Magnet Nr. 1 liefert den Positionswert 0x0000E998 ( 59800 ), einen gewahlte Aufldsung von 1 ergibt 59,8 mm.

3) Geschwindigkeit
Die Geschwindigkeit wird in 4 Bytes als Zahl mit Vorzeichen angezeigt. Fahrt der Magnet vom Sensorkopf weg, ist der Geschwindigkeitswert positiv und
in Gegenrichtung negativ. Dieser Wert hat keine Einheit und muss erst noch mit der Einheit /s multipliziert werden.

Beispiel: Magnet Nr. 1 liefert den Geschwindigkeitswert 0x00030D4 ( 200000 ), eine gewahlte Positionsauflésung von 1 ergibt eine
Geschwindigkeit von 200 mm/s.

4) Beschleunigung
Die Beschleunigung fir maximal zwei Magnete ist optional und wird ggf. mit zusétzlichen 4 Bytes ausgegeben. Das Vorzeichen ist dabei unabhéngig
von der Bewegungsrichtung. Ein negativer Wert entspricht einer Verzégerung des Magneten.

/- Unbenannt - TwinCAT System Manager.

Datej Bearbeiten Akkionen  Apsicht  Optionen 2
Need &R & &0} EETZ 2 R E N I GIEELE:
- Bl SYSTEM - Kanfiguration Mame Onling Tvp Grifie | wAdre.. | Einf... | User,., | Verknipft mic
B8 sPs - Konfiguration T 5tatus 1 0x0010 {16) UINT 2.0 26.0 Eingang 0
= B /A - Kanfiguration T Position 1 Ox0001CACA (1174,,. UDINT 4.0 2.0 Eingang 0O
= B £ Gerate Shyelocity 1 0x00000000 (0 DINT 4.0 3z.0 Eingang 0O
= =% Gerat 1 (EtherCAT) Sl status 2 00020 (322 UINT 2.0 36.0 Eingang 0O
+ Gerdt 1-Prozessabbild ST Position 2 0x0004344E (275534) UDINT 4.0 38.0 Eingang 0
+ Gerdt 1-Prozessabbild-Info ST Welocity 2 000000000 {0} DINT 4.0 4z.0 Eingang 0O
e %TEingénge T skatus 3 00030 {48) UINT 2.0 46.0 Eingang 0O
$! Ausgange &l Position 3 Dx000EFLCS (455109) UDINT - 4.0 48.0 Eingang 0
& § Infobata Gl veloity 3 0%00000000 {0} DINT 4.0 52.0 Eingang O
= 4@ Box 1 {MTS Temposonics)
= &7 Inputs
] Status 1
&1 Position 1
T velacity 1
G Status 2
&1 Position 2
T velacity 2
&1 Status 3
&1 Position 3
T velocity 3
@ Westate
# § InfoData
B Zuordnungen < 3
Bersit Lokal (169.254.,208.4.1.1) Abb. 16

7. Anhang TwinCAT System Manager

7.1 Schaltflachen in der Symbolleiste
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@.‘ Neustart von TwinCAT im Konfig-Modus
Mit dieser Schaltflache wird das TwinCAT System in den Konfig-Modus versetzt, der z.B. die Fernkonfiguration einer SPS ermdglicht. Der aktuelle
Modus wird in der rechten unteren Ecke des System-Managers angezeigt.

5
% Neuladen der E/A Gerite
Mit dieser Schalflache wird die aktive E/A-Treiberkonfiguration in der Steuerungdsoftware ersetzt.

i Suchen nach Geréten
Falls im Verzeichnisbaum E/A Geréte angewahlt ist, kann diese Schaltfldche aktiviert werden. Sie sucht zundchst angeschlossene E/A Geréte wie z.B.
eine Ethernet-Karte. Wurde ein E/A Geréat gefunden, wird nach an das E/A Gerat angeschlossene Boxen bzw. Sensoren gesucht.

@ Um diese Funktionalitit ausfiihren zu kénnen, muss sich die Steuerung (SPS) im Konfig-Modus befinden.

& Free Run
Mit dieser Schaltfldche kann - bei einer im Konfig-Modus befindlichen Steuerung - der Sensor in den Freilauf-Modus versetzt werden. Positions-,
Geschwindigkeits- und Beschleunigungswerte des Sensors kénnen danach auch ohne konfigurierte und aktivierte Task (z.B. ohne SPS-Projekt)
geschrieben werden.

@ Falls sich die Steuerung vorher im Run-Modus befand, muss einmalig die Schaltflache Neuladen der E/A Geréte in der Symbolleiste aktiviert
werden, um den Sensor in den Free Run-Modus versetzten zu kdnnen.

7.2 CAN Indexe

Die in Abbildungen 17 und 18 dargestellten Listen zeigen hier nur einige Ausziige der Indexe von Standardobjekten und sensorspezifischen Objekten
des CANopen over EtherCAT Kommunikationsprotokolls. Ausfiihrliche Indexlisten sind in einem gesonderten Anhang beschrieben.

