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R-Serie V RHb SSI

Magnetostriktive Lineare Positionssensoren

I Positionsmessung mit einer Auflosung bis zu 0,1 pm
I Messrate bis zu 10 kHz
I Einstell- und Diagnosefunktion mit den TempoLink® und TempoGate® Sensorassistenten




Temposonics® R-Serie V RH5 SSI
Datenblatt

MESSVERFAHREN

Die absoluten, linearen Positionssensoren von Temposonics basieren auf
der firmeneigenen proprietdren, magnetostriktiven Technologie und
erfassen Positionen zuverldssig und prazise.

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

R-SERIE V RH5 SSI

Die Temposonics® R-Serie V erfiillt mit ihrer hohen Leistungsféhig-
keit die vielfaltigen Anforderungen Ihrer Anwendung. Die wesentlichen
Vorteile des Stabsensors RH5 mit SSI-Ausgang (Synchron-serielle
Schnittstelle) sind:
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Hohe Schock- und Vibrationsfestigkeit

Der Sensor eignet sich zum dauerhaften Einsatz in
rauer Umgebung aufgrund seiner hohen Schock-
und Vibrationsfestigkeit.

Minimale Auflésung 0,1 pm

Der Sensor zeichnet sich durch ein duBerst stabiles
Positionssignal bei einer minimalen Auflésung von
0,1 pm aus.
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Synchrone Messung
Der Sensor bietet einen asynchronen Modus sowie

@@ drei verschiedene synchrone Modi zur Anpassung

der Messung an den Steuerungszyklus.

Y

Extrapolation

Der Sensor bietet eine lineare Extrapolation. Dies
ermdglicht eine Zykluszeit von 100 ps bzw. das Aus-
lesen der Daten mit bis zu 10 kHz fiir jede beliebige
Messlénge des Sensors.

Interne Linearisierung

Der Sensor bietet mit interner Linearisierung eine
nochmals verbesserte Linearitdt und somit eine
héhere Genauigkeit bei der Positionsmessung.

Positionsmagnet (Magnetfeld)

Magnetostriktives Messelement
(Wellenleiter)

Torsions-Impulswandler 4

Messzyklus

Ein Stromimpuls erzeugt ein Magnetfeld

Die Interaktion mit dem Magnetfeld des
Positionsmagneten generiert einen Torsionsimpuls

(1]
(2]
@ Der Torsionsimpuls breitet sich aus
o

Der Wandler erfasst die akustische Welle

@ Die Position wird anhand der Laufzeit ermittelt

Abb. 1: Laufzeit-basiertes magnetostriktives Positionsmessprinzip

Zudem punktet die R-Serie V SSI mit folgenden Eigenschaften:
Differenz zwischen 2 Positionen
n Die R-Serie V SSI kann auch die Differenz zwischen
/" 2 Magneten erfassen und ausgeben.

R-Serie V SSI
Die Schnittstelle der R-Serie V SSI entspricht dem
SSI-Industriestandard fiir absolute Drehgeber. Sie

"
konnen die fiir Sie passende Konfiguration des

SSI-Signals auswahlen und ggf. vor Ort mit den
— Sensorassistenten anpassen.

Alle Einstellungen im Griff mit den Sensorassistenten fiir die R-Serie V

Bei der Einstellung, Uberpriifung und Diagnose der R-Serie V unterstiitzen

Sie die TempoLink® und TempoGate® Sensorassistenten.

Weitere Informationen zu diesen Assistenten erhalten .

Sie in den Datenblattern:

e TempoLink® Sensorassistent
(Dokumentennummer: 552070)

¢ TempoGate® Sensorassistent
(Dokumentennummer: 552110)
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RH5 MIT STARREM ODER FLEXIBLEM SENSORELEMENT — SIE ENTSCHEIDEN

Beim RH5 kdnnen Sie den Basissensor tauschen, wenn der Sensor im Zylinder eingebaut ist, ohne den Hydraulikkreislauf zu 6ffnen.

