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1.1 Zweck und Gebrauch dieser Anleitung

Lesen Sie vor der Inbetriebnahme der Temposonics® Positionssen-
soren diese Dokumentation ausfiihrlich durch und beachten Sie die
Sicherheitshinweise. Bewahren Sie die Anleitung zum spéteren
Nachschlagen auf!

Der Inhalt dieser technischen Dokumentation und der entsprechenden
Informationen in den Anhdngen 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® Positionssensoren vertraut sind.

1.2 Verwendete Symbole und Gefahrenhinweise

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

Symbol Bedeutung

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

fiihren konnen.

2.1 BestimmungsgeméaBe Verwendung

Dieses Produkt darf nur fiir die unter Punkt 1 vorgesehenen Einsatzfél-
le und nur in Verbindung mit den von Temposonics empfohlenen bzw.
zugelassenen Fremdgerédten und Komponenten verwendet werden. Der
einwandfreie und sichere Betrieb des Produktes setzt den sachgemé-
Ben Transport, die sachgerechte Lagerung, Montage, Inbetriebnahme
sowie sorgfaltige Bedienung voraus.

1. Die Sensorsysteme aller Temposonics® Baureihen sind
ausschlieBlich 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 Kontrollginheit.

1/ Fachpersonal sind Personen, die:
 beziiglich der Projektierung mit den Sicherheitskonzepten der
Automatisierungstechnik vertraut sind
« auf dem Gebiet der elektromagnetischen Vertraglichkeit (EMV) fachkundig sind
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2.2 Vlorhersehbarer Fehlgebrauch

Vorhersehbarer Fehlgebrauch Konsequenz

Der Sensor ist falsch Der Sensor arbeitet nicht
angeschlossen ordnungsgemaB oder wird
zerstort

Kein Ausgangssignal —

Sensor kann beschédigt werden
Falsches Ausgangssignal/

kein Ausgangssignal/

der Sensor wird beschadigt
Falsches Ausgangssignal

Der Sensor wird auBerhalb der
Betriebstemperatur eingesetzt

Die Spannungsversorgung
befindet sich auBerhalb des
definierten Bereichs

Die Positionsmessung wird durch
ein externes magnetisches Feld
beeinflusst

Kabel sind zerstort Kurzschluss — Sensor kann zer-
stort werden/Sensor reagiert nicht
Abstandshalter fehlen oder sind  Fehler bei der Positionsmessung
in falscher Reihenfolge eingebaut
Masse/Schirm falsch

angeschlossen

Nutzen eines nicht von
Temposonics zertifizierten
Magneten

Storung des Ausgangssignals —
Elektronik kann zerstort werden
Fehler bei der Positionsmessung

Den Sensor nachtraglich nicht bearbeiten.
=> Der Sensor kann beschédigt werden.

‘A—

Nicht auf den Sensor steigen.
=> Der Sensor kann beschédigt werden.

\

<

r—

« eine fiir Inbetriebnahmen und Serviceeinsétze notwendige Ausbildung erhalten haben
» sich mit der Bedienung des Gerdtes vertraut gemacht haben und die fiir den
einwandfreien 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 Gefahrdung 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 auBer Betrieb zu setzen und gegen unbefugtes Benutzen zu
sichern.

Sicherheitshinweise fiir die Inbetriebnahme
Zum Erhalt der Funktionsfahigkeit sind nachfolgende Punkte unbedingt
zu beachten.
1. Schiitzen Sie den Sensor beim Einbau und dem Betrieb vor
mechanischen Beschédigungen.
2. 0ffnen Sie den Sensor nicht bzw. nehmen Sie ihn nicht
auseinander.
3.SchlieBen Sie den Sensor 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 des Sensors
regelmaBig.
7.Stellen Sie vor dem Einschalten der Anlage sicher, dass niemand
durch anlaufende Maschinen gefdhrdet wird.

2.4 Sicherheitshinweise fiir den Betrieb in
explosionsgefahrdeten Bereichen

Der Sensor ist nicht geeignet fiir den Betrieb in explosionsgefahrdeten
Bereichen.

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

Temposonics gewdhrleistet fiir die Positionssensoren und das mitge-
lieferte Zubehdr bei Materialfehlern und Fehlern trotz bestimmungs-
gemaBem Gebrauch eine Gewéhrleistungsfrist 2. Die Verpflichtung

von Temposonics ist begrenzt auf die Reparatur oder den Austausch
fiir jedes defekte Teil des Gerates. Eine Gewdahrleistung kann nicht fir
Méngel iibernommen werden, die auf unsachgemaBe Nutzung oder
eine tiberdurchschnittliche Beanspruchung der Ware zuriickzufiihren
sind sowie fiir VerschleiBteile. Unter keinen Umsténden haftet Tempo-
sonics fiir Folgen oder Nebenwirkungen bei einem VerstoB3 gegen die
Gewdhrleistungsbhestimmungen, unabhéngig davon, ob diese zugesagt
oder erwartet worden sind, auch dann nicht, wenn ein Fehler oder eine
Nachléssigkeit des Unternehmens vorliegt.

Temposonics gibt hierzu ausdriicklich keine weiteren Gewahrleis-
tungsanspriiche. Weder Reprdsentanten, Vertreter, Handler oder Mit-
arbeiter des Unternehmens haben die Befugnis, die Gewdhrleistungs-
anspriiche zu erhéhen oder abzuéndern.

2.6 Riicksendung

Der Sensor kann zu Diagnosezwecken an Temposonics versandt wer-
den. Anfallende Versandkosten gehen zu Lasten des Versenders 2. Ein
entsprechendes Formular ist im Kapitel ,,11. Anhang — Unbedenklich-
keitserklarung® auf Seite 73 zu finden.

HINWEIS

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

in Antistatikbeutel. Fiillen Sie die Umverpackung um den Sensor
komplett aus, um Beschadigungen beim Transport zu verhindern.



https://www.temposonics.com
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3.1 Bestellschliissel Temposonics® RP5

1 2 3 4 5 6 7 8 1 12

15 16

13 14
| o)5] |

Rfefs] [ ][] L1
B O O

loaom
[R][P] 5 | Profi

Magnetschlitten Gelenk spielfrei (Artikelnr. 253 421),
geeignet fiir interne Linearisierung
Blockmagnet L (Artikelnr. 403 448)

U-Magnet OD33 (Artikelnr. 251 416-2),
geeignet fiir interne Linearisierung

Magnetschlitten langerer Kugelgelenkarm (Artikelnr. 252 183),
geeignet fiir interne Linearisierung

@ Kein Positionsmagnet

Magnetschlitten Gelenk oben (Artikelnr. 252 182),
geeignet fir interne Linearisierung

Magnetschlitten Gelenk vorne (Artikelnr. 252 184),
geeignet fir interne Linearisierung

n Mechanische Optionen
m Standard

m Fluorelastomerdichtung am Sensorelektronikgehduse

| d |Messignge |
[x][x [ ][ x ][ m]0025...6350 mm

9 10
L m] ]

25... 500 mm 25 mm
500...2500 mm 50 mm
2500...5000 mm 100 mm
5000...6350 mm 250 mm

Neben den Standardmessldngen weitere Lédngen in 5 mm-Schritten
erhdltlich.

n Magnetanzahl

| x ][ x01...30 Position(en) (1...30 Magnet(e))

161

) [ufal J1]
0 BN

[]
@@@ 2 x M12-Gerétebuchse (D-codiert),

1 x M8-Geratestecker

@@ 2 x M12-Gerétebuchse (D-codiert),

1xM12-Gerétestecker (A-codiert)

ofsystem
|I| Standard

g
[u][3 ] o] 1]POWERLINK, Position und Geschwindigkeit
(

1...30 Magnet(e))

IE”E”I"E _POWERLINK, Position und Geschwindigkeit,

interne Linearisierung (1...30 Magnet(e))

HINWEIS

e Beim RP5 ist der unterﬂ »Design“ ausgewahlte Magnet im
Lieferumfang enthalten. Geben Sie die Magnetanzahl fiir Ihre
Anwendung an. Bei Multipositionsmessungen mit mehr als 1
Magneten bestellen Sie die weiteren 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 ndchsten)
betrdgt 75 mm.

* Nutzen Sie fiir die Multipositionsmessung gleiche Magnete.

« Wenn die Option fiir die interne Linearisierung (U311) unter [}
~2Ausgang“ ausgewahlt ist, wahlen Sie einen geeigneten Magneten
aus.
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3.2 Bestellschliissel Temposonics® RH5
7 8 9 10 11 12 13 14 15 16

sl (][] LT T Iw [T [ofs[] [1]
B I 0@ B B I N

17 18 19 20

EINEY
L

A [
EEE Stab @E@ 2 xM12-Gerétebuchse (D-codiert),
1 x M8-Gerétestecker

DT 0 el e
1xM12-Gerétestecker (A-codiert)

| B | Basissensor (nur fiir den Austausch)
z Gewindeflansch M22x1,5-6g (Stab-@ 12,7 mm), n_
Messlénge: 25...5900 mm |I| Standard
| M| Gewindeflansch M18x1,5-6g (Standard)
i Gewindeflansch %4'-16 UNF-3A (Standard) “ Ausgang
T | Gewindeflansch %4"-16 UNF-3A (mit Dichtleiste) @E@m POWERLINK Position und Geschwindigkeit
..30 Magnet(e))
n @@mm POWERLINK Position und Geschwindigkeit,
m Standard interne Linearisierung (1...30 Magnet(e))

Gleitbuchse am Stabende (nur fiir Design »M«, »S« & »T«) HINWEIS
IE M4-Gewinde am Stabende (nur flr Design »M«, »S« & »T«) ¢ Geben Sie die Magnetanzahl fiir Ihre Anwendung an und bestellen
m Fluorelastomerdichtung am Sensorelektronikgehduse Sie die Magnete separat.

¢ Die Anzahl der Magnete ist von der Messlange abhéngig.

n Der minimale Abstand zwischen den Magneten (d.h. die

Vorderseite eines Magneten zur Vorderseite des nachsten)
X || X | X | X|[M]|0025...7620 mm
I—“—"—"—“—| betragt 75 mm.

¢ Nutzen Sie fiir die Multipositionsmessung gleiche Magnete.

25... 500 mm 5mm « Wenn die Option filir die interne Linearisierung (U311) unter [}
500... 750 mm 10 mm ~Ausgang“ ausgewdhlt ist, wahlen Sie einen geeigneten Magneten
750...1000 mm 25 mm aus.

1000...2500 mm 50 mm

2500...5000 mm 100 mm

5000...7620 mm 250 mm
Neben den Standardmesslangen weitere Langen in 5 mm-Schritten
erhdltlich.

n Magnetanzahl

[ x ][ x| 01...30 Position(en) (1....30 Magnet(e))
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3.3 Bestellschliissel Temposonics® RM5

1 2 3 4 5 6 1 12 13 14 15 16 17 18 19 20

imls] [ ] (A CL T Im []] [ [u]s] 1
B I 0@ B K I 11 e

2 [Bavfom |
E@E Schutzgehduse

[
@@ 2 x M12-Gerétebuchse (D-codiert),

1 x M12-Geratestecker (A-codiert)
(nur fiir RM5-B)

@mm 2 x XX m PUR-Kabel (Artikelnr. 530 125) fiir Daten-

Basissensor (nur fiir den Austausch/nur mit Anschlussart D58) leitungen mit M12-Buchse (Artikelnr. 370 830) &
@ Gewindeflansch M18x1,5-6g (Standard) \1Ie><r;((:(rgnl1ml=;VC-Kabel (T 610 ) 7 S s
| s | Gewindeflansch %"-16 UNF-3A (Standard) MO1...M10 (1...10 m)

Siehe ,Gangiges Zubehdr” fiir Kabel & Stecker-Spezifika-

n Mechanische Optionen tionen
m Standard um

e JGCE
[x][x][x] x][m]o0025...7615 mm h | Ausgang

@@mm POWERLINK, Position und Geschwindigkeit
(

25... 500 mm 5 mm 1...30 Magnet(e))
Sl 750w 10 mm [u][3][1][ 1 |POWERLINK, Position und Geschwindigkeit,
750,000 mm 25 mm interne Linearisierung (1...30 Magnet(e))
1000...2500 mm 50 mm HINWEIS
iy LUy * Geben Sie die Magnetanzahl fiir Inre Anwendung an und bestellen
5000...7615 mm 250 mm Sie die Magnete separat.
Neben den Standardmesslangen weitere Lédngen in 5 mm-Schritten  Die Anzahl der Magnete ist von der Messldnge abhéngig.
erhéltlich. Der minimale Abstand zwischen den Magneten (d.h. die

Vorderseite eines Magneten zur Vorderseite des ndchsten)

H Magnetanzahl betrdgt 75 mm.

IZ”Z' 01...30 Position(en) (1...30 Magnet(e)) ¢ Nutzen Sie fiir die Multipositionsmessung gleiche Magnete.
e Wenn die Option fiir die interne Linearisierung (U311) unter“

»+Ausgang” ausgewdahlt ist, wahlen Sie einen geeigneten Magneten
aus.

181



Temposonics®R-Serie V POWERLINK
Betriebsanleitung

3.4 Bestellschliissel Temposonics® RFV
1 12 5 16 17 18 19 20

eV [ LT T T 0w [T [oIsl] [1] [uslofr]
B [ B B EE I e

A £
IEIE"E Flexibler Sensorstab @E@ 2 x M12-Gerétebuchse (D-codiert),
1x M8-Gerétestecker

D [0 ¢][c]2xa s (oot
1 xM12-Geratestecker (A-codiert)
Basissensor (ohne Flansch & Sensorrohr)

5

| M| Gewindeflansch M18x1,5-6g (ohne Sensorrohr)
| s | Gewindeflansch %'-16 UNF-3A (ohne Sensorrohr) 1] Standard

Aus Konformitatsgriinden entfallt Abschnitt f . “ Ausgang

@@mm POWERLINK, Position und Geschwindigkeit
(

...30 Magnet(e))

n Messlédnge

esinge |
xxxxx oot 2000
Sontot Messinge (um) st

¢ Geben Sie die Magnetanzahl fiir Ihre Anwendung an und bestellen

150... 1000 mm 50 mm Sie die Magnete separat.
1000... 5000 mm 100 mm * Die Anzahl der Magnete ist von der Messlange abhangig.
Der minimale Abstand zwischen den Magneten (d.h. die
U, e i Z20 Ll Vorderseite eines Magneten zur Vorderseite des nachsten)
10000...15000 mm 500 mm betrégt 75 mm.
15000...20000 mm 1000 mm * Nutzen Sie fiir die Multipositionsmessung gleiche Magnete.
Neben den Standardmesslangen weitere Langen in 5 mm-Schritten * RFV-B/-M und -S sind ohne Sensorrohr. Fiiren Sie den flexiblen
erhaltlich. Messstab immer in einem Stiitzrohr/Schutzrohr (z.B. Sensorrohr

HD/HL/HP oder HFP-Profil).

H Magnetanzahl

| X[ x 01...30 Position(en) (1...30 Magnet(e))
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3.5 Bestellschliissel Temposonics® RDV

1 2 3 4 5 6 1 12

15 16 17 18 19 20

v [ 0] LT [

13 14
LIE]

] [u]s] 4]

0
N 0 0 BEE N
afoom

IE"E"I' Abgesetzte Sensorelektronik ,,Classic*

| C | Gewindeflansch M18x1,5-6g (SW 46)
E Gewindeflansch 34"-16 UNF-3A (SW 46)
E Gewindeflansch M18x1,5-6g (SW 24)
S
il

Steckflansch @ 26,9 mm f6
Gewindeflansch 34"-16 UNF-3A (SW 23)

n Mechanische Optionen

| A| PUR-Kabel mit M16-Gerétestecker, 250 mm Lange
PUR-Kabel mit M16-Gerétestecker, 400 mm Lange
PUR-Kabel mit M16-Geratestecker, 600 mm Lange

Leitungen mit Flachstecker, 65 mm Lénge

Leitungen mit Flachstecker, 170 mm Lénge
Leitungen mit Flachstecker, 230 mm Lénge
Leitungen mit Flachstecker, 350 mm Lénge

IZHZHZ“Z”E Flansch »S«: 0025...2540 mm

Flansch »C«, »D«, »M«, »T«: 0025...5080 mm

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

1000...2500 mm 50 mm
2500...5080 mm 100 mm

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

H Magnetanzahl

| X[ X 01...30 Position(en) (1....30 Magnet(e))

[
@@@ 2 x M12-Gerétebuchse (D-codiert),

1 x M8-Geratestecker

@@ 2 x M12-Gerétebuchse (D-codiert),

1xM12-Gerétestecker (A-codiert)

ofsystem
|I| Standard

n Ausgang
@@mm POWERLINK, Position und Geschwindigkeit
(1

...30 Magnet(e))

IE"E"I”E POWERLINK, Position und Geschwindigkeit,

interne Linearisierung (1...30 Magnet(e))

HINWEIS

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

* Die Anzahl der Magnete ist von der Messldnge abhéngig.
Der minimale Abstand zwischen den Magneten (d.h. die
Vorderseite eines Magneten zur Vorderseite des néchsten)
betrdgt 75 mm.

 Nutzen Sie fiir die Multipositionsmessung gleiche Magnete.

« Wenn die Option filr die interne Linearisierung (U311) unter [}
LAusgang“ ausgewahlt ist, wahlen Sie einen geeigneten Magneten
aus.
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3.6 Typenschild

Bestellschliissel I~ RH55A0080M01D561U301

MAC Adresse ~ ——| MAC: 00-03-CA-00-58-F6

Seriennummer ~ —— S/N: 70008887

Datum der Produktion —- 01AUG2022
A

edai CE HL

; . UK
- c“usCFl

Abb. 1: Beispiel eines Typenschilds eines R-Serie V.RH5 POWERLINK Sensors

3.7 Zulassungen

¢ GE-Konformitat
EAC-Konformitét
EPSG-Zertifizierung
e UL-Zertifizierung
UKCA-Konformitat

3.8 Lieferumfang

RP5 (Profilsensor):
e Sensor
 Positionsmagnet (nicht bei RP5 mit Design »0«)
¢ 2 Montageklammern bis 1250 mm Messldnge
+ 1 Montageklammer je 500 mm zusatzlicher Messldnge

RH5 (Stabsensor):

» RH5-B: Basissensor (ohne Flansch & Sensorrohr),
3 x Innensechskantschrauben M4x59

¢ RH5-J-/M-/S-/T: Sensor, 0-Ring

RM5 (Sensor im Schutzgehéuse):

» RM5-B: Basissensor (ohne Flansch & Sensorrohr),
3 x Innensechskantschrauben M4x59

e RM5-M/-S: Sensor, 0-Ring

RFV (flexibler Stabsensor):
¢ RFV-B: Basissensor (ohne Flansch & Sensorrohr),
3 x Innensechskantschrauben M4x59
e RFV-M/-S: Sensor (mit Flansch & ohne Sensorrohr), 0-Ring

RDV (abgesetzte Sensorelektronik):
¢ RDV-C/-D/-M/-T: Sensor, 0-Ring
¢ RDV-S: Sensor, 0-Ring, Stiitzring
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Temposonics®R-Serie V POWERLINK
Betriebsanleitung

4.1 Funktionsweise und Systemaufbau

Produkthezeichnung
 Positionssensor Temposonics® R-Serie V

Bauform

» Temposonics® R-Serie V RP5 (Profilsensor)

» Temposonics® R-Serie V RH5 (Stabsensor)

e Temposonics® R-Serie V RM5 (Sensor im Schutzgehduse)

* Temposonics® R-Serie V RFV (flexibler Stabsensor)

* Temposonics® R-Serie V RDV (abgesetzte Sensorelektronik)

Messldange

e Temposonics® R-Serie V RP5: 25...6350 mm

e Temposonics® R-Serie V. RH5: 25...7620 mm

e Temposonics® R-Serie V. RM5: 25...7615 mm
e Temposonics® R-Serie V RFV: 150...20000 mm
e Temposonics® R-Serie V RDV: 25...5080 mm

Ausgangssignal
¢ Ethernet POWERLINK

Anwendungshereich

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

Funktionsweise und Systemaufbau

Die absoluten, linearen Positionssensoren von Temposonics basieren
auf der proprietdren, magnetostriktiven Temposonics® Technologie
und erfassen Positionen zuverlassig und prézise. Jeder der robusten
Positionssensoren besteht aus einem ferromagnetischen Wellenleiter,
einem Positionsmagneten, einem Torsions-Impulswandler und

einer 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.
Daher lasst sich anhand der Zeit, die zwischen dem Auslésen des
Stromimpulses und dem Empfang des Riicksignals vergeht, eine
exakte, lineare Positionsmessung durchfiihren. So entsteht ein
zuverldssiges Positionsmesssystem mit hoher Genauigkeit und
Wiederholbarkeit.

Positionsmagnet (Magnetfeld)

Magnetostriktives Messelement
(Wellenleiter)

Torsions-Impulswandler > ”"

Messzyklus

Ein Stromimpuls erzeugt ein Magnetfeld

Die Interaktion mit dem Magnetfeld des
Positionsmagneten generiert einen Torsionsimpuls

Der Torsionsimpuls breitet sich aus

Der Wandler erfasst die akustische Welle

00 o0

Die Position wird anhand der Laufzeit ermittelt

Abb. 2: Laufzeit-basiertes magnetostriktives Positionsmessprinzip

Modularer Aufhau der Mechanik und Elektronik

 Das Sensorprofil oder der Sensorstab schiitzen den innenliegenden
Wellenleiter.

 Das Sensorelektronikgehduse, ein stabiles Aluminiumgehause,
enthilt die komplette elektronische Schnittstelle mit aktiver
Signalaufbereitung.

» Der externe Positionsmagnet ist ein Dauermagnet. Befestigt am
bewegten Maschinenteil, fahrt er iiber den Sensorstab oder das
Sensorprofil und 16st durch die Sensorstab-/profilwand die
Messung aus.