Standardobjekte
Index Mame Flags wiert
[ 1000 Device Type RO Ox000A0196 (BES7EE]
1001 Eror Reqister RO (00000000 (0]
1008 Device Mame RO MTS R-Senes EtherCat
1009 Hardware Yersion RO 1
10024 Saftware Werzion RO 119
= 10180 | dentity RO .
101801 Wendor Id RO Ox00000040 [54)
101802 Product Cods RO Ox00000007 11]
101803 Revision Nurmber RO 00000077 (119)
101804 Serial Mumber RO Ow00BEFARLC [F273052) Abb. 17

Sensorspezifische Objekte

| Index M arne Flags Wert
[ 2000 M anufactured D ate RO 200707 18
2001 Senszor Senal Mumber RO 0«00BEFASL [7273052)
2002 Senzor Length RO 0:000000CE [200]
2003 MHumber Of Magnetz RO 0001 (1]
2004 Senzor Statuz Bitz RO Cee00000 [0
2005 Mizzing Magnet Status RO 00000 (0]
2008 Supply Voltage RO 227078
2007 Threszhaold Yoltage RO 1.4859
2008 SE Threzhhold W oltage RO 1.4605
2009 Senszor Bezolution R 00001 1]
2004 Meazuring Direction Beversed R Q00000000 (0]
2008 Prediction Buffer Size R 00000001 E [30)
200C Save Configuration Rt Cee00000000 [0
2000 Moize Windaw [um)] Rt 000000000 (0]
200E Welocity Window Fas 000000006 (E]
200F Enable Smart Mizzing b agnet Detecti... AW Ce00000000 [0 Abb. 18
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8. Sensorkenndaten

Eingangsvariable Messgrofie
Messlange

Ausgangssgnal Schnittstelle
Datenprotokoll
Ubertragungsrate

Messgenauigkeit Auflésung
Linearitat
Wiederholbarkeit
Messzyklus
Prozessdaten
Temperaturkoeffizient
Restwelligkeit
Hysterese

Einsatzbedingungen Magnetgeschwindigkeit
Betriebstemperatur
Taupunkt, Feuchte
Schutzart
Schocktest
Vibrationstest
Normen, EMV Test

Formfaktor, Diagnoseanzeige

Material Profilbaureihe:
Sensorkopf
Sensorgehduse
Positionsgeber
Stabbaureihe:
Sensorkopf
Sensorstab, Flansch
Positionsgeber

Anbau Einbaulage
Profil
Stab
Positionsgeber

Anschluss Anschlussart
Betriebsspannung
- Verpolungsschutz
- Uberspannungsschutz
Stromaufnahme
Restwelligkeit
Spannungsfestigkeit

Weg, Geschwindigkeit, 1-5 Magnetmessung, Option: 1-20 Magnetmessung
Profil: 25 - 5000 mm / Stab: 25 - 7600 mm / Flexibler Stab: 100 — 15.000 mm

EtherCAT Ethernet Control Automation Technology
EtherCAT 100 Base-Tx, Fast Ethernet

100 MBit/s

Weg: 1 ... 1000 ym anwahlbar / Geschwindigkeit: 1 um/s

<+0,01 % F.S. (Minimum £ 50 pm)
<+0,001 % F.S. (Minimum £ 2,5 ym)

Messlangenabhangig

Maximal < 10 KHz Daten werden extrapoliert

<15 ppm/° C
<5um
<4 pum

Beliebig
-40°C..+75°C

90% rel. Feuchte, keine Betauung

Profil: 1P65, Stab: IP67 bei sachgerechter Kupplungssteckermontage

100 g (Einzelschock nach IEC-Standard 68-2-27)
15g /10 - 2000 Hz, IEC-Standard 68-2-6

Stéraussendungen (EN 50081-1) / Storfestigkeit (EN 50082-2)

EN 61000-4-2/3/4/6, Level 3/4, Kriterium A, CE-gepriift

LED im Deckel des Sensorkopf

Aluminium
Aluminium eloxiert

Magnetschlitten oder abhebbarer U-Magnet

Aluminium

Edelstahl 1.4301 / AISI 304; Betriebsdruck: 350 bar, 700 bar Spitze

Ring- oder U-Magnete

Beliebig

Verschiebbare Montageklammern oder M5 Nutenstein in T-Spur Bodennut
Schraubflansch M18 x 1,5 oder 3/4" -16 UNF-3A, Mutter M18
Mitnahme und Schrauben fiir Ring- oder U-Magnet (amagnetisches Material, s. hinten)

1 x 4 pin Stecker M12-D, 1 x 4 pin Stecker M8

24 VDC (-15/+20 %)
bis -30 VDC

bis 36 VDC

80 mA typisch
<1%S-S

500 VDC (0V gegen Gehause)
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Notizen:
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