Dies ist mdglich, da der Flansch mit Druckrohr im Zylinder verbleibt. Sie entscheiden, ob der Basissensor des RH5 ein starres oder ein flexibles
Sensorelement hat:

e RH5 mit starrem Sensorelement: RH5-B/J/M/S/T-A/B/M/V

¢ RH5 mit flexiblem Sensorelement: RH5-B/M/S/T-F

Die Vorteile des Stahsensors mit flexiblem Sensorelement RH5-B/M/S/T-F:
e Es wird beim Austausch des Sensors nur wenig Platz bendtigt, da das Sensorelement gebogen werden kann
¢ Er kann als Ersatz fiir einen RH5-Sensor mit starrem Sensorelement verwenden werden

Beispiel: RH5-B/J/M/S/T-A/B/M/V Beispiel: RH5-B/M/S/T-F
(starres Sensorelement) (flexibles Sensorelement)
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Datenblatt
TECHNISCHE DATEN
Schnittstelle SSI (Synchron Serielles Interface) — Differenztreiber nach SSI Standard (RS-485/RS-422)
Datenformat Bindr oder Gray
Datenlange 8...32 Bit
Dateniibertragungsrate 70 kBaud '...1 MBaud, abhdngig von der Kabelldnge:
Kabellange |<3m |<50m <100m  [<200m  |<400m
Baudrate |1 MBd |<400kBd [<300kBd [<200kBd |<100 kBd
MessgroBe Position oder Geschwindigkeit, Position und Temperatur im Sensorelektronikgehduse
Auflésung: Position 0,1...100 ym (0,0001...0,1 mm)
Auflésung: Geschwindigkeit 0,001 mm/s (iber 10 Messwerte ermittelt)
Messrate ? Messlénge \25 mm \ 300 mm \ 750 mm \ 1000 mm \ 2000 mm \7620 mm
Messrate \ 10 kHz 3,4 kHz 2,7 kHz 2,1 kHz 1,2 kHz 0,3 kHz
Linearitdtsabweichung ® Messldnge [<400mm  |>400 mm

Linearititsabweichung | < +40 ym | < 0,01 % FS.

Option interne Linearisierung: Linearitatstoleranz (gilt bei der Differenzmessung fiir den ersten Magneten)
Messlange | 25...300 mm | 300...600 mm | 600...1200 mm
typisch +15um +20 pm +25m

Maximum  |+25 pm +30 pm +50 pm

Messwiederholgenauigkeit < 0,001 % ES. (Minimum 2,5 pm) typisch

Hysterese <4 pm typisch

Temperaturkoeffizient < 15 ppm/K typisch

Betriebstemperatur -40...+85°C

Feuchte 90 % relative Feuchte, keine Betauung

Schutzart IP67 (Stecker fachgerecht montiert)//IP68 (3 m/3 d) fiir geraden Kabelabgang/IP68 (3 m/3 d) & 1P69 fiir
gewinkelten Kabelabgang

Schockpriifung 150 g/11 ms, IEC-Standard 60068-2-27

Vibrationspriifung 30 ¢/10...2000 Hz, IEC-Standard 60068-2-6 (ausgenommen Resonanzstellen)/
RH5-J: 15 g/10...2000 Hz, IEC-Standard 60068-2-6 (ausgenommen Resonanzstellen)

EMV-Priifung Elektromagnetische Storaussendung gemé EN 61000-6-3

Elektromagnetische Storfestigkeit gemal EN 61000-6-2
Die RH5-Sensoren erfiillen die Anforderungen der EMV-Richtlinien 2014/30/EU, UKSI 2016 Nr. 1091 und

TR ZU 020/2011

Betriebsdruck 350 bar/700 bar Spitze (bei 10 x 1 min) fiir Sensorstab/RH5-J: 800 bar

Magnetverfahrgeschwindigkeit Beliebig

Sensorelektronikgehéduse Aluminium (lackiert), Zink-Druckguss

Sensorflansch Edelstahl 1.4305 (AISI 303)

Sensorstab Edelstahl 1.4306 (AISI 304L)/RH5-J: Edelstahl 1.4301 (AISI 304)

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

Messlénge 25...7620 mm/RH5-J: 25...5900 mm

Technische Daten ,,Mechanische Montage“ und ,,Elektrischer Anschluss* auf Seite 5

1/ Mit Standard-Monoflop-Zeit von 16 ps
2/ Sensor mit Standardeinstellungen. Weitere Informationen finden Sie in der Betriebsanleitung R-Serie V SSI (Dokumentennummer: 552011)
3/ Mit Positionsmagnet # 251 416-2