 Der Sensor kann direkt an eine Steuerung angeschlossen werden.
Seine Elektronik erzeugt einen streng positions-proportionalen
Signalausgang zwischen der Start- und Endposition.
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4.2 Einbau und Design Temposonics® RP5

Temposonics®R-Serie V POWERLINK
Betriebsanleitung

RP5-M, Beispiel: Anschlussart D58 (Steckerabgang)

Sensorelektronikgehduse Nullzone Messldnge Totzone
48 17 58 5 28 25...6350 66/71*
Q :
é.Bh ﬁ]rbMS -
chrauben | s
\O__0O"
O) o\
L0 R, i
m—l [ \ \ 1 | — ! ! I
O “Verstellbare
053 Montageklammer 14,6
* Messldnge > 5000 mm
RP5-G/-S, Beispiel: Anschlussart D56 (Steckerabgang)
Sensorelektronikgehduse Nullzone Messldnge Totzone
48 17 58 5 28 ‘ 25...6350 66/71*
2.B. fiir M5 ag
Schrauben
(=]
o | [[[[I:q T 1 : : 1 : N
ks — | | I
U O ™ Verstellbare
053 12 Montageklammer 14,6
Startposition
* Messldnge > 5000 mm
Alle MaBe in mm
Abb. 3: Temposonics® RP5 mit U-Magnet und Magnetschlitten
Einbau RP5 Alternativ:

Der Profilsensor kann in beliebiger Lage betrieben werden. In der
Regel wird der Sensor fest installiert und der positionsgebende
Magnet am bewegten Maschinenteil befestigt. So kann er (iber das
Sensorprofil fahren. Der Sensor wird auf einer geraden Flache der
Maschine mit den Montageklammern (Abb. 4) angebaut. Diese werden
in ldngenabhangiger Anzahl mitgeliefert und sind gleichméaBig auf dem
Profil zu verteilen. Fiir die Befestigung nutzen Sie M5x20 Schrauben
(DIN 6912), die mit einem Anzugsmoment von 5 Nm angezogen
werden.

Anzugsmoment: 5 Nm

195

T 50 | “Loch-853

14,6

Abb. 4: Montageklammern (Artikelnr. 400 802) mit Zylinderschraube M5x20

Alle Male in mm

Bei engen Einbauverhéltnissen kann der Profilsensor auch (ber die
T-Nut-Schiene im Profilboden mit einer Zapfenmutter oder einem
Nutenstein M5 (Artikelnr. 401 602) montiert werden (Abb. 5).

Abb. 5: Nutenstein M5 in T-Bodennut (Artikelnr. 401 602)

Achten Sie auf einen sorgféltigen axialparallelen Anbau des Sensors,
da sonst Magnet oder Sensor beschadigt werden kdnnen.
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4.3 Einbau und Design Temposonics® RH5

RH5-M/S-A/NV — RH5 mit Gewindeflansch M18x1,5-6g oder %4"-16 UNF-3A, Beispiel: Anschlussart D58 (Steckerabgang)

Sensorelektronikgehduse Nullzone Messléange Totzone
17 68 51 ‘ 25...7620 63,5/66*

s
LR |

25 Gewindeflansch »M«: M18x1,5-6g
Gewindeflansch »S«: %4'-16 UNF-3A

0100,13

* Messldnge > 5000 mm

Gewindeflansch |a b
»Me« SW 46 53
»8« SW44.5 (1,75" [ 51,3

Sensorelektronikgehause Nullzone Messlange Totzone
17 65,5 51 ‘ 25...7620 63,5/66*
] 2,5 <
&
S o
[ I s
%* T
=
S

Gewindeflansch »T«: %"-16 UNF-3A

* Messlange > 5000 mm

25

Mechanische Option »B«: Gleithuchse 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 )
_ ! I
= < S
T > Jg
910 3L 22 |15 = {
3,5 6

* Messlange > 5000 mm

* Messlange > 5000 mm

Alle MaBe in mm

Abb. 6: Temposonics’ RH5 mit Ringmagnet, Teil 1
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RH5-J-A/-V — RH5 mit Gewindeflansch M22x1,5-6g und @ 12,7 mm Stab, Beispiel: Anschlussart D56 (Steckerabgang)

Sensorelektronikgehduse
68

A7

Nullzone
51

Messldnge
25...5900

Totzone
73,6

@12,7 £0,13

Sensorelektronikgehduse
58

Nullzone

61

Messldnge
25...7620

Totzone
52/54/57**

Alle MaBe in mm

** Messldnge 25...1575: 52 Totzone
Messlédnge 1576...5000: 54 Totzone
Messldnge 5001...7620: 57 Totzone

Abb. 9: Temposonics® RH5 mit Ringmagnet, Teil 2

Einbau RH5 mit Gewindeflansch

Fixieren Sie den Sensorstab (iber den Gewindeflansch M18x1,5-6g,
M22x1,5-6g oder %"-16 UNF-3A. Beachten Sie das Anzugsmoment in
Abb. 7. Olen Sie das Gewinde vor dem Festziehen leicht ein.

Anzugsmoment:
RH5-M: 65 Nm
RH5-S: 50 Nm
RH5-T: 55 Nm
RH5-J: 125 Nm

Abb. 7: Einbaubeispiel fiir Gewindeflansch

Einbau eines Stabsensors in Fluidzylinder

Die Stabform wurde fiir die direkte Hubmessung innerhalb eines

Fluidzylinders entwickelt. Schrauben Sie den Sensor direkt iber den

Gewindeflansch ein oder befestigen Sie ihn mit einer Mutter.

» Der auf dem Kolbenboden montierte Positionsmagnet fahrt
beriihrungslos iiber den Sensorstab und markiert unabhéngig
von der verwendeten Hydraulikfliissigkeit durch die Wand des
Sensorrohrs hindurch den Messpunkt.

1151

¢ Der druckfeste Sensorstab ist in der aufgebohrten Kolbenstange
installiert.

 Der Basissensor ist mit drei Schrauben am Sensorstab befestigt und
lasst sich im Servicefall leicht austauschen. Der Hydraulikkreislauf
bleibt geschlossen. Mehr Informationen finden Sie im Kapitel ,,4.9.1.
Austausch des Basissensors beim Modell RH5/RFV* auf Seite 34.

Der Sensorstab mit Flansch verbleibt
im Servicefall im Zylinder

Positionsmagnet

Basissensor
Das Sensorelektronikgehduse mit
Sensorelement kann ausgetauscht werden

Abb. 8: Sensor im Zylinder



Temposonics®R-Serie V POWERLINK
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Hydraulikabdichtung
Es gibt zwei Maéglichkeiten die Flanschanlageflache abzudichten
(Abb. 10):
1. Abdichtung (ber einen 0-Ring (z.B. 22,4 x 2,65 mm,
25,07 x 2,62 mm) in der Zylinderbodennut.
2. Abdichtung iber einen 0-Ring in der Gewindeauslaufrille
Fiir Gewindeflansch 34'-16 UNF-3A:
0-Ring 16,4 x 2,2 mm (Artikelnr. 560 315)

Fiir Gewindeflansch (M18x1,5-6q):
0-Ring 15,3 x 2,2 mm (Artikelnr. 401 133)

Fiir Gewindeflansch (M22x1,5-6q):
0-Ring 19,2 x 2,2 mm (Artikelnr. 561 337)

Fiihren Sie das Einschraubloch fiir Gewindeflansche M18x1,5-6g und
M22x1,5-6g in Anlehnung an ISO 6149-1 aus (Abb. 11).
Siehe 1SO 6149-1 fiir weitere Informationen.

1) E % 2..) 2.b)
Dichtleiste

Abdichtung tiber 0-Ring  Abdichtung tber 0-Ring Abdichtung tber 0-Ring
in Zylinderbodennut in Gewindeauslaufrille in Gewindeauslaufrille

Abb. 10: Moglichkeiten der Abdichtung fiir Gewindeflansch mit flacher Flanschfldche
1.+ 2.a. (RH5-J/-M/-S) sowie mit Dichtleiste 2.b. (RH5-T)

¢ Legen Sie die Flanschanlagefldche 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

(RH5-M/-S/-T-A/M/V mit @ 10 mm Stab: >@13 mm;
RH5-M/-S/-T-B mit @ 10 mm Stab: >@ 16 mm;
RH5-J-A/V mit @ 12,7 mm Stab: > 16 mm)

hangt von Druck und der Kolbengeschwindigkeit ab.
¢ Halten Sie die Angaben zum Betriebsdruck ein.
 Schiitzen Sie den Sensorstab konstruktiv durch geeignete
MaBnahmen vor VerschleiB.

Hinweis fiir metrische Gewindeflansche

RH5-M-A/M/NV
M18x1,5 55 >13 245 198 24 285 2 26 15°
RH5-M-B
M18x1,5 55 >16 245 198 24 285 2 26 15°
RH5-J-ANV
M22x1,5 55 >16 275 238 24 285 2 26 15°
vﬂds 0d,
g/ @d,(Priifbereich
A 8,: Ra3.2 Al J ,(Priifbereich)
NN~ Za) RIa3,2 ‘EF‘. e
& ¥y %/ | u
& © T
2 @d,(Richtwert)
‘Z Gewinde (d, x P)
— Dieses MaB gilt nur, wenn der
Flankendurchmesser  Gewindekernbohrer nicht den

ganzen Materialblock durchdringt

Alle MaBe in mm

Abb. 11: Hinweis fiir metrischen Gewindeflansch M18x1,5-69/M22x1,5-6g in Anlehnung
an DIN IS0 6149-1
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4.4 Einbau und Design Temposonics® RM5

Temposonics®R-Serie V POWERLINK
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RM5-M/-S — RM5 mit Gewindeflansch M18x1,5-6g oder 34"-16 UNF-3A, Beispiel: Anschlussart MXX (Kabelabgang)

Alle MaBe in mm

Kabelldnge Sensorelektronikgehduse Nullzone Messldnge Totzone
49 _1.10m 25 170 51 25...7615 63,5/66*
25
- b
o
| rJ 1 S
= £ 1] +
vaj I o
(]
\- ~ )
Gewindeflansch »M«: M18x1,5-69
Gewindeflansch »S«: 34™16 UNF-3A
100 1..10m * Messldnge > 5000 mm

Abb. 12: Temposonics® RM5 mit Ringmagnet

Einbau RM5 mit Gewindeflansch

Fixieren Sie den Sensorstab iiber den Gewindeflansch M18x1,5-6g
oder 3%'-16 UNF-3A. Beachten Sie das Anzugsmoment in Abb. 13. Olen
Sie das Gewinde vor dem Festziehen leicht ein.

Anzugsmoment:

RM5-M: 65 Nm
RMS5-S: 50 Nm

Das RM5-Gehéuse verbleibt
im Servicefall im Zylinder

RMS5 mit Basissensor
Der Basissensor im RM5

kann ausgetauscht werden

Abb. 13: Einbaubeispiel fiir Gewindeflansch

Einbau von Stabsensor in Fluidzylinder

Die Stabform wurde fiir die direkte Hubmessung innerhalb eines

Fluidzylinders entwickelt. Schrauben Sie den Sensor direkt iber den

Gewindeflansch ein oder befestigen Sie ihn mit einer Mutter.

» Der auf dem Kolbenboden montierte Positionsmagnet fahrt
beriihrungslos iiber den Sensorstab und markiert unabhéngig
von der verwendeten Hydraulikfliissigkeit durch die Wand des
Sensorrohrs hindurch den Messpunkt.

 Der druckfeste Sensorstab ist in der aufgebohrten Kolbenstange
installiert.

e Der Basissensor innerhalb des RM5 ist mit drei Schrauben am
Schutzgehduse befestigt und lasst sich im Servicefall leicht
austauschen. Der Hydraulikkreislauf bleibt geschlossen. Mehr
Informationen finden Sie im Kapitel ,,4.9.2. Austausch des
Basissensors beim Modell RM5* auf Seite 35.

Abb. 14: RM5-Sensor im Zylinder

Hydraulikabdichtung
Es gibt zwei Méglichkeiten die Flanschanlageflache abzudichten
(Abb. 15):
1. Abdichtung Gber einen 0-Ring (z.B. 22,4 x 2,65 mm,
25,07 x 2,62 mm) in der Zylinderbodennut.
2. Abdichtung iiber einen 0-Ring in der Gewindeauslaufrille.
Fiir Gewindeflansch (34"-16 UNF-3A):
0-Ring 16,4 x 2,2 mm (Artikelnr. 560 315)
Fiir Gewindeflansch (M18x1,5-69):
0-Ring 15,3 x 2,2 mm (Artikelnr. 401 133)

Fiihren Sie das Einschraubloch fiir Gewindeflansch M18x1,5-6g in
Anlehnung an 1S0O 6149-1 aus (Abb. 16). Siehe 1SO 6149-1 fiir weitere
Informationen.
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Abdichtung tber 0-Ring Abdichtung tber 0-Ring
in Zylinderbodennut in Gewindeauslaufrille

Abb. 15: Mdglichkeiten der Abdichtung

 Legen Sie die Flanschanlagefldche vollstandig an der Zylinderauf-
nahmefldche auf.

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

 Der Positionsmagnet darf nicht auf dem Messstab schleifen.

 Die Kolbenstangenbohrung
(2013 mm)
hangt von Druck und Kolbengeschwindigkeit ab.

* Halten Sie die Angaben zum Betriebsdruck ein.

 Schiitzen Sie den Sensorstab konstruktiv durch geeignete
MafBnahmen vor VerschleiB.

Hinweis fiir metrische Gewindeflansche

RMS5-M
M18x1,5 55 >13 245 198 24 285 2 26 15°

-« ad, @d,
g/ \ @d, (Priifbereich)
@
A o Ra 3,2 all J 4
SO N A Ra 3,2 EP —
JI B %g: ‘ ;7 <
& ‘2 / | B
SN o
Q‘@ ) ‘
@d,(Richtwert)
1z Gewinde (d, x P)

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

Alle MaBe in mm

Abb. 16: Hinweis fiir metrischen Gewindeflansch M18x1,5-6g in Anlehnung an
DIN IS0 6149-1
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4.5 Einbau und Design Temposonics® RFV

RFV-B - RFV Basissensor (ohne Flansch & Sensorrohr), Beispiel: Anschlussart D56 (Steckerabgang)

Sensorelektronikgehduse Nullzone Messlénge Totzone
17 58 61 ‘ 150...20000 siehe Tabelle
7
]
n
u 11
— Tt
[ll]]:q SR \ 080,23
) Nicht flexibel ohne Sensorrohr
107
Messlénge Toleranz der Gesamtldange | Totzone
Bis 7620 mm +8 mm/-5 mm 94 mm
Bis 10.000 mm +15 mm/-15 mm 100 mm
Bis 15.000 mm +15 mm/-30 mm 120 mm
Bis 20.000 mm +15 mm/-45 mm 140 mm

Hinweis: Die Toleranz der Gesamtlénge hat keinen Einfluss auf die Messldnge.

RFV-M/-S — RFV mit Gewindeflansch M18x1,5-6g oder 34"-16 UNF-3A (ohne Sensorrohr), Beispiel: Anschlussart D58 (Steckerabgang)

Sensorelektronikgehéduse Nullzone Messlédnge Totzone
58 10 51 ‘ 150...20000 siehe Tabelle
25
: ||
S T
E 080,23
Gewindeflansch »M«: M18x1,5-6g
Gewindeflansch »S«: 34'-16 UNF-3A
Nicht flexibel | ohne Sensorrohr
97
Messlange Toleranz der Gesamtlédnge | Totzone
Bis 7620 mm +8 mm/-5 mm 94 mm
. Bis 10.000 mm +15 mm/-15 mm 100 mm
Gewindeflansch | a b Bis 15.0 15 20 2
NP SW 46 53 is 15.000 mm +15 mm/-30 mm 0 mm
»S« SW 44,5 (1,75") |51,3 Bis 20.000 mm +15 mm/-45 mm 140 mm

Hinweis: Die Toleranz der Gesamtldnge hat keinen Einfluss auf die Messldnge.
Alle MaBe in mm

Abb. 17: Temposonics” RFV mit Ringmagnet

Einbau RFV
Beachten Sie bei der Installation und Handhabung des RFV-Sensors:
1. Fiihren Sie den flexiblen Messstab immer in einem Stiitzrohr/

Biegeradien < 250 mm fiihren zu einer Beschadigung des flexiblen
Schutzrohr (z.B. Sensorrohr HD/HL/HP oder HFP-Profil). Messstabs.

Das Stiitzrohr muss aus unmagnetischem Material bestehen

und einen Innendurchmesser von mindestens 9,4 mm haben )

(Abb. 18). Es kann gerade oder gebogen sein. Linearmessung .

i o . . T Y = e Positionsmagnet

2. Unterschreiten Sie niemals den minimalen Biegeradius von

250 mm. h
3. Halten Sie bei der Montage/Demontage des Sensors einen Unmagnetisches Stitzrohr, Innen-0 9.4

Mindestabstand von 300 mm zu einer raumlichen Begrenzung ' '

ein. Der empfohlene Abstand betrdgt 500 mm (Abb. 19).
4.Beachten Sie den nicht flexiblen Bereich des Sensorstabs ab dem Abb. 18: Sensor mit Stiitzrohr/Schutzrohr

Flansch von 107 mm (fir RFV-B) bzw. 97 mm (fiir RFV-M/-S).
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500 empfohlen

~ 300 Positionsmagnet

Bauseitiges Stiitzrohr z.B.
012,7 x 1,65 mm,
Innen-@ 9,4 mm,
unmagnetisch

SW 46

Flansch M18x1,5-6g
%"-16 UNF-3A

f
T
|
|
|
|
|
|
|
=

Abb. 19: Absténde fiir die Montage und Handhabung

Montage des RFV
1.RFV-B:

« Fiihren Sie den flexiblen Messstab in einem Stiitzrohr.

 Montieren Sie das Sensorelektronikgehduse iiber die 3 Innen-
sechskantschrauben M4x59 aus unmagnetischem Material.
Anzugsmoment: 1,4 Nm (Abb. 20). Sichern Sie die Schrauben
vor dem Wiedereinbau, z.B. mit Loctite 243.
Empfehlung: Dichten Sie den Sensor iiber einen Flansch ab.

2.RFV-B mit Sensorrohr HD/HL/HP oder HFP-Profil

(siehe ,,Gangiges Zubehor")

Vorteil: Der flexible Messstab ist in einem Schutzrohr gefiihrt.

 Montieren Sie das Sensorelektronikgehéuse iiber 3 Innensechs-
kantschrauben M4x59 aus unmagnetischem Material. Anzugs-
moment: 1,4 Nm (Abb. 20). Sichern Sie die Schrauben vor dem
Wiedereinbau, z.B. mit Loctite 243.

* Details zum Einbau: siehe unten

3.RFV-M/-S:
« Fiihren Sie den flexiblen Messstab in einem Stiitzrohr.
 Montieren Sie den Sensor iiber den Flansch.
* Details zum Einbau: siehe unten
* Beachten Sie, dass zwischen dem Gewinde und dem flexiblen
Messstab Fliissigkeit in den Sensor eindringen kann.

Innensechskantschraube Innensechskantschraube

Mdx59 Mdx59
= o

#

Anzugsmoment Innensechskantschraube M4x59: 1,4 Nm

Abb. 20: Befestigung mittels Innensechskantschrauben M4x59
Alle MaBe in mm

HINWEIS

Beachten Sie die folgenden Voraussetzungen, damit Sie die

Anforderungen zur Storfestigkeit und zur Stéraussendung erfiillen

konnen:

 Verbinden Sie das Sensorelektronikgehduse mit der Maschinen-
masse (Abb. 60).

* Betten Sie das flexible Sensorelement in einer entsprechend
abgeschirmten Umgebung ein, z.B. in ein Sensorrohr HD/HL/HP.
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Einbau RFV-Sensor mit Gewindeflansch »M« oder »S«

Fixieren Sie den Sensorstab iiber den Gewindeflansch M18x1,5-6g
oder %'-16 UNF-3A. Beachten Sie das Anzugsmoment in Abb. 21.
Olen Sie das Gewinde vor dem Festziehen leicht ein.

Anzugsmoment:
RFV-M: 65 Nm
RFV-S: 50 Nm
HD: 65 Nm

HL: 50 Nm

HP: 55 Nm

Abb. 21: Einbaubeispiel fiir Gewindeflansch

Einbau RFV-Sensor mit Sensorrohr HD/HL/HP in Fluid-

zylinder

Die Stabform wurde fiir die direkte Hubmessung innerhalb eines

Fluidzylinders entwickelt. Schrauben Sie den Sensor direkt iiber den

Gewindeflansch ein oder befestigen Sie ihn mit einer Mutter.

 Der auf dem Kolbenboden montierte Positionsmagnet fahrt
beriihrungslos iiber den Sensorstab und markiert unabhéngig
von der verwendeten Hydraulikfliissigkeit durch die Wand des
Sensorrohrs hindurch den Messpunkt.

 Der druckfeste Sensorstab ist in der aufgebohrten Kolbenstange
installiert.

 Der Basissensor ist mit 3 Schrauben am Sensorstab befestigt und
lasst sich im Servicefall leicht austauschen. Der Hydraulikkreislauf

bleibt geschlossen. Mehr Informationen finden Sie im Kapitel ,,4.9.1.

Austausch des Basissensors beim Modell RH5/RFV* auf Seite 34.

¢ Legen Sie die Flanschanlagefldche vollstandig an der
Zylinderaufnahmeflache auf.

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

¢ Der Positionsmagnet darf nicht auf dem Messstab schleifen.

¢ Die Kolbenstangenbohrung fiir den RFV-Sensor mit Rohr mit einem
AuBendurchmesser von 12,7 mm betrdgt > 16 mm. Die Bohrung
hangt von Druck und der Kolbengeschwindigkeit ab.

« Halten Sie die Angaben zum Betriebsdruck ein.

 Schiitzen Sie den Sensorstab konstruktiv durch geeignete
MafBnahmen vor VerschleiB.

Temposonics®R-Serie V POWERLINK
Betriebsanleitung

Hydraulikabdichtung bei Verwendung eines RFV-Sensors in einem
Sensorrohr HD/HL/HP
Es gibt zwei Moglichkeiten die Flanschanlagefldche abzudichten
(Abb. 22):
1. Abdichtung Gber einen 0O-Ring (z.B. 22,4 x 2,65 mm,
25,07 x 2,62 mm) in der Zylinderbodennut.
2. Abdichtung (iber einen 0-Ring in der Gewindeauslaufrille.
Fiir Gewindeflansch (34"-16 UNF-3A) »S«: 0-Ring 16,4 x 2,2 mm
(Artikelnr. 560 315)
Fiir Gewindeflansch (M18x1,5-6g) »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. 23). Siehe IS0 6149-1 fiir weitere
Informationen.

1) 2)

7V

Abdichtung tiber 0-Ring
in Zylinderbodennut

71

Abdichtung tiber 0-Ring
in Gewindeauslaufrille

Abb. 22: Mdglichkeiten der Abdichtung

Weitere Informationen tiber das Zubehér HFP-Profil und das
Sensorrohr HD/HL/HP finden Sie im Zubehorkatalog
(Dokumentnummer: 551444).

Hinweis fiir metrische Gewindeflansche

Gewinde d, d d d L L L L Z
(d,xP) +%,1 +%,4 +1°

RFV-M / optionales Sensorrohr HD

Mi8x15 55 >16 245 198 24 285 2 26 15°
- 7RI gg ad
v\475 i
> Ra3.2 ‘ |0d,(Priifbereich)
A g )
=il JV/ : 2\ /Ra3?2 A'J‘N‘f,fj‘

_ /‘ }

/‘_rr

@d,(Richtwert)
Gewinde (d, x P)

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

Flankendurchmesser

Alle Male in mm

Abb. 23: Hinweis fiir metrischen Gewindeflansch M18x1,5-6g in Anlehnung an
DIN IS0 6149-1
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Ersatz einer R-Serie 2004 RF-C durch eine R-Serie V RFV-B

Falls Sie den Basissensor R-Serie 2004 RF-C durch den Basissensor

R-Serie V RFV-B ersetzen, beachten Sie folgende Punkte:

 Der Basissensor R-Serie 2004 RF-C ist mit zwei Schrauben an der
Anlage befestigt. Der Basissensor R-Serie V RF-B wird mit drei
Schrauben an der Maschine montiert.

* Wir empfehlen daher die Verwendung der Adapterplatten-Kits
255198. Die Adapterplatte dient dazu, den Basissensor RFV-B mit
drei Schrauben an dem vorhandenen Bohrbild mit zwei Schrauben
Zu montieren.

« Befestigen Sie die Adapterplatte mit den zwei Innensechs-
kantschrauben M4x6 (SW 2,5) mit einem Anzugsmoment von
1,4 Nm an dem vorhandenen Bohrbild. Achten Sie auf den rich-
tigen Sitz des 0-Rings zwischen Anlage und Adapterplatte. Si-
chern Sie die Schrauben mit Loctite 243.

« Setzen Sie den Basissensor RFV-B auf die Adapterplatte auf.

« Befestigen Sie die Erdungslasche an einer Schraube des Basis-
Sensors.

« Schrauben Sie den Basissensor RFV-B mit den drei Innensechs-
kantschrauben M4x59 (SW 2,5) mit einem Anzugsmoment
1,4 Nm an der Adapterplatte fest. Achten Sie auf den richtigen
Sitz des 0-Rings zwischen Basissensor und Adapterplatte.
Sichern Sie die Schrauben mit Loctite 243.

 Die Adapterplatte hat eine Dicke von 5 mm. Bestellen Sie den
Basissensor RFV-B mit dem Zusatz H003, um die Dicke der
Adapterplatte auszugleichen: RFV-B-Xxxxxx-xx-xxx-1-xxxx-H003
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4.6 Einbau und Design Temposonics® RDV

Temposonics®R-Serie V POWERLINK

Betriebsanleitung

RDV mit Bodenanschluss, Beispiel: Anschlussart D56 (Steckerabgang)

Alle Male in mm

Empfehlung:

24,7 77
o
r
Aol
- n
[ o<
] : :
u ~
i l O=0
= 019 o
48
0262
58 45 41
If 1 If ] /
Empfehlung:
Nutzen Sie fiir die Befestigung des Sensors
M6x45 (ISO 4762) Schrauben
Anzugsmoment: 6 Nm
RDV mit Seitenanschluss, Beispiel: Anschlussart D58 (Steckerabgang)
[
2l | | Y
$ A\
o QO
= | =
247 |17] g,
48
17 58 50 45
45 41
[ 1 [ ]
S - -
AN

Nutzen Sie fir die Befestigung des Sensors {

M6x45 (IS0 4762) Schrauben

Anzugsmoment: 6 Nm

Abb. 24: Temposonics® RDV Sensorelektronikgehduse
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Gewindeflansch »C« & »D« (fiir Boden- oder Seitenanschluss)

Bodenanschluss ~ Seitenanschluss

PUR-Kabel:
26
Biegeradius:
>24

32

Gewindeflansch »D«: %"-16 UNF-3A

Nullzone
51

Messldnge
25...5080

PUR-Kabel:

26

Biegeradius: Nullzone Messlénge Totzone

>24 32 51 25...5080 63,5/66*

Kabellange (Bodenanschluss):

65/170/230/350 |

Kabelldnge (Seitenanschluss): 26,9 4 SW46 -

250/400/600 ¥ . . S
1 | g 1B

[
Kabel fiir Kabel fiir 45 = Gewindeflansch »C«: M18x1,5-6g

* Messldnge > 5000 mm

Gewindeflansch »M« (fiir Boden- oder Seitenanschluss)

Totzone
63,5/66*

Kabelldange (Bodenanschluss):
65/170/230/350
Kabelldnge (Seitenanschluss):

SW 24
F

25

250/400/600

L]

=0

g

Kabel fiir

5

\ Gewindeflansch »M«: M18x1,5-6g

Bodenanschluss ~ Seitenanschluss

Gewindeflansch »T« (fiir Boden- oder Seitenanschluss)
PUR-Kabel: i
a6

Biegeradius:

>24

Kabellange (Bodenanschluss):
65/170/230/350

Kabelldnge (Seitenanschluss):

32

Nullzone
51

Messlange
25...5080

310+0,13

* Messlange > 5000 mm

Totzone
63,5/66*

SW 23
L

250/400/600

in

Kabel fiir Kabel fiir

45

25

310+0,13

Gewindeflansch »T«: %"-16 UNF-3A

Bodenanschluss ~ Seitenanschluss

Steckflansch »S« (fiir Boden- oder Seitenanschluss)

PUR-Kabel:

06

Biegeradius:

>24

Kabellange (Bodenanschluss):
65/170/230/350

Kabellange (Seitenanschluss): 26,9 16

32

Nullzone
214

Messlédnge
25...2540

* Messlange > 5000 mm

Totzone
63,5

250/400/600

Kabel fiir Kabel fiir

Bodenanschluss ~ Seitenanschluss

Alle MaBe in mm

_+-
_+-

12,7

310+0,13

Abb. 25: Temposonics® RDV Flansche
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HINWEIS

Hinweis zum Einbau bzw. Ersatz des RDVs
Die Seriennummern (S/N) auf

Kabel und Sensorelektronikgehduse
miissen Gbereinstimmen, damit die
Positionsmessung fehlerfrei ist.

S/N: 70019012

Beispiel
Seriennummer

HINWEIS
Montieren Sie den Sensor wie folgt:

mit dem Kabel

1. Montieren Sie den Flansch mit dem Sensorstab
2. Montieren Sie das Sensorelektronikgehduse
3. Verbinden Sie den Flansch und das Sensorelektronikgehduse

Die oben genannten Schritte werden in den folgenden Abschnitten

erlautert.

4.6.1. Einbau RDV mit Gewindeflansch

Fixieren Sie den Sensorstab (iber den Gewindeflansch M18x1,5-6g
oder %'-16 UNF-3A. Beachten Sie das Anzugsmoment in Abb. 26.
Olen Sie das Gewinde vor dem Festziehen leicht ein.

Anzugsmomente:
RDV-T: 65 Nm
RDV-M: 55 Nm
RDV-C: 65 Nm
RDV-D: 75 Nm

Gewindeflansch »C«/»D« Gewindeflansch »M«/»T«

Abb. 26: Einbaubeispiel fiir Gewindeflansch »C«/»D«, »M«/»T«

Alle Male in mm

Temposonics®R-Serie V POWERLINK
Betriebsanleitung

Einbau von Stabsensor in Fluidzylinder

Die Stabform wurde fiir die direkte Hubmessung innerhalb eines Fluid-

zylinders entwickelt. Schrauben Sie den Sensor direkt iiber den Gewin-

deflansch ein oder befestigen Sie ihn mit einer Mutter.

* Der auf dem Kolbenboden montierte Positionsmagnet fahrt
beriihrungslos iiber den Sensorstab und markiert unabhéngig
von der verwendeten Hydraulikfliissigkeit durch die Wand des
Sensorrohrs hindurch den Messpunkt.

¢ Der druckfeste Sensorstab ist in der aufgebohrten Kolbenstange
installiert.

Hydraulikabdichtung
Es gibt folgende Maéglichkeiten die Flanschanlagefldche abzudichten
(Abb. 27):
1. Abdichtung (iber einen 0-Ring (z.B. 22,4 x 2,65 mm, 25,07 x
2,62 mm) in der Zylinderbodennut (fiir Gewindeflansch »C«/»D«).
2. Abdichtung iiber einen 0-Ring in der Gewindeauslaufrille.
Fiir Gewindeflansch (%4“-16 UNF-3A) »D«/»T«: 0-Ring 16,4 x
2,2 mm (Artikelnr. 560 315)
Fiir Gewindeflansch (M18x1,5-6g) »C«/»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. 28). Siehe 1SO 6149-1 fiir weitere
Informationen.

Fiir Gewindeflansch Fiir Gewindeflansch Fiir Gewindeflansch
»c«/»D« »D«/»T« »C«/»M«

Abdichtung tber 0-Ring  Abdichtung tiber 0-Ring ~ Abdichtung tiber 0-Ring
in Zylinderbodennut in Gewindeauslaufrille in Gewindeauslaufrille

Abb. 27:: Mdglichkeiten der Abdichtung

¢ Legen Sie die Flanschanlagefldche vollstindig an der Zylinderauf-
nahmeflache auf.

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

¢ Der Positionsmagnet darf nicht auf dem Messstab schleifen.

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

¢ Halten Sie die Angaben zum Betriebsdruck ein.

e Schitzen Sie den Sensorstab konstruktiv durch geeignete
MaBnahmen vor VerschleiB.
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Hinweis fiir metrische Gewindeflansche 4.6.2. Einbau RDV mit Steckflansch

Zylindereinbau
Bauen Sie den Stab (iber den Steckflansch ein. Dichten Sie ihn mit

RDV-C . 0-Ring und Stiitzring ab. Fixieren Sie den Steckflansch iiber eine
2‘/'[1)3"';"5 % =213 245 198 24 285 2 26 15 Pass-Schulterschraube (Abb. 29). Weitere Details zum Steckflansch

»S« finden Sie in Abb. 30. Beachten Sie dazu auch die Einbaubeispiele
M18x1,5 30 >13 245 198 24 285 2 26 15° in Abb. 31 und Abb. 32.

ad, ad
@d,(Priifbereich)

32

20,3
/‘j LA
7z
@d,(Richtwert)

2,5
Gewinde (d, x P) /
—Dieses MaB gilt nur, wenn der
Flankendurchmesser ~ Gewindekernbohrer nicht den
ganzen Materialblock durchdringt . Bohrung
< _
Alle MaBe in mm / 27 mm H7
Z |
Abb. 28: Hinweis fiir metrischen Gewindeflansch M18x1,5-6g in Anlehnung an ‘ 15°
DIN IS0 6149-1 ‘

Fiir Seitenanschluss: @ 10...20 mm
Bohrung fiir Kabel zum Elektronikgehduse

Fiir Bodenanschluss: @ 13...17 mm
Bohrung zum Durchstecken der Leitungen

Abb. 29: Beispiel Einbaudetail: Pass-Schulterschraube 8-M6 (1SO 7379) mit Innensechskant

26,9
229
I
/
L
N\

~ ] 147 |-

Abb. 30: Details Steckflansch »S«

Beim Zylindereinbau heachten:

¢ Der Positionsmagnet darf nicht auf dem Messstab schleifen.

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

 Halten Sie die Angaben zum Betriebsdruck ein.

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

Alle MaB3e in mm
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4.6.3. Einbau des RDV Sensorelektronikgehduses

Im folgenden Abschnitt werden die Anschlussmaglichkeiten des RDV
Sensors mit Bodenanschluss (Abb. 31) sowie mit Seitenanschluss
(Abb. 32) am Beispiel RDV-S erldutert. In gleicher Weise kénnen die
Sensorelektroniken der RDV Sensoren mit Gewindeflansch montiert
werden.

Sensorelektronik mit Bodenanschluss

SchlieBen Sie den Messstab iiber die Stecker an die Sensorelektronik
an. Montieren Sie die Sensorelektronik so, dass Sie unterhalb

des Gehdusebodens die Kabel abfiihren kénnen. Damit ist das
Sensorsystem samt Verbindungskabel gekapselt eingebaut und

vor Stérungen von auBen geschiitzt (Abb. 31). Beachten Sie beim
Verlegen des Kabels zwischen Sensorelektronik und Messstab den
Biegeradius des Kabels (siehe Abb. 25).

Lieferumfang:
— 0-Ring 21,9 x 2,6 / (Artikelnr. 560 705)

| Stiitzring (Artikelnr. 560 629)

T E

O

Unmagnetisches
Material

i

Abb. 31: Einbaubeispiel Steckflansch »S« und Sensorelektronik mit Bodenanschluss

Sensorelektronik mit Seitenanschluss

SchlieBen Sie den Messstab seitlich tiber das Kabel an die
Sensorelektronik an. Kapseln Sie das Sensorsystem samt
Verbindungskabel (Abb. 32). Beachten Sie beim Verlegen des Kabels
zwischen Sensorelektronik und Messstab den Biegeradius des Kabels
(siehe Abb. 25).

—0-Ring 21,9 x 2,6 (Artikelnr. 560 705)
| Stitzring (Artikelnr. 560 629)

Unmagnetisches
Material

Abb. 32: Einbaubeispiel Steckflansch »S« und Sensorelektronik mit Seitenanschluss

Alle Male in mm

Temposonics®R-Serie V POWERLINK
Betriebsanleitung

HINWEIS

Beachten Sie die folgenden Voraussetzungen, damit Sie die Anfor-

derungen zur Stérfestigkeit und zur Stéraussendung erfiillen kon-

nen:

¢ Das Sensorelektronikgehduse muss mit der Maschinenmasse
verbunden sein (Abb. 60).

* Das Kabel zwischen Sensor und Elektronik muss in ein
metallisches Gehduse integriert sein.

SchlieBen Sie den Flansch fiir den Bodenanschluss iiber die beiden
Molex-Stecker bzw. fiir den Seitenanschluss (iber das Kabel mit
6-poligem Stecker an das Sensorelektronikgehduse an.

4.6.4. Montage des Sensorelektronikgehduses mit Boden-/
Seitenanschluss

Befestigen Sie das Sensorelektronikgehduse mit 4 x M6x45
(IS0 4762) Schrauben iiber den Befestigungsblock. Beachten Sie das
Anzugsmoment von 6 Nm.

4 x M6x45 (IS0 4762) Schrauben
Anzugsmoment: 6 Nm

Befestigungsblock

Abb. 33: Befestigung des RDV Sensorelektronikgehéuses (Beispiel Bodenanschluss)
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4.7 Magnetinstallation

Typische Nutzung der Magnete

Magnet Typische Sensoren Vorteile

Ringmagnete Stabsensoren » Rotationssymmetrisches
(RH5, RM5, RFV, Magnetfeld
o o
U-Magnete  Profil- & * Hohentoleranzen kdnnen
Stabsensoren ausgeglichen werden, da
n (RP5, RH5, RM5, der Magnet abhebbar ist
RFV, RDV)
Blockmagnete Profil- & ¢ Hohentoleranzen kdnnen
Stabsensoren ausgeglichen werden, da
‘ (RP5, RH5, RM5, der Magnet abhebbar ist
RFV, RDV)
Magnetschlitten Profilsensoren e Der Magnet ist auf dem
(RP5) Profil gefiihrt
» Der Abstand zwischen
Magnet und Wellenleiter
ist fest definiert
 Einfache Ankopplung (iber
das Kugelgelenk

Abb. 34: Typische Nutzung der Magnete

Montage von Ring-, U- und Blockmagneten

Bauen Sie den Positionsmagnet mit unmagnetischem Material fiir die

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

auf dem Messstab schleifen. Uber den Luftspalt werden Fluchtungs-

fehler ausgeglichen.

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

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

e Der minimale Abstand zwischen Positionsmagnet und magnetischem
Material betrdgt 15 mm (Abb. 37)

 Beachten Sie die MaBe in Abb. 37 bei der Nutzung von magnetischem

Material

HINWEIS

* Montieren Sie Ring- und U-Magnete konzentrisch.

 Montieren Sie Blockmagnete zentriert tiber dem Messstab oder dem
Sensorprofil. Maximal zuldssigen Luftspalt nicht iiberschreiten
(Abb. 35/Abb. 36).

« [nstallieren Sie den Sensor so, dass der Sensorstab/das Sensor-
profil parallel zur Bewegungsrichtung des Magneten ausgerichtet
ist. So vermeiden Sie Beschadigungen an Magnetmitnahme, Magnet
und Sensorstab/Sensorprofil.

Alle MaBBe in mm

Konzentrische Montage
des U-Magnelen 0

Luftspalt

Artlkelnr 251 416-2: 1,75 1

© U-Magnet

@ Unmagnetische Mitnahme

Abb. 35: Montage U-Magnet (Artikelnr. 251 416-2)

Zentrierte Montage
des Blnckmagneten

Blockmagnet K
M4

g2 * Luftspalt: 3 +2 BlockmagnetL @
M4
Sensorelement 0

© Blockmagnet

@ Unmagnetische Mitnahme

Abb. 36: Montage Blockmagnet K (Artikelnr. 251 298-2) und Blockmagnet L
(Artikelnr. 403 448)

Magnet-Montage mit magnetischem Material

Bei der Verwendung von magnetischem Material die in Abb. 37

dargestellten MaBe unbedingt beachten.

A.Wenn der Positionsmagnet mit der Kolbenstangenbohrung
abschlieBt

B.Wenn Sie den Positionsmagnet weiter in die Kolbenstangenbohrung
einlassen, installieren Sie einen weiteren unmagnetischen
Abstandhalter (z.B. Artikelnr. 400 633) (iber dem Magneten.

0 0

o Magnetisches
Material —

0 Nullzone, abhédngig von der Bauform

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

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

Abb. 37: Einbau mit magnetischem Material
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Stabsensoren mit einer Messlénge = 1 Meter

Unterstiitzen Sie Stabsensoren mit einer Messldnge von mehr

als einem Meter mechanisch beim horizontalen Einbau. Ohne
Unterstiitzung neigt sich der Sensorstab und sowohl der Sensorstab
als auch der Magnet konnen beschddigt werden. Ebenso ist ein
verfalschtes Messergebnis moglich. Lingere Stabe erfordern eine
gleichmaBig, tiber die Lénge verteilte, mechanische Unterstiitzung
(z.B. Artikelnr. 561 481). Verwenden Sie einen U-Magneten zur
Positionsermittlung (Abb. 38).

U-Magnet

Sensorstab

Unmagnetische
Befestigungslasche

Abb. 38: Beispiel Sensorunterstiitzung mit Befestigungslasche (Artikelnr. 561 481)

Start- und Endpositionen der Positionsmagnete

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

RP5 mit Magnetschlitten ,,S*, ,N“, ,V“, ,G*

Sensorelektronikgehéduse
~—Bezugskante fiir Montage

Startposition Endposition
12 82/87*

* Messldnge > 5000 mm

RP5 mit U-Magnet

Sensorelektronikgehéduse
~—Bezugskante fiir Montage

Startposition Endposition
28 66/71*

* Messlange > 5000 mm

RP5 mit Blockmagnet

Sensorelektronikgehéduse
~—Bezugskante fiir Montage
Startposition Endposition

25,5 68,6/73,5*

h D

* Messlange > 5000 mm

Abb. 39: Start- und Endposition der Magnete fir RP5

Alle Male in mm

Temposonics®R-Serie V POWERLINK
Betriebsanleitung

RH5 mit Ringmagnet/U-Magnet

Sensorelektronikgehduse
Bezugskante fiir Montage

Startposition
51

Endposition
63,5/66*

* Messldnge > 5000 mm

RH5 mit Blockmagnet

Sensorelektronikgehéduse
Bezugskante fiir Montage

Startposition Endposition
48,5 66/68,5*

§ 8

* Messldnge > 5000 mm

Abb. 40: Start- und Endposition der Magnete fir RH5

RM5 mit Ringmagnet/U-Magnet

Sensorelektronikgehduse
~——Bezugskante fiir Montage
Startposition Endposition
51 63,5/66
* Messldnge > 5000 mm

RM5 mit Blockmagnet

Sensorelektronikgehéduse
Bezugskante fiir Montage

Startposition
48,5 66/68,5*

gh A

* Messldnge > 5000 mm

Endposition

Abb. 41: Start- und Endposition der Magnete fiir RM5
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RFV-B mit Ringmagnet/U-Magnet

Sensorelektronikgehéduse

Startposition
61

~—Bezugskante fiir Montage

Endposition
Siehe Tabelle

RFV-M/-S mit Ringmagnet/U-Magnet

Sensorelektronikgehéduse

Startposition
51

~—Bezugskante fiir Montage

Endposition
Siehe Tabelle

Messlédnge Toleranz der Gesamtldnge Totzone
Bis 7620 mm  +8 mm/-5 mm 94 mm

Bis 10.000 mm +15 mm/-15 mm 100 mm
Bis 15.000 mm +15 mm/-30 mm 120 mm
Bis 20.000 mm  +15 mm/-45 mm 140 mm

Abb. 42: Start- und Endposition der Magnete fiir RFV mit Ring- und U-Magneten

RFV-B mit Blockmagnet

Sensorelektronikgehéduse

Sensorelektronikgehéduse
Bezugskante fiir Montage

Startposition
48,5

~—Bezugskante fiir Montage

Startposition Endposition

58,5 Siehe Tabelle
( i h

RFV-M/-S mit Blockmagnet

Endposition

Siehe Tabelle

Messldnge Toleranz der Gesamtldnge Totzone
Bis 7620 mm  +8 mm/-5 mm 94 mm

Bis 10.000 mm +15 mm/-15 mm 100 mm
Bis 15.000 mm +15 mm/-30 mm 120 mm
Bis 20.000 mm +15 mm/-45 mm 140 mm

RDV-S mit Ringmagnet/U-Magnet

Bezugskante fiir Montage

Startposition Endposition
21,4 63,5
RDV-M/-T mit Ringmagnet/U-Magnet
Bezugskante fiir Montage
Startposition Endposition
51 63,5/66*

RDV-C/-D mit Ringmagnet/U-Magnet

~—Bezugskante fiir Montage

Startposition
51

* Messlénge > 5000 mm

Endposition
63,5/66*

i

* Messlénge > 5000 mm

Abb. 44: Start- und Endposition der Magnete fir RDV mit Ring- und U-Magneten

RDV-S mit Blockmagnet

Bezugskante fiir Montage

Startposition
21,4

B

Endposition
63,5

h |

RDV-M/-T mit Blockmagnet
Bezugskante fiir Montage

Startposition
51

Endposition
63,5/66*

o

* Messlénge > 5000 mm

RDV-C/-D mit Blockmagnet
~—Bezugskante fiir Montage

Startposition Endposition
51 63,5/66*

D

* Messlénge > 5000 mm

Abb. 43: Start- und Endposition der Magnete fiir RFV mit Blockmagnet

Alle MaB3e in mm

Abb. 45: Start- und Endposition der Magnete fir RDV mit Blockmagnet

Bei allen Sensoren sind die Bereiche links und rechts vom aktiven

Messbereich konstruktionsbedingte MaBe fiir Null- und Totzone.
Sie kdnnen nicht als Messstrecke benutzt, kdnnen aber iiberfahren
werden.
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Multipositionsmessung
Der minimale Magnetabstand bei Multipositionsmessungen betragt
75 mm.