[ 4]


https://www.temposonics.com/literature/552011_de
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Mechanische Montage

Einbaulage Beliebig
Montagehinweise Beachten Sie hierzu die technischen Zeichnungen auf Seite 6 und Seite 7 und die Betriebsanleitung
(Dokumentennummer: 552011)

Elektrischer Anschluss

Anschlussart 1 x M16-Gerdtestecker (7 pol.), 1 x M12-Geratestecker (8 pol.) oder Kabelabgang

Betriebsspannung +12...30 VDC +20 % (9,6...36 VDC); die RH5-Sensoren sind iber eine externe Stromquelle der Klasse 2 gemaB
der UL-Zulassung zu versorgen

Leistungsaufnahme 1,2 W typisch

Spannungsfestigkeit 500 VDC (0 V gegen Gehduse)

Verpolungsschutz Bis -36 VDC

Uberspannungsschutz Bis 36 VDC


https://www.temposonics.com/literature/552011_de
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Datenblatt
TECHNISCHE ZEICHNUNG
RH5-M/S-A/NV - RH5 mit Gewindeflansch M18x1,5-6g oder 34"-16 UNF-3A, Beispiel: Anschlussart D70 (Steckerabgang)
Sensorelektronikgehause Nullzone Messldnge Totzone
nz 68 51 ‘ 25...7620 63,5/66*
s =
Gewindeflansch »M«: M18x1,5-69
25 Gewindeflansch »S«: %16 UNF-3A

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

Sensorelektronikgehduse Nullzone Messldnge Totzone
115 65,5 51 ‘ 25...7620 63,5/66*
S \‘365\ .25
O\ -
70 &5 N ) g
() 5 b 2
b Q) > 1 =
N ) <
N—r & Gewindeflansch »T«: %'-16 UNF-3A
51,3 25 =

* Messlange > 5000 mm

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

2,5

LA\
N
©010+0,13

viagne

Gewindeflansch »T«: 3%4'-16 UNF-3A

* Messldnge > 5000 mm

25

3254

Mechanische Option »B«: Gleitbuchse am Stabende fiir Mechanische Option »M«: M4-Gewinde am Stabende fiir

Gewindeflansch M18x1,5-6g oder 34"-16 UNF-3A Gewindeflansch M18x1,5-6g oder 34"-16 UNF-3A

Totzone
70/72,5* M4-Gewinde
Totzone
63,5/66* 8 2
I 4 12
o—" /";- o
i b =
{ ) J 12
= 7
210 3] 2 |15 !V
3,5 6

* Messldnge > 5000 mm

* Messldnge > 5000 mm

Alle MaBe in mm

Abb. 2: Temposonics® RH5 mit Ringmagnet, Teil 1



Temposonics® R-Serie V RH5 SSI

RH5-J-A/-V — RH5 mit Gewindeflansch M22x1,5-6g und @ 12,7 mm Stab, Beispiel: Anschlussart D84 (Steckerabgang)

Datenblatt

Alle MaBe in mm

Sensorelektronikgehduse Nullzone Messléange Totzone
13 68 51 25...5900 73,6
G 3 =]
25 Gewindeflansch »J«: M22x1,5-6g

@12,7 0,13

Abb. 3: Temposonics® RH5 mit Ringmagnet, Teil 2
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ANSCHLUSSBELEGUNG
D70 HXX bzw. LXX/PXX bzw. BXX/RXX bzw. EXX/TXX bzw. GXX/UXX
Signal + Spannungsversorgung Signal + Spannungsversorgung
1 Daten (-) GY  Daten (-)
2 Daten (+) PK  Daten (+)
(2] 00 3 Takt(+) YE  Takt (+)
99 (6) 4 Takt(-) GN  Takt ()
L 5 +12...30 VDC (20 %) BN  +12...30 VDC (+20 %)
Sicht auf Sensor 6  DCGround (0V) WH  DC Ground (0 V)
7 Nicht belegt Bei Kabeltyp TXX werden die zusétzlichen roten & blauen Dréhte nicht verwendet.