RP5 mit U-Magneten
Z h h )
[
RP5 mit Magnetschlitten
Z N )
{
RP5 mit Blockmagneten

RH5 & RFV mit Ring-/U-Magneten

~__L

>75 h
RH5 & RFV mit Blockmagneten

EBDN -

RM5 mit Ring-/U-Magneten
E (
RM5 mit Blockmagneten

ED

Abb. 46: Minimaler Magnetabstand fiir Multipositionsmessungen (RP5, RH5, RFV, RMb5)

—L

'J

Alle Male in mm

Temposonics®R-Serie V POWERLINK
Betriebsanleitung

RDV mit Ring-/U-Magneten

——

>75
RDV mit Blockmagneten

HI[I[bh_ ‘z

Abb. 47: Minimaler Magnetabstand fir Multipositionsmessungen (RDV)

Nutzen Sie fiir die Multipositionsmessung gleiche Magnete.
Unterschreiten Sie nicht den minimalen Magnetabstand von 75 mm
bei Multipositionsmessung. Kontaktieren Sie Temposonics, wenn Sie
einen Magnetabstand < 75 mm benétigen.
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4.8 Ausrichtung des Magneten bei der Option ,,Interne
Linearisierung“

Die interne Linearisierung bietet eine nochmals verbesserte Linearitét
des Sensors. Die Option ist im Bestellschliissel des Sensors anzuge-
ben. Bei der Produktion des Sensors wird die interne Linearisierung
des Sensors durchgefiihrt.

Ein Sensor mit interner Linearisierung wird mit dem Magneten ausge-
liefert, mit dem der Sensor in der Produktion abgeglichen wurde. Um
beim Einsatz des Sensors ein bestmdgliches Ergebnis zu erreichen,
empfiehlt Temposonics, den Sensor mit dem mitgelieferten Magneten
zu betreiben.

Fiir die interne Linearisierung kdnnen die folgenden Magnete
verwendet werden:

¢ Ringmagnet 0D33 (Artikelnr. 253 620), nur fiir RH5, RM5 & RDV

e U-Magnet 0D33 (Artikelnr. 254 226)

¢ Ringmagnet 0D25,4 (Artikelnr. 253 621), nur fiir RH5, RM5 & RDV
e Magnetschlitten S (Artikelnr. 252 182), nur fiir RP5

» Magnetschlitten N (Artikelnr. 252 183), nur fiir RP5

» Magnetschlitten V (Artikelnr. 252 184), nur fiir RP5

e Magnetschlitten G (Artikelnr. 253 421), nur fiir RP5

Die Ring- und U-Magnete werden fiir die interne Linearisierung mark-
iert. Richten Sie die Magnete bei der Installation wie in Abb. 48, Abb.
49, Abb. 50, Abb. 51 und Abb. 52 dargestellt zum Sensorelektronikge-
hduse bzw. zum Flansch des RDV aus.

Fiir RH5 POWERLINK Sensoren mit Ringmagnet/U-Magnet gilt:

« Installieren Sie den Magneten so, dass die Markierung des
Magneten zum Sensorelektronikgehduse zeigt.

« Der Strich auf dem Magneten weist in die gleiche Richtung wie die
langliche Status-LED im Deckel des Sensors.

Abb. 48: Magnetausrichtung mit Ringmagnet fiir RH5 POWERLINK mit interner
Linearisierung

Fiir RP5 POWERLINK Sensoren mit U-Magneten gilt:

« Installieren Sie den Magneten so, dass die Markierung des
Magneten zum Sensorelektronikgehduse zeigt.

« Der Strich auf dem Magneten weist in die gleiche Richtung wie die
langliche Status-LED im Deckel des Sensors.

Abb. 49: Magnetausrichtung mit U-Magnet fiir RP5 POWERLINK mit interner
Linearisierung

Fiir RP5 POWERLINK Sensoren mit Magnetschlitten gilt:

« (D Installieren Sie die Magnetschlitten ,S*, ,N“ und ,G* so, dass die
zusatzliche Bohrung zum Sensorelektronikgehduse zeigt.

« (@ Installieren Sie den Magnetschlitten ,V* so, dass das Gelenk zum
Ende des Profils zeigt.

Zusétzliche Bohrung

Abb. 50: Magnetausrichtung mit Magnetschlitten fiir RP5 POWERLINK mit interner
Linearisierung
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Fiir RDV POWERLINK Sensoren mit Ringmagnet/U-Magnet gilt:

e |Installieren Sie den Magneten so, dass die Markierung des
Magneten zum Sensorflansch zeigt.

¢ Der Strich auf dem Magneten weist in die gleiche Richtung wie die
Markierung am Sensorflansch.

2,

)

Markierung

Abb. 51: Magnetausrichtung eines Ringmagneten fiir RDV POWERLINK mit interner
Linearisierung am Beispiel eines »S«-Flansches

Fiir RM5 POWERLINK Sensoren mit Ringmagnet/U-Magnet gilt:

« |Installieren Sie den Magneten so, dass die Markierung des
Magneten zum Schutzgehduse zeigt.

¢ Der Strich auf dem Magneten weist in die gleiche Richtung wie die
Markierung am Schutzgehéuse.

Markierung

Markierung

Abb. 52: Magnetausrichtung eines Ringmagneten fiir RM5 POWERLINK mit interner
Linearisierung

Temposonics®R-Serie V POWERLINK
Betriebsanleitung

Die interne Linearisierung des Sensors wird unter folgenden
Bedingungen durchgefiihrt:

¢ Versorgungsspannung +24 VDC +0,5

Betriebszeit > 30 min

¢ Kein Schock und keine Vibration

¢ Exzentrizitdt des Positionsmagneten zur Sensormittelachse < 0,1 mm

Die erzielte Linearisierung kann bei verénderten Umgebungsbedin-
gungen von den Linearitdtstoleranzen abweichen. Ebenso kdnnen
die Verwendung eines anderen Positionsmagneten sowie der Einsatz
mehrerer Positionsmagnete zu Abweichungen fithren.
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4.9 Austausch des Basissensors
4.9.1. Austausch des Basissensors heim Modell RH5/RFV

Der Basissensor des Modells RH5 (RH5-B) lasst sich, wie in Abb. 53
und Abb. 54 dargestellt, fiir die Sensor Designs »M«, »S« und »T«
austauschen. Der Sensor kann ausgewechselt werden, ohne den Hy-
draulikkreislauf zu unterbrechen. Dies gilt auch fiir den RFV-B-Sensor,
der in den optionalen Druckrohre HD, HL und HP eingebaut ist.

Basissensor

Rohr mit innenliegendem
Sensorelement

Sensorelektronikgehduse

1. Losen Sie die Schrauben.

3 x Innensechskantschraube
M4x59 (SW 2,5)

Abb. 53: Austausch des Basissensors am Beispiel eines RH5 Sensors, Teil 1

3. Seizen Sie den neuen Basissensor ein.
Befestigen Sie die Erdungslasche an einer Schraube.
Schrauben Sie den Basissensor fest.

Abb. 54: Austausch des Basissensors am Beispiel eines RH5 Sensors, Teil 2

HINWEIS

* \Wenn der Basissensor ausgetauscht wird, ist sicherzustellen,
dass keine Feuchtigkeit in den Sensorstab eindringt.
Der Sensor kann dadurch beschadigt werden.

¢ Sichern Sie die Schrauben des Basissensors vor dem Wieder-
einbau, z.B. mit Loctite 243.

e Falls die R-Serie V ein Vorgangermodell der R-Serie ersetzt,
muss das Kunststoffrohr im Sensorstab entfernt werden.

¢ Stellen Sie den korrekten Sitz des 0-Rings zwischen Flansch und
Basissensor sicher.
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4.9.2. Austausch des Basissensors beim Modell RM5

In das Schutzgehduse des RM5 ist ein Basissensor RM5-B eingebaut
(Abb. 55). Diesen Basissensor konnen Sie austauschen, ohne den
Hydraulikkreislauf zu unterbrechen.

Abb. 55: Basissensor im Schutzgehduse des RM5

1. Losen Sie die Druckschrauben der Kabelverschraubungen.

Losen Sie nur die
Druckschrauben
(grau markiert)

2 x Innensechskantschraube
M4x10 (SW 3)

Innensechskantschraube
M4x15 (SW 3)

3. Ziehen Sie den Deckel vom Schutzgehduse herunter.

Schieben Sie dabei die Kabel durch die Kabelverschraubungen.

/=

Abb. 56: Austausch des Basissensors beim Modell RM5, Teil 1

Temposonics®R-Serie V POWERLINK
Betriebsanleitung

4. Losen Sie die Stecker vom Basissensor innerhalb des
Schutzgehduses.

3 x Innensechskantschraube
M4x59 (SW 2,5)

Abb. 57: Austausch des Basissensors beim Modell RM5, Teil 2

Fortsetzung auf folgender Seite
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7. Setzen Sie den neuen Basissensor ein.
Schrauben Sie den Basissensor fest.

Sichern Sie die Schrauben des Basissensors vor dem
Wiedereinbau, z.B. mit Loctite 243.

Anzugsmoment

9. Setzen Sie den Deckel auf das Schutzgeh@use.
Schrauben Sie den Deckel fest.
Sichern Sie die Schrauben des Deckels vor dem Wiedereinbau,
z.B. mit Loctite 243.

Anzugsmoment

Abb. 58: Austausch des Basissensors beim Modell RMS, Teil 3

10. Ziehen Sie die iiberschiissigen Kabel vorsichtig aus dem
Schutzgehduse.
Ziehen Sie die Druckschrauben (grau markiert) der Kabelver-

schraubungen an, bis Dichteinsatz und Druckschraube auf
einer Hdhe sind.

Sichern Sie die Kabelverschraubungen vor dem Wiederein-
bau, z.B. mit Loctite 243.

Anzugsmoment
max. 4,5 Nm

Abb. 59: Austausch des Basissensors beim Modell RM5, Teil 4

Wenn der Basissensor ausgetauscht wird, ist sicherzustellen,
dass keine Feuchtigkeit in den Sensorstab eindringt.
Der Sensor kann dadurch beschédigt werden.
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4.10 Elektrischer Anschluss

Einbauort und Verkabelung haben maBgeblichen Einfluss auf die
elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) des Sensors. Daher ist

ein fachgerechter Anschluss dieses aktiven elektronischen Systems
und die EMV der Gesamtanlage iiber geeignete Metallstecker,
geschirmte Kabel und Erdung sicherzustellen. Uberspannungen oder
falsche Verbindungen kdnnen die Elektronik — trotz Verpolschutz —
beschédigen.

1. Montieren Sie die Sensoren nicht im Bereich von starken

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

Anschlussvorschriften

¢ Verwenden Sie niederohmige, paarweise verdrillte und
abgeschirmte Kabel. Legen Sie den Schirm extern in der
Auswerteelektronik auf Erde.

 Legen Sie Steuer- und Signalleitungen rdumlich von
Leistungskabeln getrennt und nicht in die Ndhe von Motorleitungen,
Frequenzumrichtern, Ventilleitungen, Schaltrelais u.a..

¢ Verwenden Sie nur Metallstecker. Legen Sie den Schirm am
Steckergehduse auf.

¢ Legen Sie Schirme an beiden Kabelenden groBflachig und die
Kabelschellen an Funktionserde auf.

« Halten Sie alle ungeschirmten Leitungen mdglichst kurz.

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

 Bei Potentialdifferenzen zwischen Erdanschluss der Maschine und
Elektronik diirfen (iber den Schirm keine Ausgleichsstrome flieBen
Empfehlung:
Verwenden Sie eine Potentialausgleichsleitung mit groBem
Querschnitt oder Kabel mit getrennter 2-fach Schirmung, wobei die
Schirme nur auf jeweils einer Seite aufgelegt werden.

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

Erdung von Profil- und Stabsensoren

Verbinden Sie das Sensorelektronikgehduse mit der Maschinenmasse.
Erden Sie die Sensortypen RP5, RM5 und RH5 (iber die Erdungslasche
wie in Abb. 60 dargestellt. Beachten Sie das Installationsbeispiel zur
Erdung eines RM5 Sensors in Abb. 61. Die Sensortypen RH5, RM5
und RFV kénnen auch iiber das Gewinde geerdet werden.

Abb. 60: Erdung (iber Erdungslasche am Beispiel eines RM5 Sensors (links) /
RH5 Sensors (rechts)

Temposonics®R-Serie V POWERLINK
Betriebsanleitung

Innensechskantschraube
M4x15 (SW 3)
Anzugsmoment 1,4 Nm

Kabelschuh (kundenseitig gestellt)
passend fiir M4-Schraube wahlen

Abb. 61: Installationsbeispiel zur Erdung eines RM5 Sensors

Sichern Sie die Innensechskantschraube vor dem Wiedereinbau,
z.B. mit Loctite 243.

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

Spannungsversorgung

Abb. 62: Position der Anschliisse
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M12-Geratebuchse

(D-codiert) Pin  Funktion
1 Tx (+)
© 2 R
@0® x(+)
®) 3 Tx(-

Sicht auf Sensor 4 Rx (-)
M12-Geratebuchse . .
(D-codiert) Pin  Funktion

1 Tx (+)

@ 2 RX (+)
20® !
D 3 Tx(-)

Sicht auf Sensor 4 Rx (-)
M12-Geratestecker . .
(A-codiert) Pin  Funktion

o 1 +12...30 VDC (220 %)
® O 2 Nicht belegt
(3] 3 DC Ground (0V)
Sicht auf Sensor 4 Nicht belegt

Abb. 63: Anschlussbelegung D58

1381

M12-Geratebuchse . .
(D-codiert) Pin  Funktion
1 T (+)
® 2 R
®0® X (+)
®, 3 Tx(-)

Sicht auf Sensor 4 Rx (_)
M12-Geratebuchse . .
(D-codiert) Pin  Funktion

1 Tx (+)

® 2 R
@0® X(+)
(D 3 Tx(-)

Sicht auf Sensor 4 RX (-)

M8-Geratestecker Pin  Funktion
1 +12...30 VDG (£20 %)
0® 2 Nicht belegt
L)
3 DC Ground (0V)
Sicht auf Sensor
4 Nicht belegt

Abb. 64: Anschlussbelegung D56



M12-Gerétebuchse . .
(D-codiert) Pin  Funktion
1 TX (+)
@
@0 @ 2 Rx (+)
®, 3 Tx()

Sicht auf Sensor 4 RX (=)
M12-Gerétebuchse . .
(D-codiert) Pin  Funktion

1 TX (+)
®
@0® 2 Rx (+)
© 3 Tx(-)
Sicht auf Sensor 4 RX ()
Kabel Farbe Funktion
BN +12...30 VDC (+20 %)
WH  Nicht belegt
BU  DC Ground (0 V)
BK  Nicht belegt

Abb. 65: Anschlussbelegung MXX
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4.11 Gangiges Zubehr fiir Temposonics® RP5 — Weiteres Zubehdr siehe Zubehdrkatalog [ 551444

Positionsmagnete

Magnetschlitten S,
Gelenk oben
Artikelnr. 252182

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

Artikelnr. 252184

57
49

40

Magnetschlitten V,
Gelenk vorne

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

43 2%
20 \
=
} co
===
M5/

40

Magnetschlitten N,
langerer Kugelgelenkarm
Artikelnr. 252183

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

15,2

18°.

M5

Magnetschlitten G,
Gelenk spielfrei
Artikelnr. 253 421

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

Positionsmagnete

U-Magnet 0D33
Artikelnr. 251416-2

Material: PA-Ferrit-GF20

Gewicht: Ca. 11 ¢

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

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

Alle Male in mm

Montagezubehir
043 33 4 Locher
L 195 053 _ 28 _ 9
| — -
= LD[:'J'@ 1 7®4‘ O’Tg | ‘ { i lg
N~ < i -
| I:I = i ‘ 50 1
o —_—
14 68
8 +2 Abstand zum Sensorelement Breite der M(;ztggeklammer:
Blockmagnet L Montageklammer

Artikelnr. 403 448

Material: Kunststofftrager mit Neodym-
Magnet

Gewicht: Ca. 20 ¢

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

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

1401

Artikelnr. 400 802
Material: Edelstahl (AISI 304)

M5-Gewinde

T-Nut-Mutter
Artikelnr. 401602

Anzugsmoment fir M5 Schraube:
4,5Nm


https://temposonics.com/literature/551444_DE
https://temposonics.com/literature/551444_DE
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Positionsmagnete

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

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

Positionsmagnet

043 33
\ 19,5

el
=

20,5

14

8 +2 Abstand zum Sensorelement

—

Blockmagnet L
Artikelnr. 403 448

Material: Kunststofftrager mit Neodym-
Magnet

Gewicht: Ca. 20 ¢

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

Dieser Magnet kann bei einigen Anwen-

dungen die Leistungscharakteristik des
Sensors beeinflussen.

0-Ring

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

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

Magnetabstandhalter

@318 |

Magnetabstandhalter
Artikelnr. 400 633

Material: Aluminium

Gewicht: Ca. 5 ¢

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

Montagezubehir

0254 \
3135 : 79

Ringmagnet 0D25,4
Artikelnr. 400 533

Material: PA-Ferrit

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

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

0-Ringe

7153 !

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

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

3305 |

319,8 76

Ringmagnet
Artikelnr. 402 316

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

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

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

9193

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

Material: FPM
Durometer: 75 Shore A
Betriebstemperatur: -20...+200 °C

Alle MaBe in mm

M18x1,5-6g
/'\

Sechskantmutter M18x1,5-6g
Artikelnr. 500 018

Sw 27

Material: Stahl, verzinkt

11

%'-16 UNF-3A
\

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

SW 28

Material: Stahl, verzinkt

1411

)
10,1616

l @ D %ﬁg[
‘ 032

M3-Befestigungsschraube (6x)
"2 3,2

A

’,

s
‘??E'Ol

Befestigungslasche
Artikelnr. 561481

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


https://temposonics.com/literature/551444_DE
https://temposonics.com/literature/551444_DE
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4.13 Gingiges Zubehor fiir Temposonics® RM5 — Weiteres Zubehor siehe Zubehdrkatalog [J 551444

Positionsmagnete

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

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

Positionsmagnet

343

20,5

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.

B
w

3

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

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

Magnetabstandhalter

31,8 |

Magnetabstandhalter
Artikelnr. 400 633

Material: Aluminium

Gewicht: Ca. 5 ¢

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

0254
1
0135 ;i : )

Ringmagnet 0D25,4
Artikelnr. 400 533

Material: PA-Ferrit

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

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

0-Ringe

15,3 !

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

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

30,5 ‘

Ringmagnet

Artikelnr. 402 316

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

9198

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

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

MOﬂtageZuhehﬁr
RN %'-16 UNF-3A _ 11 ‘ %
VI18x1,5-6¢ e ) o) r._,16‘._.16 ‘<_.16

Sw 27

@

Sechskantmutter M18x1,5-6g
Artikelnr. 500 018

Material: Stahl, verzinkt

Alle MaBBe in mm

SW 28

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

Material: Stahl, verzinkt

l @ @ Zgal
‘ 032

M3-Befestigungsschraube (6x)

£3,2
f

Befestigungslasche
Artikelnr. 561481

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

1421
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Temposonics®R-Serie V POWERLINK

Betriebsanleitung

Positionsmagnete

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

0-Ringe

Ringmagnet 0D60
Artikelnr. MT0162

Material: AICuMgPb,

Magnete vergossen

Gewicht: Ca. 90 g

Flachenpressung: 20 N/mm?
Anzugsmoment fiir M4 Schrauben: 1 Nm
Betriebstemperatur: -40...+75 °C

@305 |

Ringmagnet

Artikelnr. 402 316

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

219,8

Montagezubehor

U-Magnet 0D63,5
Artikelnr. 201 553

Material: PA 66-GF30,

Magnete vergossen

Gewicht: Ca. 26 ¢

Flachenpressung: 20 N/mm?
Anzugsmoment fiir M4 Schrauben: 1 Nm
Betriebstemperatur: -40...+75 °C

7153 !

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

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

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

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

M18x1,5-6g
/'\

Sechskantmutter M18x1,5-6g
Artikelnr. 500 018

Sw 27

Material: Stahl, verzinkt

%'-16 UNF-3A 11
\

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

SW 28

Material: Stahl, verzinkt

Montagezubehor

Gewindeflansch M18x1,5-6g
Artikelnr. 404 874

Material: Edelstahl 1.4305 (AISI 303)

Alle MaBe in mm

L

o~

Gewindeflansch 32"-16 UNF-3A
Artikelnr. 404 875

Material: Edelstahl 1.4305 (AISI 303)

Adapterplatte
Artikelnr. 255198

Adapterplatte zur Montage eines

RFV-B/RF5-B als Ersatz fiir einen RF-C.
Bestellen Sie den RFV-B/RF5-B mit dem

Zusatz H003.

1431
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Montagezubehir

Sensorrohr mit Gewindeflansch
mit flacher Flanschflache
(M18x1,5-6g) und 0-Ring

HD [Ladnge in mm: XXXX] M

Druckrohr @: 12,7 mm
Lé&nge: 100...7500 mm
Betriebsdruck: 350 bar
Flanschmaterial:

Edelstahl 1.4305 (AISI 303)
Stabmaterial:

Edelstahl 1.4301 (AISI 304)

Sensorrohr mit Gewindeflansch
mit flacher Flanschflache
(34"-16 UNF-3A) und 0-Ring

HL [Ladnge in mm: XXXX] M

Druckrohr @: 12,7 mm
Lénge: 100...7500 mm
Betriebsdruck: 350 bar
Flanschmaterial:

Edelstahl 1.4305 (AISI 303)
Stabmaterial:

Edelstahl 1.4301 (AISI 304)

Sensorrohr mit Gewindeflansch
mit Dichtleiste (34"-16 UNF-3A)
und 0-Ring

HP [Lange in mm: XXXX] M

Druckrohr @: 12,7 mm
Lénge: 100...7500 mm
Betriebsdruck: 350 bar
Flanschmaterial:

Edelstahl 1.4305 (AISI 303)
Stabmaterial:

Edelstahl 1.4301 (AISI 304)

1441

Profil mit Flansch
HFP [Lange in mm: XXXXX] M

Ladnge: Max. 20 000 mm
Schutzart: IP30
Material: Aluminium
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4.15 Gangiges Zubehor fiir Temposonics® RDV — Weiteres Zubehdr siehe Zubehdrkatalog [] 551444

Betriebsanleitung

Positionsmagnete

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

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

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

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

0254
0135
@ _As

Ringmagnet 0D25,4
Artikelnr. 400 533

Material: PA-Ferrit

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

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

0174 [
0135 \J 79
T

Ringmagnet 0D17,4
Artikelnr. 401 032

Material: PA-Neobond

Gewicht: Ca. 5 g

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

Magnetabstandhalter

Magnetabstandhalter
Artikelnr. 400 633

Material: Aluminium

Gewicht: Ca. 5 ¢

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

0-Ringe

7153 ‘

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

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

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

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

0-Ring fiir Steckflansch @ 26,9 mm
Artikelnr. 560 705

Material: Nitrilkautschuk
Betriebstemperatur: -53...+107 °C

0-Ringe Montagezubehor
%'-16 UNF-3A 11
026.9 20 | M18x1,5-6g ‘
’\ /] | )
I «(HF -
= =/ -
02651 @ * —

Stiitzring fiir Steckflansch @ 26,9 mm
Artikelnr. 560 629

Material: Polymyte
Durometer: 90 Shore A

Alle Male in mm

0-Ring fiir Montageblock mit
Bodenanschluss
Artikelnr. 561 435

Material: Fluorkautschuk (FKM)
Durometer: 80 + 5 Shore A
Betriebstemperatur: -15...+200 °C

Sechskantmutter M18x1,5-6g
Artikelnr. 500 018

Material: Stahl, verzinkt

1451

Sechskantmutter %4"-16 UNF-3A
Artikelnr. 500 015

Material: Stahl, verzinkt


https://temposonics.com/literature/551444_DE
https://temposonics.com/literature/551444_DE

Temposonics®R-Serie V POWERLINK
Betriebsanleitung

Montagezubehor

50
10,1616
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M3-Befestigungsschraube (6x)

W 3,2

A

,
i
e
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N
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Befestigungslasche
Artikelnr. 561481

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

Alle Male in mm

1461
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Kabelsteckverbinder* — Signal

Betriebsanleitung

Kabelsteckverbinder* — Versorgung

54

16,8

[

M12-D-codierter Stecker (4 pol.),
gerade
Artikelnr. 370 523

Material: Zink vernickelt
Anschlussart: Schneidklemme
Kabel @: 6...7,2 mm

Ader: 24 AWG — 22 AWG
Betriebstemperatur: -25...+85 °C
Schutzart: IP65 / IP67 (fachgerecht
montiert)

Anzugsmoment: 0,6 Nm

M12
016

16

M12-Endkappe
Artikelnr. 370 537

Zum VerschlieBen von M12-Buchsen.
Material: Messing vernickelt
Schutzart: IP67 (fachgerecht montiert)
Anzugsmoment: 0,39...0,49 Nm

53

@20

M12-A-codierte Buchse (4 pol./5 pol.),
gerade
Artikelnr. 370 677

Material: GD-Zn, Ni

Anschlussart: Schraubanschluss
Kontakteinsatz: Cuzn

Kabel @: 4...8 mm

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

g12

M8-Buchse (4 pol.), gerade
Artikelnr. 370 504

Material: CuZn vernickelt
Anschlussart: Léten

Kabel @: 3,5...5 mm

Ader: 0,25 mm?

Betriebstemperatur: -40...+85 °C
Schutzart: IP67 (fachgerecht montiert)
Anzugsmoment: 0,5 Nm

Kabel

PUR-Signalkabel
Artikelnr. 530 125

Material: PUR-Ummantelung; griin
Eigenschaften: Cat 5, hochflexibel,
halogenfrei, schleppkettenfdhig, weit-
gehend 6lbestdndig & flammwidrig
Kabel @: 6,5 mm

Querschnitt: 2 x 2 x 0,35 mm?

(22 AWG)

Biegeradius: 6 x D (feste Verlegung)
Betriebstemperatur: -20...+60 °C

PVC-Stromkabel
Artikelnr. 530 108

Material: PVC-Ummantelung; grau
Eigenschaften: Geschirmt, flexibel,
weitgehend flammwidrig

Kabel @: 4,9 mm

Querschnitt: 3 x 0,34 mm?
Biegeradius: 5 x D (feste Verlegung)
Betriebstemperatur: -30...+80 °C

*/ Beachten Sie die Montagehinweise des Herstellers

Alle MaBe in mm

Kabelsets

Signalkabel mit M12-D-codiertem
Stecker (4 pol.), gerade — M12-
D-codiertem Stecker (4 pol.), gerade
Artikelnr. 530 064

Material: PUR-Ummantelung; griin
Eigenschaft: Cat 5e

Kabelldnge: 5 m

Kabel @: 6,5 mm

Schutzart: IP65, IP67, IP68
(fachgerecht montiert)
Betriebstemperatur: -30...+70 °C

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

1471

Signalkabel mit M12-D-codiertem
Stecker (4 pol.), gerade — RJ45-
Stecker, gerade

Artikelnr. 530 065

Material: PUR-Ummantelung; griin
Eigenschaft: Cat 5e

Kabelldnge: 5 m

Kabel @: 6,5 mm

Schutzart M12-Stecker: IP67
(fachgerecht montiert)

Schutzart RJ45-Stecker: 1P20
(fachgerecht montiert)
Betriebstemperatur: -30...+70 °C
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Betriebsanleitung

Kabelsets Programmier-Werkzeuge

Stromkabel, M8-Buchse (4 pol.),
gerade - offenes Ende

Artikelnr. 530 066 (5 m)
Artikelnr. 530 096 (10 m)
Artikelnr. 530 093 (15 m)

Material: PUR-Ummantelung; grau
Eigenschaft: Geschirmt

Kabel @: 5 mm
Betriebstemperatur: -40...+90 °C

Stromkabel mit M12-A-codierter Buchse
(5 pol.), gerade — offenes Kabelende
Artikelnr. 370 673

Material: PUR-Ummantelung; schwarz
Eigenschaft: Geschirmt

Kabelldnge: 5 m

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

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

Artikelnr. TL-1-0-EMOS8 (fiir D56)
Artikelnr. TL-1-0-EM12 (fiir D58)

* Drahtlose Verbindung mit einem
WLAN-fahigen Gerat oder liber USB
mit dem Diagnose-Tool

e Einfache Verbindung zum Sensor
liber 24 VDC Spannungsversorgung
(zuldssige Kabellange: 30 m)

* Benutzerfreundliche Oberfldche fir
Mobilgerate und Desktop-Computer

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

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

1481

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

e Fiir den Einbau im Schaltschrank

e Verbindung iiber LAN und WLAN

« Siehe Datenblatt ,, TempoGate®
Sensorassistent” (Dokumenten-
nummer: 552110) fiir weitere
Informationen
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5.1 Einstieg

Der Positionssensor R-Serie V. POWERLINK iibertragt Positions- und
Geschwindigkeitswerte iber den POWERLINK-Ausgang. POWERLINK
ist eine industrielle Ethernet-Schnittstelle und wird durch die Ether-
net POWERLINK Standardization Group (EPSG) organisiert. Der Sen-
sor und die entsprechende XDD-Datei (XML Device Description) sind
durch die EPSG zertifiziert.

HINWEIS

Bei der Inbetriebnahme beachten

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

2. Positionieren Sie den Magneten im Messbereich des Sensors
bei der ersten Inbetriebnahme sowie nach Austausch des
Magneten.

3. Stellen Sie sicher, dass die Steuerung, an die der Sensor ange-
schlossen ist, nicht unkontrolliert reagiert.

4. Stellen Sie sicher, dass der Sensor nach dem Einschalten
betriebsbereit ist und sich im Arbeitsmodus befindet. Die
Busstatus LED leuchtet nicht.

5. Uberpriifen Sie die voreingestellten Anfangs- und Endwerte
des Messbereichs (siehe Kapitel 4.7) und korrigieren Sie diese
gegebenenfalls (iber die kundenseitige Steuerung.

Temposonics®R-Serie V POWERLINK
Betriebsanleitung

L e

- Zahl der Magnete entspricht nicht
der Konfiguration

- Spannungsversorgung auBerhalb
des spezifizierten Bereichs

O AUS @ AN

- Ungiiltige Konfiguration des Sensors

O AUS © Blinkt - Interner Fehler

Busstatus-LED (Diese Stati werden bei Inbetriebnahme des Sensors durchlaufen)

Blinkt

5.2 LED-Status

Eine Diagnoseanzeige auf dem Deckel des Sensors informiert Giber den

aktuellen Sensorstatus. Die R-Serie V. POWERLINK ist mit drei LEDs

ausgestattet:
e LED zur Statusanzeige (Zustandsanzeige)

© gleichméiBig O AUS  Basic Ethernet Mode

© Bl1ir>1(kt O AU Z;eboeﬁ:i:aa;i:anha%gmg;us 1)

o T o wo el

o B O AUS Betriebsbereit

® AN O AUS Verbindungsaufbau abgeschlossen,

Sensor mit Steuerung verbunden

o LED flir Aktivitat der Ethernet-Verbindung (Link Activity) am Port 1
o LED flir Aktivitat der Ethernet-Verbindung (Link Activity) am Port 2

POWERLINK LED-Status

Status-/Zustandsanzeige

Busfehler-LED

AN POWERLINK-Verbindungsfehler

Abb. 66: LED-Status Anzeige, Teil 1

1491

Abb. 67: LED-Status Anzeige, Teil 2
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Verbindung zum nachsten
Netzwerkteilnehmer aufgebaut

Verbindung zum néchsten Netzwerkteil-
nehmer aufgebaut & Kommunikation aktiv

Port2 L/A

® AN O AUS

© Blinkt O AUS

Verbindung zum nachsten
Netzwerkteilnehmer aufgebaut

® AN O AUS

Abb. 68: LED-Status Anzeige, Teil 3

5.3 Topologien und Hubs

POWERLINK unterstiitzt verschiedene Topologien beim Aufbau eines
Netzwerks. So sind z.B. Linien-, Stern-, Ring- und Baumstrukturen
mdglich. Dazu ist in Gerdten wie der R-Serie V. POWERLINK ein Hub
eingebaut. Bei integrierten Hubs fiihrt ein Spannungsausfall zur Unter-
brechung der Kommunikation zu den dahinter angeschlossenen Geré-
ten. Dies kann z.B. durch Erweiterung einer Linie zu einer Ringstruktur
vermieden werden.

Dieses Kapitel beschreibt die Einstellung der Node-ID (Knotennummer)
bei der R-Serie V POWERLINK. Die Node-ID dient dazu, ein Gerat

im POWERLINK-Netzwerk zu identifizieren. Jede Node-ID existiert
nur einmal im Netzwerk. Eine Node-ID kann einen Wert zwischen

1 und 240 annehmen, wobei der Wert 240 fiir den Managing

Node (Netzwerkmaster) reserviert ist. Die am POWERLINK-Gerét
eingestellte Node-ID muss mit der im Projekt zugewiesenen Node-
ID (ibereinstimmen. Es gibt zwei Méglichkeiten, die Node-ID an der
R-Serie V POWERLINK einzustellen.

Abschnitt 6.1 beschreibt die Einstellung der Node-ID iiber den
TempoLink® Sensorassistenten.

Abschnitt 6.2 erlautert die Anpassung der Node-ID iiber die Software
Automation Studio von B&R (Bernecker + Rainer Industrie Elektronik
Ges.m.b.H.).

6.1 Einstellung der Node-ID via TempoLink® Sensorassistent

Der TempoLink® Sensorassistent ist ein Zubehér fiir die Sensoren der
R-Serie V. Bei der R-Serie V POWERLINK dient der TempoLink® Sen-
sorassistent zur Einstellung der Node-ID sowie zur Ausgabe zusétzli-
cher Statusinformationen zur Diagnose des Sensors.

6.1.1. Anschluss des TempoLink® Sensorassistenten an einen
Sensor und an eine Spannungsversorgung

Bevor Sie die Node-ID am Sensor dndern, trennen Sie den Sensor von
der Spannungsversorgung. SchlieBen Sie den R-Serie V Sensor {iber
das Adpaterkabel an den TempoLink® Sensorassistenten an. Stecken
Sie den Hohlstecker des Adapterkabels in die Buchse ,,0UTPUT SEN-
SOR* am TempoLink® Sensorassistenten. SchlieBen Sie das andere
Ende des Adapterkabels an den Stecker zur Spannungsversorgung des
R-Serie V POWERLINK-Sensors an. Der Sensor wird {iber den Tempo-
Link® Sensorassistent mit der Betriebsspannung versorgt.

Wenn der Sensor an eine andere Spannungsversorgung angeschlos-
sen ist, trennen Sie den Sensor von dieser Spannungsversorgung,
bevor Sie den TempoLink® Sensorassistenten mit dem Sensor verbin-
den.

HINWEIS

* Wenn Sie die Spannungsversorgung vom Sensor trennen, kann
an der Steuerung, an den der Sensor angeschlossen ist, eine
Fehlermeldung erscheinen.

« (Jberschreiten Sie nicht die maximale Kabelldnge von
30 m zwischen TempoLink® Sensorassistent und
R-Serie V Sensor.

(o 'I

~

Abb. 69: Anschluss des TempoLink™ Sensorassistenten an einen R-Serie V Sensor

SchlieBen Sie den TempoLink® Sensorassistenten iiber das Stecker-
netzteil mit Steckeradaptern an eine Spannungsversorgung an. Ste-
cken Sie den Hohlstecker in die Buchse ,INPUT 24 VDC* am
TempoLink® Sensorassistenten und stecken Sie den Stecker in die
Steckdose. Stecken Sie zuvor den fiir Ihr Land passenden Steckerauf-
satz auf den Stecker auf.
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Abb. 70: Anschluss des TempoLink’ Sensorassistenten (iber das Steckernetzteil mit
Steckeradaptern

6.1.2. Anschluss des TempoLink® Sensorassistenten an ein
Smartphone, Tablet oder Computer

Um die grafische Benutzerfldche anzuzeigen, schlieBen Sie den Tem-
poLink® Sensorassistenten an ein Smartphone, Tablet oder Computer
an.

Anschluss eines WLAN-fahigen Gerdtes an den integrierten
WLAN-Zugangspunkt 3

Aktivieren Sie auf lhrem Gerdt WLAN und wahlen Sie das Netwerk
»1empoLink®_xxxx“ (xxxx sind die letzten vier Stellen der Serien-
nummer des TempoLink® Sensorassistenten). Der Zugang zu dem
WLAN-Netzwerk ist mit einem Passwort geschiitzt. Das Passwort ist
die Seriennummer des TempoLink® Sensorassistenten, die auf das La-
bel auf der Unterseite des TempoLink® Sensorassistenten aufgedruckt
ist.

= 0923 sorm

Settings
) search wiFi «©

' TempoLink 3333 =

Ask to Join Networks

{8 Temposonics

2 Aiplane Mode
= Wi-Fi Guest

B sietootn

Abb. 71: Wahlen Sie das Netwerk ,, TempoLink _xxxx“ in den WLAN-Einstellungen des
WLAN-fahigen Gerétes

HINWEIS

Wenn Sie ein Mobilgerat nutzen, schalten Sie die mobile
Dateniibertragung aus. Je nach Betriebssystem kann eine Warnung
erscheinen, dass keine Verbindung zum Internet besteht. Der
TempoLink® Sensorassistent erfordert keine Verbindung zum
Internet. Der Verbindungsaufbau zur Benutzeroberflache kann langer
dauern, wenn andere WLAN-Verbindungen oder mobile Daten aktiv
sind.

3/ Der integrierte WLAN-Zugangspunkt ermdglicht keinen Internetzugang
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Anschluss an einen Computer iiber USB-Verbindung

Der TempoLink® Sensorassistent kann {iber eine USB-Verbindung

an einen Computer angeschlossen werden. Wenn der Computer
WLAN-fahig ist, deaktivieren Sie WLAN, bevor Sie den TempoLink®
Sensorassistenten per USB anschlieBen. Stecken Sie den Micro-USB-
Stecker des USB-Kabels in den Anschluss ,USB* am TempoLink® Sen-
sorassistenten. Stecken Sie anschlieBend den USB Typ-A-Stecker des
USB-Kabels in eine freie USB-Buchse des Computers. Die USB-Verbin-
dung simuliert eine Netzwerkkarte. Im Netzwerk- und Freigabecenter
des Computers wird die Verbindung als ,,IP-over-USB* oder ,Remote
NDIS* angezeigt.

USB-Anschluss

Abb. 72: USB-Buchse am TempoLink® Sensorassistenten

HINWEIS

* Es kann zur gleichen Zeit immer nur ein Gerdt zur Anzeige
der grafischen Benutzeroberflache an den TempoLink®
Sensorassistenten angeschlossen werden.

« Deaktivieren Sie alle WLAN- und LAN-Verbindungen, bevor Sie
den TempoLink® Sensorassistenten via USB anschlieBen. Der
Verbindungsaufbau zur Benutzeroberflache kann ldnger dauern,
wenn WLAN- und LAN-Verbindungen aktiv sind.

* Sollte sich die Webseite nicht aufbauen, kann es niitzlich sein,
wenn Sie nach Aufruf der Webseite http://tempolink.local, STRG
+ F5 driicken, um zuvor gespeicherte Texte und Bilder dieser
Webseite zu I6schen.
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6.1.3. Aufruf der grafischen Benutzeroberflache via Browser

Nachdem die Verbindung via WLAN oder USB hergestellt ist, 6ffnen
Sie den Browser auf Ihrem mobilen Gerét oder Computer und rufen
Sie folgende Webseiten-URL auf: http://tempolink.local

Es wird empfohlen, den Browser Mozilla Firefox, Google Chrome,
Microsoft Edge oder Apple Safari zu verwenden.

tempolink.local

&) Temposonics

TempoLink®

2022 Temposonics

Abb. 73: Startseite der grafischen Benutzeroberfldche

Die Verbindungsanzeige rechts oben zeigt den Verbindungsstatus
zwischen dem TempoLink® Sensorassistenten und dem Sensor an.

Verbindungsstatus

Griin Information

e AN Verbindung zum Sensor besteht

Rot Information

e AN Verbindung zum Sensor besteht nicht

Blau Information

e AN Sensorim Command Mode (Anderungsmodus)

Abb. 74: Verbindungsstatus

6.1.4. Die grafische Benutzeroberflache (GUI)

Klicken Sie auf das Symbol = links oben, um in das Hauptmenii
der Benutzeroberfldche zu gelangen:

tempolink.local

Lo

TempoLink

e
S

Sensor Info Parameters Interface

Abb. 75: Hauptmenii der grafischen Benutzeroberfldche
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Um die Node-ID des angeschlossenen Sensors zu dndern, wéhlen Sie
den Mentipunkt Interface (Abb. 75). Interface beinhaltet Informationen
iiber die Netzwerkeinstellungen des Sensors. Um diese Einstellungen
zu dndern, miissen Sie den ,,Command Mode“ starten. Im ,,Command
Mode“ gibt der Sensor keinen Positionswert aus. Wenn Sie die
Schaltflache ,ENTER COMMAND MODE" klicken, 6ffnet sich ein

neues Fenster. Geben Sie nach dem Lesen der Information das Wort
COMMAND ein und bestétigen Sie dies durch Klicken der Schaltflache
OK (Abb. 76).

102 Wed 12 Jun FaNE)

< m tempolink.local e th + O

= Interface O
Network Settings

Output Powerlink
MAG Addross 00:03:0A0 0 2710

Node ID 1

Protocol Variant AV

ENTER COMMAND MODE

Enter Command Mode X
Do you want to enter Command Mode? In Command Mode, the sensor may cease to output valid positon values.

Once in Command Mode, you will be able to change sensor settings here and on the Parameters page. Be sure that you
adjust settings on the controller in response to these changes.

CANCEL

Abb. 76: Starten des ,,Command Mode*, um Einstellungen des verbundenen
Sensors zu dndern

Nach dem Start des ,,Command Mode", dndert sich die Farbe der
Verbindungsanzeige rechts oben von griin auf blau. Rechts neben
der Node-ID erscheint ein Stift-lcon * (Abb. 77). Durch Klicken
des Stift-Symbols 6ffnet sich ein neues Fenster zur Konfiguration der
Node-ID. Geben Sie die neue Node-ID des Sensors ein und bestétigen
Sie die Anderung durch Klicken der Schaltfliche SUBMIT. Es sind

nur Werte zwischen 1 und 239 zulédssig. Der Wert 240 ist fiir den
Managing Node reserviert.