Abb. 4: Anschlussbelegung D70 Abb. 6: Anschlussbelegung Kabelabgang

Gerader Kabelabgang Kabeltyp Gewinkelter Kabelabgang

D84

Signal + Spannungsversorgung

Emm Artikelnr, 530 052 PUR > nmm Artikelnr. 530 052
[P]x

Artikelnr. 530 175 PUR  => Artikelnr. 530 175
X || X | Artikelnr. 530032 PVC = | E || X || X | Artikelnr. 530 032
1 Takt (+) X || X |Artikelnr. 530 112 FEP = | G || X || X | Artikelnr. 530 157
2 Takt (-) Abb. 7: Zuordnung der Kabeltypen
Ooe 3 Daten (+)
0 o e 4 Daten (-)
(711 5  Nicht belegt
Sicht auf Sensor 6 Nicht belegt
7 +12...30 VDC (20 %)
8 DC Ground (0 V)

Abb. 5: Anschlussbelegung D84
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GANGIGES ZUBEHOR - Weiteres Zubehér siehe Zubehrkatalog [ 551444
Positionsmagnete
2305 |
oi H
L iﬁ 1.7.9 2198 =
U-Magnet 0D33 Ringmagnet 0D33 Ringmagnet 0D25,4 Ringmagnet

Artikelnr. 251416-2

Material: PA-Ferrit-GF20

Gewicht: Ca. 11 ¢

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

Markierte Version fiir Sensoren mit in-
terner Linearisierung: Artikelnr. 254 226

Positionsmagnet

043 33
‘\\ \——~19'5 |
g m[g'J'\@} : :®4‘ o{fﬁt\
~T |—_%_| T—rl
. 14

8 +2 Abstand zum Sensorelement

Blockmagnet L
Artikelnr. 403 448

Material: Kunststofftrager mit Neodym-
Magnet

Gewicht: Ca. 20 g

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

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

Artikelnr. 201 542-2

Material: PA-Ferrit-GF20

Gewicht: Ca. 14 ¢

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

Markierte Version fiir Sensoren mit in-
terner Linearisierung: Artikelnr. 253620

Magnetabstandhalter

Artikelnr. 400 533

Material: PA-Ferrit

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

Markierte Version fiir Sensoren mit in-
terner Linearisierung: Artikelnr. 253 621

0-Ringe

Magnetabstandhalter
Artikelnr. 400 633

Material: Aluminium

Gewicht: Ca. 5 g

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

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

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

Artikelnr. 402 316

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

2164

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

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

0-Ring Montagezubehir
8,7 "
M18X1,5'Gg D %'16‘UNF'3A 11
3193 Ly )
s A0 s
5 = !
@ _ M3-Befestigungsschraube (6x)

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

Material: FPM
Durometer: 75 Shore A
Betriebstemperatur: -20...4200 °C

Alle MaBe in mm

Sechskantmutter M18x1,5-6g
Artikelnr. 500 018

Material: Stahl, verzinkt

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

Material: Stahl, verzinkt

3,2
i

°
W
0 F_‘-, T

Befestigungslasche
Artikelnr. 561481

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


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

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

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

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

Anzugsmoment: 0,7 Nm

54
| — ) (=)
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M16-Buchse (7 pol.), gewinkelt
Artikelnr. 560 779

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

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

Anzugsmoment: 0,7 Nm

60

g20

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

Gehduse: 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

@320

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

Gehduse: 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

g

\

PVC-Kabel
Artikelnr. 530 032

Material: PVC-Ummantelung; grau
Eigenschaften: Paarweise verdrillt,
geschirmt, flexibel

Kabel @: 6 mm

Querschnitt: 3 x 2 x 0,14 mm?
Biegeradius: 10 x D (feste Verlegung)
Betriebstemperatur: -40...+105 °C

PUR-Kabel
Artikelnr. 530 052

Material: PUR-Ummantelung; orange
Eigenschaften: Paarweise verdrillt,
geschirmt, hochflexibel, halogenfrei,
schleppkettenfahig, weitgehend 6lbe-
standig & flammwidrig

Kabel @: 6,4 mm

Querschnitt: 3 x 2 x 0,25 mm?
Biegeradius: 5 x D (feste Verlegung)
Betriebstemperatur: -20...+80 °C

*/ Beachten Sie die Montagehinweise des Herstellers

Alle MaBBe in mm

FEP-Kabel
Artikelnr. 530 112

Material: FEP-Ummantelung; schwarz
Eigenschaften: Paarweise verdrillt,
geschirmt, flexibel, hohe thermische
Besténdigkeit, weitgehend 61- & saure-
bestandig

Kabel @: 7,6 mm

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

Farbe der Stecker und Kabelmantel kénnen sich ggf. dndern. Dabei bleiben Farben der Adern sowie technische Eigenschaften unverandert.