103 Wed 12, Jum =%
@ m tempolink local ¢ th + 3
= Interface O

Network Settings

Output Powerlink

MAC Address 0003:CA0-0-27-10

Node 1D 1

Protocol Variant

EXIT COMMAND MODE

Node ID
Enter Node 1D (1-239)

32

SUBMIT  CANCEL

Abb. 77: Anderung der Node-ID des verbundenen Sensors

Nach der Anpassung der Node-ID klicken Sie die Schaltfliche EXIT
COMMAND MODE. Ein neues Fenster zum Beenden des ,,Command
Mode*“ 6ffnet sich (Abb. 78). Klicken Sie auf die Schaltfliche SAVE
AND EXIT, um den ,,Command Mode" zu verlassen und die gednder-
te Node-ID auf den Sensor zu iibertragen. Der Sensor kehrt in den
normalen Betriebsmodus zuriick und gibt den aktuellen Positionswert
aus. Nach Beendigung des Command Mode dndert sich die Farbe der
Verbindungsanzeige wieder auf grin.

tempolink local

= Interface O

Output Powrlink

MAC Address 0008:CA0-0-27-10

Node ID 1

7

Protocol Variant RV /'

Exit Command Mode

X

Would you like to push changes made to the sensor?

Upon clicking submit, the sensor will exit programming mode and run with the changes made both here and the Parameters
page.

If you choose to cancel, local changes will be
made

d the sensor wil exit

changes being

‘SAVE AND EXIT. EXIT WITHOUT SAVING.

Abb. 78: Beendigung des Command Mode

Die anderen Menipunkte beinhalten folgende Informationen:

TempoLink: Enthélt Informationen iiber den TempoLink®
Sensorassistenten

Status: Enthélt aktuelle Informationen (iber den Sensorstatus

Sensor Info: Enthilt Informationen iiber den angeschlossenen Sensor

Parameters: Enthlt Informationen (iber die Betriebseinstellung des
Sensors
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 Damit die Steuerung mit dem Sensor kommunizieren kann, muss
die Node-ID des Sensors ebenso an der Steuerung eingestellt
werden.

« Lesen Sie die Betriebsanleitung des TempoLink® Sensorassistenten
fiir weitere Informationen zu dem Gerat. (Dokumentennr.: 551986).



https://www.temposonics.com/literature/551986_DE

Temposonics®R-Serie V POWERLINK
Betriebsanleitung

6.2 Einstellung der Node-ID mit ,,Automation Studio*

In diesem Abschnitt wird beschrieben, wie Sie die Node-ID der R-Serie
POWERLINK als auch der R-Serie V. POWERLINK mit Hilfe der Soft-
ware ,Automation Studio” von B&R (Bernecker + Rainer Industrie-
Elektronik Ges.m.b.H.) einstellen.

6.2.1. Hardware Setup

In diesem Beispiel wird eine R-Serie POWERLINK mit der Node-1D 32
(Standardwert bei Auslieferung) verwendet. Dieses gilt ebenso fiir die
R-Serie V POWERLINK mit der Node-ID 1 bei der Auslieferung. In die-
sem Beispiel ist der Sensor an ein Schnittstellenmodul X201F1082-2
angeschlossen, das in eine Steuerung X20CP3485-1 integriert ist.

In Abb. 79 ist der Aufbau in Form eines Screenshots dargestellt.

Eile Edit View [nsert Open Project Source Control Online Tools Window Help

R R N NS WA ORI B AL Fe T . ROK. A m e

EhyslcehView) ¥ B X | Hardware.nwl [System Designer] X
R A F| SR R RO e W I T TNE N e Y & |
Name: Leg..
£ P X20CP3485_1
s Serial
- & ETH
= ERL
% USB
- o3 USB
®, XK
-~ f R20F10822
B g PLK
b i MTS_R-Series_Powerlink
o ay
POWERLINK
L
D
[Name: MTS_R-Series_Powerlink
[Model number: MTS R-Series Powerlink (4).
Node number: 1 (0x01)
|Address: S51.1F1.5T1
<3 v | L]
By Logical View | & Configuration View | 4P Physical View €]

Output

Abb. 79: Aufbau der Hardware in ,Automation Studio*”

6.2.2. Definierte Datentypen

Um eine Zustandsmaschine aufzusetzen, muss ein Aufzéhlungstyp
definiert werden, welcher alle verwendeten Zusténde enthdlt (Abb. 80
und Abb. 81).

Name Beschreibung

STATE_SEARCH_FOR_NODE Dies ist der Initialstatus in diesem Projekt. In
diesem Status versucht die SPS, die Vendor-
ID der Controlled Nodes, beginnend mit Node-
ID 1 bis zur Node-ID 239, zu lesen (sdmtliche
Node-IDs fiir Controlled Nodes. Die Node-ID
240 ist fir die Managing Node reserviert.) bis
eine Controlled Node mit der Herstellerkennung
(Vendor-ID) 0x40 von Temposonics gefunden ist.

Die SPS geht in diesen Status (iber, sobald die
Aktionen aus ,STATE_SEARCH_FOR_NODE*
beendet sind. In diesem Beispiel wird die
Node-ID des ersten Controlled Node mit der
Herstellerkennung 0x40 auf den Wert 1 gesetzt.

Die SPS geht in diesen Status (iber, sobald die
Aktionen aus ,STATE_SET_NODE_ID“ beendet
sind. Der Sensor muss neu gestartet werden,
damit er mit der neuen Node-ID kommuniziert.
In diesem Status wird ein Neustart durchgefiihrt.
Die SPS geht in diesen Status liber, sobald die
Aktionen aus ,STATE_RESET_NODE“ beendet
sind. Die Node-ID des Sensors wird gelesen und
als lokale Variable gespeichert.

Die SPS geht in diesen Status {iber, sobald die Aktio-
nen aus ,STATE_CHECK_NODE_ID“ beendet sind.

STATE_SET_NODE_ID

STATE_RESET_NODE

STATE_CHECK_NODE_ID

STATE_FINISHED

Abb. 81: Definierte Datentypen

6.2.3. Verwendete Variablen

Zur Anderung der Node-ID werden die folgenden lokalen Variablen ver-
wendet (Abb. 82).

Eile Edit View Insert Open Projet Source Control Opline Iools Window Help

A9auHd e 3 EPH-T-RE =T X, TOX 1B )
Logical View ¥ B X | sdoAccessSdoAccess.var [Variable Declaration] X
o289 . PHc)
Object Name: Description Name Type & Reference & Constant
= &) MTS_R_Seiies_Powerlink_SDO
Sdodccess Program * COPYRIGHT
¢ [Edchccesstiice .
L% SdahccessCycie Program: SdoAcoess
3 *File: SdoAccess
€] Sdoéccesshnitc Inifisization code. Author 55 chumacher
L % SdoAccessint
&3 SdoAccesstyp Local data types
& SdoAccess.var Local variables
Globaltyp Global data types
& Globalvar Global varisbles & fbSdoRiead EplSDORead ] a
&) Libraries Global ibraries @ TbSddwiite EpiSDOWiite o a
-all] Operator This ibrary contains fur & uBNodeFoundat USINT [m] a
all) Runtine This lbrary contains rur| a® uNodeldToSet USINT o =)
alll AsTime The AsTime Libiary sug | @ uBNmiReseiNodeCrd USINT o
-all] AstecCon This brary contains fur & ulodeld USINT o o
alll AsEPL The AEPL lbrary is ust & uendolld UDINT o o
& tate INT o [m]
< 2|
BLogical View | & Configuration View | P Physical View

Output

[ Transfering iomap (UseROM, Vers: V1,00, 21.11.2014, 10332 Byte, Path: —
" Transferiing iomap ok
* Transferiing Sdodccess (UserROM, Vers: V1.00, 21.11.2014, 2272 Byte, Path: C:\Dacument

WMy Documents\AutomationStudio\Copy of MTS_R_Series_Powerirk_S|
of MTS_R_Series_Poweiii

File Edit View Insert Open Project SourceControl Online Iools Window Help

A9 0 ) Soisse KRB B, M
o = ¥ 8 X% SdoAccessiSdoAccess typ [Data Type Declaration]
BaaARRE %S el Z
Object Name Description Name Type & Reference Value D
& MTS_R_Seiies_Foneink_SD0
Sdafccess P grarm * COPYRIGHT
© SborensCyoioe Tyl e e s
% SdaAccessCycic Program: Sdohocess
N sdntecasint isizston cod *File: Sdatcosss. yp
C sdahseessinits Intiakzation code o e
& Sdaccesshit
gl T o JLocal datatypes
& Sdadoesss.var Local variables:
%2 Globaltyp Global data tppes i
& Globalvar Global variables B W} enstates
& Libraries Global libraries £ &, STATE_SEARCH_FOR_NODE 0
alll] Operstar This ibrary contains ur {w &, STATE_SET_NODE_D 1
alll Runine This ibrary contains rur i~ @, STATE_RESET_NODE 2
all] AsTine The AsTime Library su - @, STATE_CHECK_NODE_ID 3
all] AstecCon This ibray contains fur L. @, STATE_FINISHED 4
alll AsEPL The ASEPL library i us:
< | >
(@ Logical View |l Configuration View | &P Physical View

Output

[ Transfering omap (UserROM, Vers: V1,00, 21.11.2014, 10352 Byte, Palh — -~ My DocumentsutomationS hudich Copy of MTS_F_Series_Powerink_S|

tansfering iomap of
" Transleriing S dodecsss (UselROM, Vers: V1,00, 21.11.2014, 2272 Byte, Path CAD: of MTS_R_Seiies_Powel

Abb. 80: Definition eines Aufzihlungstyps ,,Enumeration type*”

Abb. 82: Screenshot der verwendeten Variablen
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Name Beschreibung

fbSdoRead Vordefinierter Funktionsblock (ASEPL library), um Leseakti-
onen auf POWERLINK-Knoten auszufiihren.
fbSdoWrite Vordefinierter Funktionsblock (ASEPL library), um Schreib-

aktionen auf POWERLINK-Knoten auszufiihren.

u8NodeFoundAt Vorzeichenloser 8 Bit Integer, um die Node-ID der ersten
Controlled Node mit der Herstellerkennung von
Temposonics, die gefunden wurde, zu speichern.

hdlt, die eingestellt werden soll.

u8NodeldToSet Konstant vorzeichenloser 8 Bit Integer, der die Node-ID ent-

u8NmtResetNodeCmd Konstant vorzeichenloser 8 Bit Integer fiir den Befehl, der
gesendet werden soll, um die SDO zuriickzusetzen, damit
der Sensor neu gestartet wird.

u32VendorlD Vorzeichenloser 32 Bit Integer, um die Vendor-1D des
POWERLINK-Knoten zu speichern, die gerade im Status
,STATE_SEARCH_FOR_NODE" gepriift wird.

iState Integer Variable, die den derzeitigen Status der implemen-
tierten Zustandsmaschine repréasentiert.

Abb. 83: Verwendete Variablen

6.2.4. Programmausfiihrung durch SPS, einmalig nach
Inbetriebnahme (SdoAccesslnit.c)

Dieses Programm initialisiert den Status der implementierten Zu-
standsmaschine wie auch die Variable fiir die Node-ID. Zudem wird
die Variable, in welcher die Node-ID des ersten Controlled Node mit
der Herstellerkennung von Temposonics gespeichert wird, mit einem
fir Controlled Nodes ungiiltigen Wert beschrieben. (Quellcode siehe
unten)

H 13
Quellcode ,,SdoAccesslnit.c

* COPYRIGHT --

P NN
* Program: SdoAccess

* File: SdoAccesslnit.c

* Author: SSchumacher

* Created: November 18, 2014

Sk ko o ko ok ok Kk ok ok ok ok ok o Kk ok ok ok ok ok ko ok o Kk ok o ko ok Rk ok ok Kk ok ok Kk ok o Kk ok K

* Implementation of program SdoAccess

B Y]

#include <bur/plctypes.h>

#ifdef _DEFAULT_INCLUDES
#include <AsDefault.h>

#endif

void _INIT SdoAccessInit(void)
{

/linitialize current state
iState = STATE_SEARCH_FOR_NODE;

/finitialize node id currently using for search
u8Nodeld = 0;

//set node id found to invalid node id
u8NodeFoundAt = 255;

6.2.5. Programmausfiihrung durch SPS, zyklisch (SdoAccessCyclic.c)

Dieses Programm implementiert die Zustandsmaschine und andert die
Node-ID der R-Serie POWERLINK sowie der R-Serie V POWERLINK
(Quellcode auf Seite 56).

Temposonics®R-Serie V POWERLINK
Betriebsanleitung
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Quellcode ,,SdoAccessCyclic.c”

R KKK KRR R Rk

* COPYRIGHT -

* Program: SdoAccess

* File: SdoAccessCyclic.c

* Author: SSchumacher

* Created: November 18, 2014

* Implementation of program SdoAccess

R L AT

#include <bur/plctypes.h>
#ifdef _DEFAULT_INCLUDES
#include <AsDefault.h>

#endif
void _CYCLIC SdoAccessCyclic(void)
if (fbSdoRead.status != ERR_FUB_BUSY && fbSdoWrite.status != ERR_FUB_BUSY)
{
/lcurrently there is no SDO operation in progress
//initiate SDO operation
switch (iState)
{

case STATE_SEARCH_FOR_NODE:
if (u32Vendorld == 0x40)

{
//go to next step
u8NodeFoundAt = u8Nodeld;
iState++;
break;
}
else
{
//search at next ID
u8Nodeld++;
if (u8Nodeld > 239)
u8Nodeld = 1;
)
fbSdoRead.pDevice ="“SS1.IF17; /linterface sensor is connected to
fbSdoRead.node = u8Nodeld; /Inode id of sensor
fbSdoRead.index =0x1018; /lindex of vendor 1D
fbSdoRead.subindex =1; //subindex of vendor ID
fbSdoRead.pData = &u32Vendorld; //variable to store value to
fbSdoRead.datalen = sizeof(u32Vendorld); /[size of the variable to store value to
fbSdoRead.enable =1; //enable the read operation
fbSdoWrite.enable =0; //disable write operation
break;
case STATE_SET_NODE_ID:
fbSdoWrite.pDevice =“SS1.IF1”; //interface sensor is connected to
fbSdoWrite.node = u8NodeFoundAt; //node id of sensor
fbSdoWrite.index = 0x1f93; /lindex of node 1D
fbSdoWrite.subindex =3 //subindex of node ID
fbSdoWrite.pData = &u8NodeldToSet; //variable containing value to set
fbSdoWrite.datalen = sizeof(u8NodeldToSet); //size of the variable containing value to set
fbSdoWrite.enable =1 //enable write operation
fbSdoRead.enable =0; //disable read operation
//go to next step
iState++;
break;
case STATE_RESET_NODE:
fbSdoWrite.pDevice =“SS1.IF1”; //interface sensor is connected to
fbSdoWrite.node = u8NodeFoundAt; //node id of sensor
fbSdoWrite.index = 0x1f9; //index of nmt reset
fbSdoWrite.subindex =0; //subindex of nmt reset
fbSdoWrite.pData = &u8NmtResetNodeCmd; //variable containing value to set
fbSdoWrite.datalen = sizeof(u8NmtResetNodeCmd); //size of the variable containing value to set
fbSdoWrite.enable =1 //enable write operation
fbSdoRead.enable =0; //disable read operation
//go to next step
iState++;
break;
case STATE_CHECK_NODE_ID:
fbSdoRead.pDevice =“SS1.IF1”; //interface sensor is connected to
fbSdoRead.node = u8NodeldToSet; //node id of sensor
fbSdoRead.index = 0x1f93; /lindex of node 1D
fbSdoRead.subindex =3 //subindex of node ID
fbSdoRead.pData = &u8Nodeld; /Ivariable to store value to
fbSdoRead.datalen = sizeof(u8Nodeld); //size of the variable to store value to
fbSdoRead.enable =1 //enable the read operation
fbSdoWrite.enable =0; //disable write operation
//go to next step
iState++;
break;
default:
fbSdoRead.enable =0; //disable read operation
fbSdoWrite.enable =0; //disable write operation
break;

}

}

/lexecute SDO read if enabled
EpISDORead(&fbSdoRead);
//execute SDO write if enabled
EpISDOWrite(&fbSdoWrite);
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6.2.6. Variablen-Uberwachung (Watch) nach erfolgreicher
Ausfiihrung der implementierten Zustandsmaschine

Wie der Screenshot der Variablen-Uberwachung (Watch) zeigt, wurde
ein Controlled Node mit der Herstellerkennung von Temposonics mit
der Node-ID 32 gefunden. Die Node-ID wurde erfolgreich auf den Wert

1 gesetzt.

2880

Logical View

| B C] SdoAccessinitc
4 Sdahcoessinit

& Globalvar
B+ &) Lbraries
Gt-gll] Operator
G-gll] Runtime

<

@

Iniilization code

@3 Sdabccessiyp Local data types.
& Sdabccess.var Local variables
93 Globaltyp Global data types

Global variables

Global lbraries

This lbrary cortains fur
This lbray cortains rur

gl AsTime The AsTime Libray suj
gl AslecCon This lbrary contains fur
Gl ASEPL The ASEPL ibrary is

3

B Logical View | & Configuration View | P Physical View

File Edit View Insert Open Project Debug Source Control Online Iools Window Help

Bl o R e0 8

4 SdoAccess:SdoAccess.pvm [Watch] X

o Ok W B[e]l%s HOR

R X AT XETETD

K-

Desciption Name | Type | Scope | Foce | Value
- A WBNodeldToSet . USINT local 1
- i Sdodccess EEED & uBNodeFoundAt USINT local 2
1 B~ ) SdohccessCycicc  Cyolic code & uodeld USINT Jocal 1

L. 4 SdoAccessCyclc & istete INT local 4

Abb. 84: Variablen-Uberwachung

Der Screenshot des 1/0-Mapping zeigt, dass der Sensor mit der neuen
Node-ID im Netzwerk funktioniert.

File Edit View Inset Open Project Debug Source Control Online Tools Window Help
LA au o b0 WOIEIE R AR RE Y L. NOK. Fomfe ) >
PR35 B0
Physical View ¥ B X | 5 s Reseries_Powerlink [JO Mapping] X
SR RN r A X o
Name. Leg...| | Channel Name Physical Value Foice  Force Value
5 @ e 1 I E—
- ol Serial +Q Posilior/alueChannel1_IB02... 37395 [m] 0
2 E;r +Q PositonValueChannel2_IE02... -43254 O o
s +Q PostionalueChannel3_I602... 43254 O o
v USB +Q PostionValueChanneld_I602... 43254 O o
L% 4@ SpeedvalueCharnell_IED30... 0 O o
- By X20F10822 +Q SpeedvalueChannel2_I§030... 0 o o
G- 4@ SpeedvalueChanneld_IB030... 0 O o
— 31 [MTS_AiSeries Powelrk | %0 SpeedalueCharneld_IE030... 0 O o
~ ko +Q CamStateChannefl_I63005... 0 O o
=k +Q CamStateChamnel2_[6300.5... 0 O o
+Q CamStateChannel3 6300_S... 0 O o
+Q CamStateChamneld_6300.5... 0 O o
< >
(ByLogical View | & Configuration View | 4P Physical View <
utns

Abb. 85: ,1/0-Mapping*“ des Sensors mit gednderter Node-1D
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Projektintegration

Die Projektintegration wird anhand eines Beispiels mit einer Steuerung
von B&R (Bernecker + Rainer Industrie-Elektronik Ges.m.b.H.) und
dem Projekt-Tool ,,Automation Studio“ beschrieben. Prinzipiell kdnnen
Sie den Sensor mit jeder POWERLINK-fdhigen Software und Hardware
in ein POWERLINK-Netzwerk einbinden.

XDD-Datei

Eine XDD-Datei (XML Device Description) beschreibt die Eigenschaften
und Funktionen des Gerétes, wie z.B. Timing- und konfigurierbare
Gerdteparameter. Die XDD-Datei ermdglicht eine einfache und leichte
Integration des POWERLINK-Gerétes in ein Projekt-Tool. Die XDD-
Datei fiir R-Serie V POWERLINK ist in eine zip-Datei gepackt, die auf
unserer Homepage www.temposonics.com zum Download bereitsteht.

Befolgen Sie die Informationen in der Betriebsanleitung der Steuerung.

7.1 Einfiigen eines R-Serie V POWERLINK-Sensors in ein Projekt-
Tool

In der Meniileiste wahlen Sie unter ,Tools” den Eintrag ,Manage 3rd-
Party Devices” (Abb. 86).

File Edd  Wiew Iniert Open Projed Debug  Soune Condrel  Online | Tacls [www Help
_'-ﬂ _:‘ i = B N e P P 55 =T ¥ Runtime Utility Center I
W X Teahnatogy Guarding

i -~ S i mand
B ARG 2 S| @ = e

Ba 10 Switenbosid

Syitem Dhagnostics Manages

B P Globalver Ghobal vanabies
) Ubranes Global ibraries % Unit Test Page
8 Run Unit Tests
* Manage BidParty Devices l
Expodt iCH &5 X0
Upgrades...

Code Snippet Manager

Options...

Abb. 86: Starten des 3rd-Party Device Managers

Im Fenster ,,3rd-Party Device Manager” sind die bereits importierten
Gerdte aufgelistet. Um ein weiteres Gerat hinzuzufiigen, klicken Sie die
Schaltfldche ,Import Fieldbus Device(s)” (Abb. 87).