[101

FEP-Kabel
Artikelnr. 530 157

Material: FEP-Ummantelung; schwarz
Eigenschaften: Paarweise verdrillt,
geschirmt

Kabel @: 6,7 mm

Querschnitt: 3 x 2 x 0,14 mm2
Betriebstemperatur: -40...+180 °C



Kabel

Kabelsets
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PUR-Kabel
Artikelnr. 530 175

Material: PUR-Ummantelung; orange
Eigenschaften: Flexibel, zusatzlicher
EMV-Schutz

Kabel @: 6,5 mm

Querschnitt: 6 x 0,174 mm?
Biegeradius: 10 x D (feste Verlegung)
Betriebstemperatur: -30...+90 °C

Programmier-Werkzeuge

TempoLink®-Kit fiir die Temposonics®
R-Serie V

Artikelnr. TL-1-0-SD70 (fiir D70)
Artikelnr. TL-1-0-SD84 (fiir D84)
Artikelnr. TL-1-0-AS00 (fiir Kabelabgang)

e Drahtlose Verbindung mit einem
WLAN-fahigen Gerat oder iiber USB
mit dem Diagnose-Tool

e Einfache Verbindung zum Sensor
iiber 24 VDC Spannungsversorgung
(zulassige Kabellange: 30 m)

* Benutzerfreundliche Oberflache fir
Mobilgerate und Desktop-Computer

« Siehe Datenblatt
»1empoLink® Sensorassistent*
(Dokumentennummer: 552070)
fiir weitere Informationen

\

Silikon-Kabel
Artikelnr. 530 176

Material: Silikon-Ummantelung; schwarz
Eigenschaften: Paarweise verdrillt,
geschirmt

Kabel @: 6,3 mm

Querschnitt: 3 x 2 x 0,14 mm?
Biegeradius: 7 x D (feste Verlegung)
Betriebstemperatur: -50...+150 °C

TempoGate® Sensorassistent fiir
Temposonics® R-Serie V
Artikelnr. TG-C-0-Dxx

(xxgibt die Anzahl der anschlieBbaren
Sensoren der R-Serie V an (nur gerade
Zahlen))

¢ OPC UA-Server zur Diagnose der
R-Serie V

« Fiir den Einbau im Schaltschrank

e Verbindung tber LAN und WLAN

e Siehe Datenblatt ,, TempoGate®
Sensorassistent” (Dokumenten-
nummer: 552110) flr weitere
Informationen

Kabel mit M12-A-codierter Buchse
(8 pol.), gerade - offenes Kabelende
Artikelnr. 370 674

Material: PUR-Ummantelung; schwarz
Eigenschaft: Geschirmt

Kabelldnge: 5 m

Schutzart: IP67/IP69K

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

Farbe der Stecker und Kabelmantel kénnen sich ggf. dndern. Dabei bleiben Farben der Adern sowie technische Eigenschaften unverdndert.

[11]

Kabel mit M12-A-codierter Buchse
(8 pol.), gewinkelt - offenes Kabelende
Artikelnr. 370 676

Eigenschaft: Geschirmt
Kabelldnge: 5 m
Schutzart: IP67 (fachgerecht montiert)
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BESTELLSCHLUSSEL
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M16-Gerdtestecker (7 pol.)

bloesign MI12-Gerétestecker (8 pol )

17 18 19 20 21 22 23

N

I&

Basissensor (nur fir den Austausch) Gewinkelter Kabelabgang
[ J] Gewindeflansch M22x1,5-6g (Stab-@ 12,7 mm), [ B ][ X ][ X] XX m PUR-Kabel (Artikelnr. 530 175)
Messldnge: 25...5900 mm B01...B30 (1...30 m)
IE Gewindeflansch M18x1,5-6g (Standard) (Beachten S|e den Temperaturbereich des Kabels!)

Siehe ,,Gangiges Zubehor* fiir Kabel-Spezifikationen

[ s | Gewindeflansch %"-16 UNF-3A (Standard) (X ][] XX m PVC-Kabel Artikeinr. 530 032
Gewindeflansch %'-16 UNF-3A (mit Dichtleiste) E01....E30 (1...30 m)

Siehe ,,Ganglges Zubehor* fiir Kabel-Spezifikationen

| ¢ [ Mechanische Optionen [G ][ ][ X ] XX m FEP-Kabel (Artikelnr. 530 157)

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

L Stalndard 5 : Siehe ,,Gang|ges Zubehor* fiir Kabel-Spezifikationen
i Gleitbuchse am Stabende (nur fiir Design »M«, »S« & »T«) .IZ"Z‘ XX m PUR-Kabel (Artikelnr. 530 052)

| F | Flexibles Sensorelement (nur fur Design »B«, »M«, »S« & »T«) L01...L30 (1...30 m)

M1 M4-Gewi t fiir Desian »M«. »S« & »T« (Beachten S|e den Temperaturbereich des Kabels!)
M | Md-Gewinde am Stabende (nur fir Design »M« »S« & »Te) Siehe , Géngiges Zubehor* fiir Kabel-Spezifikationen
| V | Fluorelastomerdichtung am Sensorelektronikgehduse IE"Z"Z' XX m Silikon-Kabel (Artikelnr. 530 176)

U01...U30 (1...30 m)
Siehe ,,Ganglges Zubehor* fiir Kabel-Spezifikationen

Gerader Kabelabgang

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

| d |Messlange |
[ x][x][x][m] 0025...7620 mm

Standard Messlange (mm) Bestellschritte HOT...H30 (1...30 m)

25... 500 mm 5mm (Beachten Sie den Temperaturbereich des Kabels!)
500... 750 mm 10 mm Siehe ,Gangiges Zubehdor” fiir Kabel-Spezifikationen
750...1000 mm 25 mm [P][x]x] )I%({” F;,%g Kabe?!éﬁt)'ke'"r BT

1000...2500 mm 50 mm (Beachten Sie den Temperaturbereich des Kabels!)
2500...5000 mm 100 mm Siehe ,,Géngiges Zubehor* fiir Kabel-Spezifikationen
5000...7620 mm 250 mm [R][x][x] o F;{VS% Kabe'sg\”'ke'”r 530032)
Neben den Standardmesslangen weitere Lédngen in 5 mm-Schritten Siehe ,Géngiges zJSe)hor “fiir Kabel-Spezifikationen
erhaltlich. [T (X ][ X XX m FEP-Kabel (Artkelnr. 530 112)

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

n Magnetanzahl Siehe ,,Gang|ges Zubehor* fiir Kabel-Spezifikationen

— AR
|I| Standard

gy
[s]ssl

[12]



|I| Position

|z| Differenzmessung (2 Magnete und 1 Ausgang)
[ 3] Geschwindigkeit

|I| Position und Temperatur im Sensorelektronikgehause;
[ILTT7FM In diesem Fall unter [l ,Datenbreite” nur Option
[2] 24 Bit* wahibar.

Standard
Interne Linearisierung

Messrichtung vorwérts, asynchroner Modus
Messrichtung vorwarts, synchroner Modus 1
Messrichtung vorwérts, synchroner Modus 2
Messrichtung vorwérts, synchroner Modus 3
Messrichtung riickwarts, asynchroner Modus
Messrichtung riickwarts, synchroner Modus 1
Messrichtung riickwarts, synchroner Modus 2

| 8 | Messrichtung riickwérts, synchroner Modus 3

| [Datenbreite |
[1] 25 Bit
[2] 24 Bit
[ 3] 26 Bit

[ A] 24 Bit + Alarmbit + Paritétsbit (Alarm & Parity)

(=]~ ===~ ==

Binér
Gray

Auflosung

10 ym
50 ym
100 pm
20 pm

o
=
3

o
=
3

0,1 pm*

[e][= ][~ [~ [[e]~ ]~ A [=][=]
-
=
3

0,5 pum

*/ Die Messlénge des Sensors beeinflusst die Wahl der Auflésung und der Datenbreite.
Siehe dazu im Glossar unter ,,Auflésung und Datenbreite in Abhdngigkeit der
Messlénge*”

[13]