3rd-Party Device Mansger =]
Automation Studio 3rd-Party Device Manager |
This dislog allows you to manage Jed-party fisldbus- and DTM devices. rd
iy M
Hame Version Wandor = | Import DTM Deviceds) |
| 570, Flamets LD Per v Hischer GrbH L
| SAF. Mo Frafie w1 Hischer GrrbH l Update DTM Catalog |
5-30. Remcte 1D Port 1 Hischer GrmbM L,
$48.1, Dual Actustor with Feedback vl Hiacher GmbM
| S4AF. No Profile w1 Hischer GenbH T P e R |
580, Ramate 1O Fet vl Hischer GrbH | mport Fieldbus Device(s) J
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Dewices: 65 total. thereof DTM: 53
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Abb. 87: Importieren von Feldbusgeréten mit dem ,3rd-Party Device Manager”

Geben Sie den Speicherort an, an dem Sie die XDD-Datei fiir die
R-Serie V POWERLINK gespeichert haben. Wahlen Sie die XDD-Datei
aus und bestatigen Sie dies durch Klicken der Schaltfliche OK. Der
Import der Datei startet (Abb. 88).

3rd-Party Device Manager [=]
Automation Studio 3rd-Party Device Manager I
This dislog allpws you 1o manage Jed-party fieldbus- 2nd OTM devices. rd
ty ol | Sew
| tiame Vemen varcor = | Import OTM Devicstal |
570, Remate 1O Pon al Ell e —
S-AF. No Profie Autnmation Studic - - Eﬂn TM Catslog |
530 Remate 0Pt | ———— | E—
58,1, Dusl Actuator wth | 4+, Phemse wait while fieldbos operntion i in progress
SOF. Mo Profde 3 |
Imporsng WMT5-R-SERIES-V-POWERLINK-18-5_00000040 xde -
580 Remate 1D Por — — . _Jrﬂiqu
SEF. o Profie o Torcher Gt Y
S-7E, Motor Control Device fsamicond... .1 Hischer GrrbM
S4F. o Profie vt Héscher GrbH
S1A Edereded Addressing Mode w1 Hischer GenbH >
Devices: B5 fotal, therecf DTM: 53
|r Close ]I

Abb. 88: Importieren der XDD-Datei fiir R-Serie V- POWERLINK

Nach erfolgreichem Import kann die XDD-Datei (iber die Suchfunktion
im Manager angezeigt werden (Abb. 89).

3rd-Party Device Manager =

Automation Studio 3rd-Party Device Manager

This dizlog allows you o manage 3rd-party fieldbus- and DTM devices

43 ff | MTSR

Name Version Vendor
MTS Sensor Technologie:

Import DTM Device(s)

'

Close

MTS R-Series V Powerlink

<] i ]

Devices: 66 total, thereof DTM: 59, filtered: 7

Abb. 89: Suchen des R-Serie V. POWERLINK Sensors via ,3rd—Party Device Manager”
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Hinzufiigen der R-Serie V POWERLINK zu einem Netzwerk

Auf der rechten Seite der Hauptansicht befindet sich das Fenster
»Toolbox — Hardware Catalog“. Wéhlen Sie die R-Serie V POWERLINK
in der ,, Toolbox — Hardware Catalog“ aus und ziehen Sie den Eintrag
per Drag-and-Drop in den ,,System Designer” an die Stelle, an welcher
der Sensor in das Netzwerk integriert werden soll (Abb. 90).

- r 4 Tuoll;mf - Hardware Catélog
Catalo: - | Recent
MTS R-Series V Power 9. phm
& Description: - | g | R MTS
0 MT5-R-SERIES-\- Product Group =
POWERLINK-18- — E
5_00000040 xdd | e B 5
| o —
(F(] 3rd Party =
Devices

Motor Encoder

@

Cthers =

MName Description

MTS R-Series Powerlink MTS-R-5ERIES-POWERL
MTS R-Series V Powedink ~ MTS-R-SERIES-POWERL
MTS R-Series V Powedink  MTS-R-SERIES-V-POWE
MTS R-Series V Powedink. ~ MTS-R-SERIES-V-POWE
MTS-R-5ERIES-V-POWE
MTS-R-SERIES-V-POWE
MTS-R-SERIES-V-POWE

MTS R-Series V Powerink
MTS R-Series V Powerink
MTS R-Series V Powerink

m

Abb. 90: Auswéhlen der R-Serie V. POWERLINK in der ,, Toolbox — Hardware Catalog*

Verbinden Sie den Sensor mit der Steuerung (Abb. 91).

[B SA0_Powerlink\AS Pre aManual Ttomation Stadio V.

File Edit View [nset Open Projed Debug SourceControl Online Tools Window Help

Ao T N e NEN e eI VY YOX .o St v=reney i
I rstem pesgnen x|

PR leomsess ahe AT ass s aRHf 046

(Obiect Name

Desciption

Abb. 91: R-Serie V. POWERLINK Sensor mit Steuerung verbinden

Temposonics®R-Serie V POWERLINK
Betriebsanleitung

Wie im ,,System Designer*, ist der Sensor auch im Fenster ,Physical
View" auf der linken Seite mit der Steuerung verbunden. Damit die
Steuerung mit dem Sensor kommunizieren kann, muss die zuvor auf
dem Sensor eingestellte Node-ID auch auf der Steuerung eingestellt
werden. Klicken Sie dazu mit der rechten Maustaste auf den Sensor im
Fenster ,,Physical View" und wéhlen Sie im Drop-Down-Menii ,Node
Number - Change Node Number” (Abb. 92). Die Node-ID in der
Steuerung muss identisch sein mit der Node-ID des Gerates.

Die R-Serie V POWERLINK hat im Auslieferungszustand die Node-ID
1. Lesen Sie die Kapitel 6.1 und 6.2, um die Node-ID der R-Serie V
POWERLINK zu &ndern.

Eie Ema \iew Open Project Debug SourceControl Opiine Jook Window  Help

Faan - WP LT RE WY e B o
@-mm.m.mu. x

pEn Tl r Pl b o B oz Sl T ua b

L. Postn  Vemon  Des

5 ff XACPISE4 1830 0

s Setal IF1 Com
A EH 2 Bhe
== B, PLK F3 POV
“ar USE 1 VOMgping
i USE Configuation
R xx
Add Hardware Module..

Replace Hardware Module..
Cut

Copy
pante

Change Node Number
Enable Leek Node Nusmber

Unlock Node Number

Abb. 92: Setzen der Node-ID des verbundenen Gerétes auf dem Controller

Um den Sensor zu konfigurieren, wahlen Sie nochmals den R-Serie V
POWERLINK-Sensor auf der linken Seite (Physical View) aus. Durch
einen Klick mit der rechten Maustaste gelangen Sie zum Meniieintrag
soonfiguration® (Abb. 93). Der Reiter zur Konfiguration des Sensors im
Hauptfenster 6ffnet sich (Abb. 94).

I 2 2
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Properbes.

Abb. 93: Setzen der Node-ID des verbundenen Gerétes auf dem Controller
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Die verfiigharen Konfigurationsdaten des Sensors sind in zwei

Gruppen aufgeteilt:

* Kandle (Channels):
Messdaten des Sensors, die zyklisch Gibertragen werden. Um die
zyklische Ubertragung spezifischer Datenelemente zu aktivieren,
klicken Sie auf die Zelle in der Spalte ,,Value” und dndern den Eintrag
im Pull-Down Menii von ,None“ auf ,,Read” (Abb. 94).

* Gerdtespezifische Parameter:
Konfigurationsparameter des Sensors, die in der Startphase
iibertragen werden.

Vedty procic cocmenboct
o e of EFL st actr s P o Sy

oyt e e v

WTESERR

-
2 £ 3 ot o
a—— — - e et A0 KRATER]
s e | Wt e | @ o view - ey

Abb. 94: Aktivierung des ,Mapping*“ der Parameter der Gruppe ,,Channel*
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7.2 Kommunikationssegment

Temposonics®R-Serie V POWERLINK
Betriebsanleitung

Die Parameter der Gruppe ,Channels” (verfiighare Datenelemente fiir zyklische Ubertragungen):

Index (Subindex Name Objekttyp Attribute Datentyp Beschreibung
2302 Number of detected magnets Variable rw Unsigned8  Anzahl der Magnete, die aktuell auf dem Sensor erkannt werden
2303 PSU voltage Variable rw Unsigned16  Aktuelle Spannungsversorgung in mV
6020 Position values for multi-sensor devices Array Aktueller Positionswert von bis zu 30 Magneten
0 Number of entries Variable ro Unsigned8
1...30 Position value for magnets 1...30 Variable ro Integer32
6030 Speed value Array Aktueller Geschwindigkeitswert von bis zu 30 Magneten
0 Number of entries Variable ro Unsigned8
1...30 Speed value for magnets 1...30 Variable ro Integer16
6300 CAM state register Array Mit dem Sensor kann ein Nockenschaltwerk konfiguriert werden. Fiir jeden
- - - Magneten gibt es einen CAM-Kanal (CAM Channel). Jeder CAM-Kanal
0 Number of entries Variable o Unsigned8  ynterstiitzt bis zu vier Nockenschaltpositionen (CAM). Uber den Parameter
,CAM state register* wird das Statushit des CAM in einem Kanal, also der
. . ) Nockenschaltzustand, fiir bis zu 30 Magnete ausgelesen:
1...30  CAM state register for magnets 1...30 Variable ro Unsigned8  « git-Wert 0: CAM inaktiv
« Bit-Wert 1: CAM aktiv
6400 Area state register Array Dieses Objekt beinhaltet den aktuellen Status der Encoderposition fir bis
- - - zu 30 Magnete. Wenn die Position auBerhalb des spezifizierten Bereichs
0 Number of entries Variable 10 Unsigned8 st wird ein Bit in die dazugehdrige Positionszeile gesetzt
1...30  Area state register for magnets 1...30 Variable ro Unsigned8
6503 Alarms Variable rw Unsigned16  Dieser Parameter beinhaltet verschiedene Alarme:
*Bit 0: Die Anzahl der auf dem Sensor erkannten Magnete weicht von der
Anzahl der im Projekt-Tool konfigurierten Magnete ab
(Index 2201 Subindex 0)
« Bit 12: Spannungsversorgung auBerhalb des spezifizierten Bereichs
« Bit 13: Gerétefehler
Hinweis: Damit Alarme ausgegeben werden, muss der Betriebspara-
meter ,Commissioning Diagnostic Control“ (Objekt 6000) aktiviert sein.
6505 Warnings Variable rw Unsigned16  Bit 12: Synchronisationsfehler: Der Sensor ist nicht auf den Takt der

Steuerung synchronisiert
Hinweis: Damit Warnungen ausgegeben werden, muss der Parameter
,Commissioning Diagnostic Control“ (Objekt 6000) aktiviert sein.

Tabelle 1: Index 2302, 2303, 6020, 6030, 6300, 6400, 6503, 6505
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Betriebsanleitung

Die Parameter der Gruppe ,,Device Specific Parameters*

Index (Subindex Name Objekttyp Attribute Datentyp Beschreibung
2201 Number of magnets Variable rw Unsigned8  Einstellung der Anzahl der Positionsmagnete, mit denen der Sensor betrie-
ben wird.
Hinweis: Werden mehr Magnete erkannt als im Bestellschliissel angege-
ben, wird ein Alarm ausgegeben.
2202 Filter settings Array Einstellung des Filters fiir den Ausgabewert
0 Number of entries Variable ro Unsigned8
1 Filter type Variable rw Unsigned8  Einstellung des Filters fiir den Ausgabewert
* Bit-Wert 0: Kein Filter
* Bit-Wert 1: FIR (finite impulse response filter)
* Bit Wert 2: IIR (infinite impulse response filter)
2 Filter window size Variable w Unsigned8  Einstellung der Anzahl der Positionswerte zur Filterberechnung des Aus-
gabewerts
Mégliche Werte: 2...16
3 Velocity window size Variable rw Unsigned8  Einstellung der Anzahl der Positionswerte zur Geschwindigkeitsermittiung
des Positionsmagneten
Mdgliche Werte: 2...16
2203 Position offsets Array Positionsoffset fiir bis zu 30 Magnete
0 Number of entries Variable ro Unsigned8
.30 Position offset for magnets 1...30 Variable rw Integer32
2204 Lower limit for measurement Variable rw Unsigned32  Einstellung der unteren Grenze der Zykluszeit. Wenn keine kurze Zykluszeit
cycle time erforderlich ist, kinnen mit diesem Parameter Reflektionen ausgeschlos-
sen werden
2305 Sensor status
0 Number of entries Variable ro Unsigned8
1 Time since last update Variable ro Integer32  Alter der Statusdaten in ms
2 Status data version Variable ro Integer32  Versionsnummer
3 Operational time Variable ro Integer32  Gesamte Betriebsstunden des Sensors
4 Odometer Variable ro Integer32  Gesamt zuriickgelegter Weg des Positionsmagneten
5 Magnet cycles Variable ro Integer32  Gesamte Anzahl der Richtungsdnderungen des Magneten
6 Minimum input voltage Variable ro Integerd2  Minimale bisher aufgetretene Eingangsspannung
7 Maximum input voltage Variable ro Integerd2 ~ Maximale bisher aufgetretene Eingangsspannung
8 Minimum temperature Variable ro Integer32  Minimale bisher aufgetretene Temperatur im Sensorelektronikgehduse
9 Maximum temperature Variable ro Integer32 Maximale bisher aufgetretene Temperatur im Sensorelektronikgehduse
10 Current temperature Variable ro Integer32  Aktuelle Temperatur im Sensorelektronikgehduse
11 Input voltage out of range Variable ro Integer32  Dauer der Uberschreitung oder Unterschreitung des spezifizierten Bereichs
der Spannungsversorgung
12 Temperature out of range Variable ro Integer32  Dauer der Uberschreitung oder Unterschreitung des spezifizierten Bereichs
der Betriebstemperatur
6000 Operating parameters rw Unsigned16  Siehe Tabelle 5, Seite 62
6002 Total measuring range Variable rw Unsigned32  Mit diesem Maximalwert wird der Ausgabewert skaliert, wenn die Skalie-
in measuring units rungsfunktion aktiviert ist (siehe Objekt 6000: Betriebsparameter)
6005 Linear encoder measuring Array
step settings
1 Position step setting Variable rw Unsigned32  Auflésung der Positionsausgabe in nm
2 Speed step setting Variable w Unsigned32  Auflésung der Geschwindigkeitsausgabe in 0,01 mm/s

Tabelle 2: Index 2201, 2202, 2203, 2204, 2305, 6000, 6002, 6005

1621



Temposonics®R-Serie V POWERLINK
Betriebsanleitung

Index [Subindex Name ‘ Objekityp Attribute Datentyp Beschreibung
6010 Preset values for multi-sensor devices Array Einstellung eines Presets fir bis zu 30 Magnete.
0 Number of entries Variable ro Unsigned8
1...30 Preset for 1...30 magnets Variable rw Integer32
6301 CAM enable register Array Uber das ,,CAM enable register* kdnnen die CAMs aktiviert werden:
- - - « Bit-Wert 0: CAM inaktiv
0 Number of entries Variable ro Unsigned8 o Bit-Wert 1: CAM aktiv
1...30 CAM enable register for 1...30 magnets Variable rw Unsigned8 Es kann fiir bis zu 30 Magnete eingestellt werden.
6302 CAM enable polarity Array Uber ,CAM enable polarity“ kann die Polaritit jeder Nocke definiert wer-
- - - den. Wenn das Bit fir die Polaritét gesetzt ist, wird der CAM-Status inver-
0 Number of entries Variable o Unsigned8 tiert, Es kann fiir bis zu 30 Magnete eingestellt werden.
1...30 CAM enable polarity for 1...30 magnets Variable rw Unsigned8
6310 CAM 1 low limit Array Uber dieses Objekt wird die untere Grenze einer Nockenschaltposition
- - - (CAM) festgelegt, in diesem Fall fiir CAM 1. Es kann fiir bis zu 30 Magnete
0 Number of entries Variable 1o Unsigned8  gingestellt werden.
1...30 CAM 1 low limit for 1...30 magnets Variable rw Integer32
6311 CAM 2 low limit Array Uber dieses Objekt wird die untere Grenze einer Nockenschaltposition
- - ; (CAM) festgelegt, in diesem Fall fiir CAM 2. Es kann fiir bis zu 30 Magnete
0 Number of entries Variable 1o Unsigned8  gingestellt werden.
1...30 CAM 2 low limit for 1...30 magnets Variable rw Integer32
6312 CAM 3 low limit Array Uber dieses Objekt wird die untere Grenze einer Nockenschaltposition
- - - (CAM) festgelegt, in diesem Fall fiir CAM 3. Es kann fiir bis zu 30 Magnete
0 Number of entries Variable ro Unsigned8  gingestellt werden.
1...30 CAM 3 low limit for 1...30 magnets Variable rw Integer32
6313 CAM 4 low limit Array Uber dieses Objekt wird die untere Grenze einer Nockenschaltposition
- - - (CAM) festgelegt, in diesem Fall fiir CAM 4. Es kann fiir bis zu 30 Magnete
0 Number of entries Variable 1o Unsigned8  gingestellt werden.
1...30 CAM 4 low limit for 1...30 magnets Variable rw Integer32
6320 CAM 1 high limit Array Uber dieses Objekt wird die obere Grenze einer Nockenschaltposition
- - - (CAM) festgelegt, in diesem Fall fiir CAM 1. Es kann fiir bis zu 30 Magnete
0 Number of entries Variable ro Unsigned8  gingestellt werden.
1...30  CAM 1 high limit for 1...30 magnets Variable rw Integer32
6321 CAM 2 high limit Array Uber dieses Objekt wird die obere Grenze einer Nockenschaltposition
- - - (CAM) festgelegt, in diesem Fall fiir CAM 2. Es kann fiir bis zu 30 Magnete
0 Number of entries Variable 1o Unsigned8  gingestellt werden.
1...30  CAM 2 high limit for 1...30 magnets Variable rw Integer32
6322 CAM 3 high limit Array Uber dieses Objekt wird die obere Grenze einer Nockenschaltposition
- - - (CAM) festgelegt, in diesem Fall fiir CAM 3. Es kann fiir bis zu 30 Magnete
0 Number of entries Variable 1o Unsigned8  gingestellt werden.
1...30  CAM 3 high limit for 1...30 magnets Variable rw Integer32
6323 CAM 4 high limit Array Uber dieses Objekt wird die obere Grenze einer Nockenschaltposition
- - ; (CAM) festgelegt, in diesem Fall fiir CAM 4. Es kann fiir bis zu 30 Magnete
0 Number of entries Variable 1o Unsigned8  gingestellt werden.
1...30  CAM 4 high limit for 1...30 magnets Variable rw Integer32
6330 CAM 1 hysteresis Array Uber dieses Objekt wird die Hysterese fiir den Umschaltpunkt fiir CAM 1
- ) ) eingestellt. Es kann fir bis zu 30 Magnete eingestellt werden.
0 Number of entries Variable ro Unsigned8
1...30  CAM 1 hysteresis for 1...30 magnets Variable rw Integer32
6331 CAM 2 hysteresis Array Uber dieses Objekt wird die Hysterese fiir den Umschaltpunkt fiir CAM 2
- - - eingestellt. Es kann firr bis zu 30 Magnete eingestellt werden.
0 Number of entries Variable ro Unsigned8
1...30  CAM 2 hysteresis for 1...30 magnets Variable rw Integer32

Tabelle 3: Index 6010, 6301, 6302, 6310, 6311, 6312, 6313, 6320, 6321, 6322, 6323, 6330, 6331

Fortsetzung auf Seite 64
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Index [Subindex Name Objekttyp Attribute Datentyp Beschreibung
6332 CAM 3 hysteresis Array Uber dieses Objekt wird die Hysterese fiir den Umschaltpunkt fiir CAM 3
- - - eingestellt. Es kann fir bis zu 30 Magnete eingestellt werden.
0 Number of entries Variable ro Unsigned8
1...30  CAM 3 hysteresis for 1...30 magnets Variable w Integer32
6333 CAM 4 hysteresis Array Uber dieses Objekt wird die Hysterese fiir den Umschaltpunkt fiir CAM 4
- - - eingestellt. Es kann fiir bis zu 30 Magnete eingestellt werden.
0 Number of entries Variable ro Unsigned8
1...30  CAM 4 hysteresis for 1...30 magnets Variable w Integer32
6401 Work area low limit Array Dieses Objekt enthalt den Positionswert. Dabei gibt das Bit 2 des entspre-
- - - chenden p406_work_area_state_channel im Objekt 6400h (Working Area
0 Number of entries Variable ro Unsigned8  gtate Register) an, wenn der Arbeitsbereich unterschritten wird
1...30  Work area low limit for 1...30 magnets Variable rw Integer32
6402 Work area high limit Array Dieses Objekt enthdlt den Positionswert. Dabei gibt das Bit 1 des entspre-
- - : chenden p406_work_area_state_channel im Objekt 6400h (Working Area
0 Number of entries Variable ro Unsigned8  gtate Register) an, wenn der Arbeitsbereich iiberschritten wird
1...30  Work area high limit for 1...30 magnets Variable rw Integer32
Tabelle 4: Index 6332, 6333, 6401, 6402
Betriehsparameter
Index |Subindex| Bit Name Attribute | Beschreibung
6000 0 1 Comissioning diagnostic control 0: Disabled  Dieser Parameter muss aktiviert sein, um Alarme auszugeben (Objekt 6503)
1: Enabled
2 Scaling function 0: Disabled  Dieser Parameter wird genutzt, um die Positionsauflésung des Encoders zu andern
1: Enabled
3 Measuring direction 0: Forward  Einstellung der Messrichtung
1: Reverse
12 Synchronization mode 0: Disabled  Einstellung der Synchronisation des Sensors an den Takt der Steuerung
1: Enabled
13 Extrapolation 0: Disabled  Einstellung des Sensorverhaltens bei Uberabtastung
1: Enabled
14 Internal linearization 0: Disabled  Einstellung der internen Linearisierung
1: Enabled

Tabelle 5: Erlduterung der Betriebsparameter

Um den Sensor im synchronen Modus zu betreiben, muss die Steuerung so eingestellt sein, dass die Aufgaben synchron mit dem POWERLINK-
Zyklus ausgefiihrt werden. Im synchronen Modus unterstiitzt der Sensor eine Buszykluszeit von 200 ps. Wenn die Extrapolation deaktiviert ist,
kénnen wiederholt identische Werte ausgegeben werden. Fiir eine Multipositionsmessung (Anzahl der Magnete > 2) im synchronen Modus
betrdgt die minimale Buszykluszeit des Sensors 400 ps.
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8.1 Fehlerzustande

Siehe Kapitel “5. Inbetriebnahme” auf Seite 49.