Temposonics® R-Serie V RH5 SSI
Datenblatt

o |zasiaione Opionen optional) |
[s][ 0] o] 2]FiR-Filter (2 Messwerte)

s o] o] 4] Fir-Filter (4 Messwerte)

s [ o] o] 8] Fir-Filter (8 Messwerte)

E 0 [ 0| A|Kein Filter, Fehlerzahler (4 Zyklen)

E 0 [ 0 | C|Kein Filter, Fehlerzahler (8 Zyklen)

E 0 || 0 | D |Kein Filter, Fehlerzahler (10 Zyklen)

E 0| 0| G|FIR-Filter (8 Messwerte), Fehlerzéhler (10 Zyklen)
E 0| 0| J |IIR-Filter (Filtergrad 4)

HE IIR-Filter (Filtergrad 8)

@@@@ IIR-Filter (Filtergrad 8), Fehlerzahler (10 Zyklen)

HINWEIS

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

¢ Die Anzahl der Magnete ist von der Messlange abhéngig.

Der minimale Abstand zwischen den Magneten (d.h. die
Vorderseite eines Magneten zur Vorderseite des nachsten)
betragt 75 mm.

¢ Nutzen Sie fiir die Differenzmessung zwei gleiche Magnete.

e Wenn die Option fiir die interne Linearisierung unterl]
,Optionen® ausgewdhlt ist, wéhlen Sie einen geeigneten Magneten
aus.

« Die interne Linearisierung [1] unter il ,Optionen* ist nicht
mit dem flexiblen Sensorelement [F ] unter Bl ,Mechanische
Optionen® erhdltlich.

LIEFERUMFANG
>
. RH5-B: RH5-J/-M/-S/-T:
 Basissensor (ohne Flansch/ e« Sensor
Druckrohr) ¢ 0-Ring
e 3 x Innensechskantschrauben
M4x59 Zubehor separat bestellen.

Betriebsanleitungen, Software & 3D Modelle finden Sie

unter: www.temposonics.com


http://www.temposonics.com

Temposonics® R-Serie V RH5 SSI
Datenblatt

GLOSSAR

Alarm

Das Alarmbit wird vom Sensor gesetzt, wenn der Sensor mehr
Magnete (Zusdtzlicher Magnet) oder weniger Magnete (Magnet-
Status-Fehler) erkennt als konfiguriert sind.

Asynchroner Modus

Im asynchronen Modus werden die Positionsdaten, unabhdngig von
der Steuerung und so schnell wie es der Messzyklus des Sensors
zuldsst, innerhalb des Sensors kontinuierlich aktualisiert. Die
Zykluszeit der Steuerung bestimmt, wann die neuesten Daten des
Sensors iiber die SSI-Schnittstelle ausgetaktet werden.

(= Synchroner Modus)

Auflésung und Datenbreite in Abhédngigkeit der Messlénge

Die Messlénge des Sensors beeinflusst die Wahl der Auflésung und
der Datenbreite. Die Aufldsung (Schrittweite) und Datenbreite (An-
zahl der Schritte) sind so zu wéhlen, dass die Messldnge abgedeckt
wird. Zum Beispiel kann bei einer Datenbreite von 24 Bit und einer
Auflésung von 0,5 um bei einem Sensor vom Typ RH5 die maximale
Messlange von 7620 mm dargestellt werden. Die Auflésung und die
Datenbreite der R-Serie V SSI kdnnen Sie iiber den TempoLink® und
den TempoGate® Sensorassistenten anpassen.

Differenzmessung
Bei der Differenzmessung wird der Abstand zwischen den beiden
Positionsmagneten als Wert ausgegeben.

Extrapolation

Aufgrund physikalischer Gegebenheiten nimmt die Messzykluszeit
des Sensors mit der Messlange zu. Durch Extrapolation kann der
Sensor unabhangig von der Messlénge Daten schneller als die
systemeigene Messzykluszeit ausgeben. Ohne Extrapolation wird der
zuletzt gemessene Wert wiederholt ausgegeben, wenn der Sensor

in einem schnelleren Zyklus als dem systemeigenen Messzyklus
abgefragt wird.