8.2 Wartung

Dieser Sensor ist wartungsfrei.

8.3 Reparatur
Reparaturen am Sensor diirfen nur von Temposonics oder einer
ausdriicklich erméchtigten Stelle durchgefiihrt werden. Zur
Riicksendung siehe Abschnitt 2.6 ,Riicksendung” auf Seite 5.

8.4 Ersatzteilliste

Fiir diesen Sensor sind keine Ersatzteile erhiltlich.

8.5 Transport und Lagerung

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

Das Produkt enthélt elektronische Bauteile und muss fachgerecht
entsprechend den lokalen Vorschriften entsorgt werden.
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10.1 Technische Daten Temposonics® RP5

Schnittstelle Ethernet POWERLINK

Datenprotokoll POWERLINK V2

MessgroBe Position, Geschwindigkeit/Option: Simultane Multipositions- und Multigeschwindigkeitsmessung
mit bis zu 30 Magneten

Auflosung: Position 0,5...100 ym (auswahlbar)

Zykluszeit Messlange <50 mm <715mm  |<2000mm |<4675mm  |<6350 mm
Zykluszeit 250 ps 4 500 ps 11000 ps 12000 ps 12800 pis
Linearitatsabweichung® Messlédngen <500 mm > 500 mm
Linearitdtsabweichung | < £50 pm <0,01 % ES.

Option interne Linearisierung: Linearitdtstoleranz (gilt bei der Multipositionsmessung fiir den ersten Magneten)

Messldnge | 25...300 mm | 300...600 mm| 600...1200 mm | 1200...3000 mm| 3000...5000 mm| 5000...6350 mm
typisch +15um +20 um £25)m +45 ym +85m +95 m
Maximum |+ 25 pm +30 pm +50 pum +90 pm +150 pm +190 pm

Messwiederholgenauigkeit < 20,001 % 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)

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

Vibrationspriifung 30 ¢/10...2000 Hz, IEC-Standard 60068-2-6 (ausgenommen Resonanzstellen)

EMV-Priifung Elektromagnetische Storaussendung geméaB EN 61000-6-3
Elektromagnetische Storfestigkeit geméas EN 61000-6-2
Die RP5 Sensoren erfiillen die Anforderungen der EMV-Richtlinien 2014/30/EU, UKSI 2016 Nr. 1091 und

TR ZU 020/2011
Magnetverfahrgeschwindigkeit Magnetschlitten: Max. 10 m/s; U-Magnet: Beliebig; Blockmagnet: Beliebig
Design/Material
Sensorelektronikgehduse
Sensorprofil
RoHS-Konformitat

Aluminium (lackiert), Zink-Druckguss
Aluminium

Die verwendeten Materialien erfiillen die Anforderungen der EU-Richtlinie 2011/65/EU und der EU-Verordnung

2015/863 sowie UKSI 2022 Nr. 622
Messlénge 25...6350 mm

Mechanische Montage

Einbaulage
Montagehinweise

Beliebig
Beachten Sie hierzu die technische Zeichnung auf Seite 13

Elektrischer Anschluss

Anschlussart

Betriebsspannung

Leistungsaufnahme
Spannungsfestigkeit

Verpolungsschutz

Uberspannungsschutz

2 x M12-Geratebuchse, 1 x M8-Geratestecker oder

2 x M12-Geratebuchse, 1 x M12-Geratestecker

+12...30 VDC +20 % (9,6...36 VDC); Die RP5-Sensoren sind (iber eine externe Stromquelle der Klasse 2
gemaB der UL-Zulassung zu versorgen

Weniger als 4 W typisch

500 VDC (0 V gegen Gehduse)
Bis -36 VDC

Bis 36 VDC

4/ Bei Multipositionsmessung (Magnetanzahl > 2) betrdgt die minimale Zykluszeit 400 ps

5/ Mit Positionsmagnet # 252 182
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10.2 Technische Daten Temposonics® RH5

Schnittstelle Ethernet POWERLINK
Datenprotokoll POWERLINK V2
MessgréBe Position, Geschwindigkeit/Option: Simultane Multipositions- und Multigeschwindigkeitsmessung

mit bis zu 30 Magneten

Auflésung: Position 0,5...100 ym (auswéhlbar)
Zykluszeit Messlénge <50 mm <715mm  |<2000mm  |<4675mm  |<7620 mm
Zykluszeit 250 ps © 500 ps 11000 ps 12000 ps 13200 ps
Linearitatsabweichung’ Messlingen <500 mm > 500 mm
Linearitdtsabweichung | < =50 pm < 0,01 % ES.

Option interne Linearisierung: Linearitdtstoleranz (gilt bei der Multipositionsmessung fiir den ersten Magneten)
Messldnge |25...300 mm | 300...600 mm |600...1200 mm

typisch +15um +20 ym +25m
Maximum | £25 pm +30 um +50 um
Messwiederholgenauigkeit < 20,001 % 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)
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 ¢/10...2000 Hz, IEC-Standard 60068-2-6 (ausgenommen Resonanzstellen)
EMV-Priifung Elektromagnetische Stéraussendung gemas EN 61000-6-3

Elektromagnetische Stérfestigkeit gemaB 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
Flansch 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
Messlénge 25...7620 mm/RH5-J: 25...5900 mm
Einbaulage Beliebig
Montagehinweise Beachten Sie hierzu die technischen Zeichnungen auf Seite 14 und Seite 15

Technische Daten ,,Elektrischer Anschluss® auf Seite 68

6/ Bei Multipositionsmessung (Magnetanzahl > 2) betrdgt die minimale Zykluszeit 400 ps
7/ Mit Positionsmagnet # 251 416-2
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Elektrischer Anschluss

Anschlussart 2 x M12-Geratebuchse, 1 x M8-Geratestecker oder
2 x M12-Geratebuchse, 1 x M12-Geratestecker

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

Leistungsaufnahme Weniger als 4 W typisch

Spannungsfestigkeit 500 VDC (0 V gegen Gehduse)

Verpolungsschutz Bis -36 VDC

Uberspannungsschutz Bis 36 VDG
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10.3 Technische Daten Temposonics® RM5

Schnittstelle Ethernet POWERLINK
Datenprotokoll POWERLINK V2
MessgroBe Position, Geschwindigkeit/Option: Simultane Multipositions- und Multigeschwindigkeitsmessung

mit bis zu 30 Magneten

Auflésung: Position 0,5...100 ym (auswahlbar)
ZyKluszeit® Messlange <50 mm <715mm  |<2000mm  |<4675mm  |<7615mm
Zykluszeit 250 ps 500 ps 11000 ps 12000 pis 13200 pis
Linearitatsabweichung® Messlédngen <500 mm > 500 mm
Linearitatsabweichung | < + 50 pm <0,01 % ES.

Option interne Linearisierung: Linearitdtstoleranz (gilt bei der Multipositionsmessung fiir den ersten Magneten)

Messldnge |25...300 mm 300...600 mm 600...1200 mm
typisch +15 pm +20 pm +25 pm
Maximum  |[+£25 pm +30 pm +50 pm

Messwiederholgenauigkeit < 20,001 % ES. (Minimum 2,5 pm) typisch

Hysterese <4 pm typisch

Temperaturkoeffizient < 15 ppm/K typisch

Betriebstemperatur -40...+85 °C

Feuchte 100 % relative Feuchte, keine Betauung

Schutzart IP68 (3 m/180 d)/IP69

Schockprifung 100 g/6 ms, IEC-Standard 60068-2-27

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

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

Elektromagnetische Storfestigkeit gemaB EN 61000-6-2
Die RM5 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

Magnetverfahrgeschwindigkeit Beliebig

Design/Material

Sensorelektronikgehduse Edelstahl 1.4404 (AISI 316L)

Sensorflansch Edelstahl 1.4404 (AISI 316L)

Sensorstab Edelstahl 1.4404 (AISI 316L)

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

Messlange 25...7615 mm

Einbaulage Beliebig

Montagehinweise Beachten Sie hierzu die technischen Zeichnungen auf Seite 17

Anschlussart 2 x Kabel mit M12-Geréatestecker (D-codiert), 1 x Kabel

Betriebsspannung +12...30 VDC 20 % (9,6...36 VDC); Die RM5-Sensoren sind lber eine externe Stromquelle der Klasse 2
gemah der UL-Zulassung zu versorgen

Leistungsaufnahme Weniger als 4 W typisch

Spannungsfestigkeit 500 VDC (0 V gegen Gehduse)

Verpolungsschutz Bis -36 VDC

Uberspannungsschutz Bis 36 /DC

8/ Bei Multipositionsmessung (Magnetanzahl > 2) betrdgt die minimale Zykluszeit 400 ps.
9/ Mit Positionsmagnet # 251 416-2 1691
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10.4 Technische Daten Temposonics® RFV

Schnittstelle Ethernet POWERLINK

Datenprotokoll POWERLINK V2

Datentibertragungsrate 100 MBit/s (Maximum)

MessgréBe Position, Geschwindigkeit/Option: Simultane Multipositions- und Multigeschwindigkeitsmessung

mit bis zu 30 Magneten

Auflosung: Position 0,5...100 ym (auswahlbar)

Zykluszeit Messlinge |<715mm | <2000 mm | <4675 mm (<10.000mm  |<20.000 mm
Zykluszeit | 500 ps’ 1000 pis 2000 s 4000 pis 8000 pis

Linearitdtsabweichung ® Messlangen |<500mm  |>500 mm
Linearitdtsabweichung | < +50 pm [<0.01%FS.

Messwiederholgenauigkeit < 20,001 % ES. (Minimum +2,5 pm) typisch

Hysterese <4 um typisch

Temperaturkoeffizient <15 ppm/K typisch

Betriebstemperatur -40...+85°C

Feuchte 90 % relative Feuchte, keine Betauung

Schutzart IP30 (IP65 bei sachgerechter Verwendung eines Stiitzrohrs und bei fachgerecht montierten Gegensteckern)

Schockpriifung 100 g/6 ms, IEC-Standard 60068-2-27

Vibrationspriifung 5 9/10...2000 Hz, IEC-Standard 60068-2-6 (ausgenommen Resonanzstellen)

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

Elektromagnetische Storfestigkeit gemaB EN 61000-6-2
Die RFV Sensoren erfiillen die Anforderungen der EMV-Richtlinien 2014/30/EU, UKSI 2016 Nr. 1091 und
TR ZU 020/2011 unter der Voraussetzung einer EMV konformen Installation. °

Magnetverfahrgeschwindigkeit Beliebig
Design/Material

Sensorelektronikgehduse Aluminium (lackiert), Zink-Druckguss

Sensorflansch Edelstahl 1.4305 (AISI 303)

Sensorstab Edelstahlrohr mit PTFE-Uberzug

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

Messldnge 150...20.000 mm

Einbaulage Beliebig

Montagehinweise Beachten Sie hierzu die technischen Zeichnungen auf Seite 19

Anschlussart 2 x M12-Geratebuchse, 1 x M8-Geratestecker oder
2 x M12-Geratebuchse, 1 x M12-Geratestecker

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

Leistungsaufnahme Weniger als 4 W typisch

Spannungsfestigkeit 500 VDC (0 V gegen Gehduse)

Verpolungsschutz Bis -36 VDC

Uberspannungsschutz Bis 36 VDC

10/Bei Multipositionsmessung (Magnetanzahl > 2) betrdgt die minimale Zykluszeit 400 ps.
11/Mit Positionsmagnet # 251 416-2
12/Hierbei muss sich das flexible Sensorelement in einer entsprechend abgeschirmten Umgebung befinden.
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10.5 Technische Daten Temposonics® RDV

Schnittstelle Ethernet POWERLINK
Datenprotokoll POWERLINK V2
MessgrofBe Position, Geschwindigkeit/Option: Simultane Multipositions- und Multigeschwindigkeitsmessung

mit bis zu 30 Magneten

Auflosung: Position 0,5...100 pm (auswahlbar)
Zykluszeit Messlénge <50 mm <715mm  |<2000mm  |<4675mm  |5080 mm
Zykluszeit 250 ps ™ 500 ps 11000 pis 12000 pis 13200 pis
Linearitatsabweichung 1213 Messlangen <500 mm > 500 mm
Linearitatsabweichung | < + 50 pm <0,01 % ES.

Option interne Linearisierung: Linearitdtstoleranz (gilt bei der Multipositionsmessung fiir den ersten Magneten)

Messldnge |25...300 mm | 300...600 mm |600...1200 mm
typisch +15 pm +20 pm +25pm
Maximum  [+£25 pm +30 pm +50 pm
Messwiederholgenauigkeit < 20,001 % ES. (Minimum 2,5 pm) typisch
Hysterese <4 pym typisch
Temperaturkoeffizient < 15 ppm/K typisch
Betriebstemperatur -40...+85°C
Feuchte 90 % relative Feuchte, keine Betauung
Schutzart Sensorelektronik IP67 (bei fachgerecht montiertem Geh&use und Anschlusssteckern)

Messstab mit Anschlusskabel fur Seitenanschluss IP65
Messstab mit Leitungen und Flachstecker bei Bodenanschluss IP30

Schockpriifung 100 g/11 ms |IEC-Standard 60068-2-27
Vibrationspriifung 10 g/10...2000 Hz, IEC-Standard 60068-2-6 (ausgenommen Resonanzstellen)
EMV-Priifung Elektromagnetische Storaussendung geméaB EN 61000-6-3

Elektromagnetische Storfestigkeit gemas EN 61000-6-2
Die RDV Sensoren erfiillen die Anforderungen der EMV-Richtlinien 2014/30/EU, UKSI 2016 Nr. 1091 und
TR ZU 020/2011 unter der Voraussetzung einer EMV konformen Installation. ™

Betriebsdruck 350 bar/700 bar Spitze (bei 10 x 1 min) fir Sensorstab

Magnetverfahrgeschwindigkeit Beliebig

Sensorelektronikgehduse Aluminium (lackiert), Zink-Druckguss

Messstab mit Flansch Edelstahl 1.4301 (AISI 304)

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

Messlange 25...2540 mm fiir Steckflansch »S«

25...5080 mm fiir alle Gewindeflansche

Mechanische Montage
Einbaulage Beliebig
Montagehinweise Beachten Sie hierzu die technischen Zeichnungen auf Seite 18 und Seite 19

Technische Daten , Elektrischer Anschluss* auf Seite 72

13/Bei Multipositionsmessung (Magnetanzahl > 2) betrdgt die minimale Zykluszeit 400 ps

14/Mit Positionsmagnet # 251 416-2

15/Bei Flanschtyp ,S“ kann die Linearitatsabweichung in den ersten 30 mm der Messlénge groBer sein

16/ Hierbei muss sich das Kabel zwischen dem Sensorelement und dem Elektronikgehause in einer entsprechend abgeschirmten Umgebung befinden.
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Elektrischer Anschluss

Anschlussart 2 x M12-Geratebuchse, 1 x M8-Geratestecker oder
2 x M12-Gerétebuchse, 1 x M12-Geratestecker

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

Leistungsaufnahme Weniger als 4 W typisch

Spannungsfestigkeit 500 VDC (0 V gegen Gehduse)

Verpolungsschutz Bis -36 VDC

Uberspannungsschutz Bis 36 VDC
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Sehr geehrter Kunde,

¥c) Temposonics
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Sie schicken uns Sensoren zur Uberpriifung oder zur Reparatur. Wir bentigen von lhnen diese unterschriebene
Bescheinigung zur Bestatigung, dass sich an den eingesandten Artikeln keine Riickstdnde gesundheitsgefahrdender
Stoffe befinden und beim Umgang mit diesen Artikeln eine Gefdhrdung von Personen ausgeschlossen ist.

Temposonics Bestellschliissel:

Seriennummer(n):

Der Sensor war in Beriihrung mit folgenden Materialien:

Bauform(en):

Messldnge(n):

(keine chemischen Kurzformeln angeben/Sicherheitsdatenblatter der
Stoffe sind ggf. bitte beizufligen)

Kurze Fehlerbeschreibung:

Bei vermutetem Eintritt von Stoffen in den Sensor ist Riicksprache
mit Temposonics zu halten, um das Vorgehen vor dem Versenden zu
besprechen.

Angaben zur Firma

Firma:

Anschrift:

Ansprechpartner

Telefon:

Fax:

Email:

Das Messgerét 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 Fax. 02351/56 49 1

58513 Lidenscheid info.de@temposonics.com
Deutschland www.temposonics.com
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CAM

Nockenschaltposition eines CAM-Kanals (CAM Channel) in einem
Nockenschaltwerk. Jede Nockenschaltposition kann separat kon-
figuriert werden. Bei der R-Serie V POWERLINK gibt es flir jeden
Positionsmagneten einen CAM-Kanal. Jeder CAM-Kanal unterstiitzt
bis zu vier Nockenschaltpositionen.

Controlled Node

Alle Netzwerkteilnehmer, auBer des Managing Nodes, sind Controlled
Nodes (CN). Sie diirfen ihre Daten erst nach Aufforderung durch den
Managing Node senden. Die R-Serie V. POWERLINK kann nur als
Controlled Node verwendet werden. (= Managing Node)

Extrapolation

Aufgrund physikalischer Gegebenheiten nimmt die Messzykluszeit des
Sensors mit der Messlange zu. Durch Extrapolation kann der Sensor
unabhdngig von der Messldnge Daten schneller als die systemeigene
Messzykluszeit ausgeben. Ohne Extrapolation wird der zuletzt gemes-
sene Wert wiederholt ausgegeben, wenn der Sensor in einem schnelle-
ren Zyklus als dem systemeigenen Messzyklus abgefragt wird.

FIR Filter

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

1/0-Mapping

Im 1/0-Mapping (dt.: E/A-Zuordnung) werden die zyklischen Daten
konfiguriert, die zwischen Sensor und Steuerung iibertragen werden.
Dabei erfolgt die Zuordnung der Ein- (IN) und Ausgange (OUT) aus
Sicht der Steuerung. Zyklische Daten vom Sensor zur Steuerung sind
z2.B. die Position und die Geschwindigkeit.

IIR Filter

Der IIR 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.
Zudem werden auch die vorherigen Werte bei der Berechnung des
Ausgabewerts beriicksichtigt. (= FIR Filter)

Internal Linearization (Interne Linearisierung)

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

Managing Node
Der Managing Node (MN), in der Regel ein Industrie-PC oder eine
SPS, steuert als Master die Kommunikation im Netzwerk und gibt
den Takt zur Synchronisation aller Geréte vor. In einem Netzwerk gibt
es nur einen Managing Node. Alle anderen Teilnehmer des POWER-
LINK-Netzwerks sind Controlled Nodes. (= Controlled Node)
Measuring direction (Messrichtung)
Wird der Positionsmagnet bewegt, nehmen die Positions- und Ge-
schwindigkeitswerte in Messrichtung zu.
* Vorwérts: Zunehmende Werte vom Sensorelektronikgehduse
zum Stab-/Profilende
* Riickwérts: Abnehmende Werte vom Sensorelektronikgehduse zum
Stab-/Profilende
Multi-position measurement (Multipositionsmessung)
Bei einem Messzyklus werden die Positionen aller Magnete auf dem
Sensor gleichzeitig erfasst. Die Geschwindigkeit wird kontinuierlich
auf der Grundlage dieser sich andernden Positionswerte berechnet,
wenn die Magnete bewegt werden.

Node-ID

Die Adressierung der Teilnehmer in einem POWERLINK-Netzwerk
erfolgt iber die Node-ID (dt.: Knotennummer). Jede Node-ID ist

in einem Netzwerk nur einmal vorhanden. Sie kann einen Wert
zwischen 1 und 240 haben (wobei 240 fiir den Managing Node
reserviert ist). Somit kann ein POWERLINK-Netzwerk bis zu 240 Teil-
nehmer umfassen. Bei der R-Serie V POWERLINK kann die Node-1D
(bei Auslieferung Node-ID 1) z.B. iiber den TempoLink® Sensorassis-
tenten eingestellt werden.

Offset

Ein Wert, der auf den aktuellen Positionswert addiert bzw. vom ak-
tuellen Positionswert subtrahiert wird. Dies fiihrt zu einer Verschie-
bung des Messbereichsanfangs. (= Preset)

POWERLINK

Ethernet POWERLINK ist eine Industrial-Ethernet-Schnittstelle und
wird von der Ethernet POWERLINK Standardization Group (EPSG)
verwaltet. Die R-Serie V. POWERLINK und die dazugehdérige XDD-
Datei sind von der EPSG zertifiziert.

Preset

Bei einem Preset wird an der aktuellen Position der Wert eingegeben,
der zukiinftig an dieser Stelle ausgegeben werden soll. Die Differenz
zwischen dem eingegebenen Wert und der aktuellen gemessenen
Position ist der Offset. (= Offset)

=)
o

RO (Read Only) bedeutet, dass der Wert der Variablen nur gelesen,
jedoch nicht verdndert werden kann.

RW

RW (Read/Write) bedeutet, dass der Wert der Variablen gelesen und
geschrieben werden kann. Der Wert der Variablen ist verdnderbar.
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SPS (Speicherprogrammierbare Steuerung)

(engl. PLC (Programmable Logic Gontroller)) Gerat zur Steuerung
oder Regelung von Maschinen und Anlagen.

Synchronization mode

Die R-Serie V POWERLINK unterstiitzt den Synchronization Mode.
Der Synchronization Mode ermdglicht einen taktsynchronen Daten-
austausch zwischen Sensor und Steuerung. Die synchrone Messung
ist eine wesentliche Voraussetzung fiir Motion Control-Anwendungen.

Vendor-1D
Die Vendor-ID (dt.: Herstelleridentifikation) ist eine eindeutige Her-
stellerkennung fiir jede Hardwarekomponente.

XDD

Die Eigenschaften und Funktionen eines POWERLINK-Gerétes
werden in einer XDD-Datei (XML Device Description) beschrieben.
Die auf XML basierte XDD-Datei enthdlt alle relevanten Daten, die
sowohl fir die Implementierung des Gerétes in der Steuerung als
auch fiir den Datenaustausch im Betrieb von Bedeutung sind.

Die XDD-Datei der R-Serie V POWERLINK ist auf der Homepage

www.temposonics.com verfiigbar.
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USA
Temposonics, LLC
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