FIR-Filter

Der FIR-Filter (Finite Impulse Response) dient zur Glattung des
gemessenen Positionswertes vor der Ausgabe. Zur Ermittlung des
Ausgabewerts werden nur Eingangswerte entsprechend dem
Fenster (Filter Window Size) zur Filterberechnung herangezogen.
Aus diesen Eingangswerten wird der Ausgabewert in Form eines
gleitenden Mittelwerts berechnet. (= IIR-Filter)

lIR-Filter

Der lIR-Filter (Infinite Impulse Response) dient zur Glattung des
gemessenen Positionswertes vor der Ausgabe. Zur Ermittlung

des Ausgabewerts werden die Eingangswerte entsprechend dem
Filtergrad (Filter Window Size) zur Filterberechnung herangezogen.
Dabei werden auch die vorherigen Werte bei der Berechnung des
Ausgabewerts berticksichtigt. (= FIR-Filter)

Internal Linearization (Interne Linearisierung)

Die interne Linearisierung bietet eine nochmals verbesserte Linearitat
bei der Positionsmessung. Die interne Linearisierung wird fiir den
Sensor wahrend der Produktion implementiert.

Measuring direction (Messrichtung)

Wird der Positionsmagnet bewegt, nehmen die Positions- und

Geschwindigkeitswerte in Messrichtung zu.

« Vorwdrts: Zunehmende Werte vom Sensorelektronikgehduse
zum Stab-/Profilende

e Riickwérts: Abnehmende Werte vom Sensorelektronikgehduse
zum Stab-/Profilende

Parity (Paritatshit)

Das Paritétsbit ist ein Priifhit, das an eine Bitfolge angehangt

wird, um Ubertragungsfehler zu erkennen. Es gibt Even-Parity

und Odd-Parity. Bei Even-Parity wird das Paritatsbit so gesetzt,
dass die Anzahl der 1-Bits in der Bitfolge inklusive des Paritatsbits
gerade ist. Bei Odd-Parity ist die Anzahl der 1-Bits in der Bitfolge
inklusive Paritatsbit ungerade. Bei der R-Serie V SSl ist Even-Parity
implementiert.

Synchron Serielles Interface
SSI (Synchronous Serial Interface, dt.: Synchron-serielle
Schnittstelle) ist eine digitale Schnittstelle, bei der die Daten seriell
tibertragen werden. Die Schnittstelle der R-Serie V' SSI entspricht
dem SSI-Industriestandard fiir absolute Drehgeber. Die Messdaten
werden in einem 24/25/26 Bit Binar- oder Grayformat kodiert und als
Differenzsignal im SSI-Standard (RS-485/RS-422) iibertragen.
Synchroner Modus
Im synchronen Modus wird die Messung und Ausgabe des Sensors
an den Datenanforderungszyklus der Steuerung angepasst. Der
synchrone Modus minimiert die Zeitverzégerung zwischen Messung
und Ausgabe. Der synchrone Modus wird fiir anspruchsvolle
Steuerungsanwendungen bendtigt. (= Asynchroner Modus)
e Synchroner Modus 1
Im synchronen Modus 1 ermittelt der Sensor die Zykluszeit der
Steuerung und wann Daten angefordert werden. Der Sensor
bestimmt, wann der ndchste Messzyklus gestartet werden
muss, damit er rechtzeitig abgeschlossen werden kann, um die
aktuellsten Daten zu liefern.
e Synchroner Modus 2
Erfolgt die Abfrage der Steuerung schneller als der Messzyklus
des Sensors, bietet der synchrone Modus 2 extrapolierte Werte,
die laufend berechnet werden. Es wird ein Messwert berechnet
und ausgegeben, auch wenn der Sensor bei der Abfrage durch die
Steuerung seinen Messzyklus noch nicht abgeschlossen hat.
e Synchroner Modus 3
Der synchrone Modus 3 ist eine um Extrapolation erweiterter
synchroner Modus 2. Hierbei werden die ausgegebenen Messwerte
berechnet, um auch die Verzdgerung aufgrund des Messzyklus des
Sensors zu kompensieren. (= Extrapolation)
Temperatur im Sensorelektronikgehéuse
Die Temperatur im Sensorelektronikgehduse wird in °C gemessen.
Bei dieser Option hat das iibertragene Datenwort eine Lange von
32 Bit, wobei die hochsten 8 Bit den Temperaturwert darstellen,
gefolgt von 24 Bit fiir den Positionswert. Der Temperaturwert ist
dabei im gleichen Format codiert wie der Positionswert.
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