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Die magnetostriktiven Positionssensoren B

SENSORS GROUP

Temposonics® R-Serie
Profil-Baureihe R P & Stab-Baureine R H

Absoluter Linearsensor, daher keine Referenzmarken-Anfahrt
Beriihrungsloses MeBsystem ohne mechanischen Verschlei3
Besonders robuster Industriesensor, EMV sicher und CE zertifiziert
Hochgenau: Auflidsung bis 5 pm, Eigenintelligenz im Sensor
Linearitétstoleranz besser 0,01 %, MeBwiederholgenauigkeit 0,001%

Direkter Wegausgang iiber Interbus-S

Multi-Positionsmessung: 1 Sensor miBt bis zu 16 Positionen gleichzeitig

MeBbereich 25 - 7600 mm
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Interbus-S Schnittstelle

...mit Multi-Positionsmessung



Temposonics-RP & RH | Funktionsweise
Interbus-S | Kenndaten

Basis der absoluten TEMPOSONICS Linearsensoren ist das von
MTS entwickelte magnetostriktive MeRprinzip. Das kombiniert
verschiedene magnetomechanische Effekte und nutzt die kon-
stante Geschwindigkeit einer Kérper-Ultraschallwelle (Torsions-
impuls) in seinem Sensorelement zur prazisen Wegerfassung.
Eine sensorintegrierte Signalverarbeitung wandelt die Laufzeit-
messung in normierte analoge oder digitale Ausgangsgréfen um,
die sich hoch auflésen und mit gréf3ter Genauigkeit reproduzieren
lassen.

Das berihrungsfreie MeRverfahren, bei dem ein bewegter Dauer-
magnet von aufRen den Mef3punkt markiert, bedeutet lange
Lebensdauer - ohne jeglichen Verschleil seiner Mef3elemente
Wirkprinzip: und ohne Nachkalibrierung.

Magnetostriktive Laufzeitmessung = Weginformation

Signalausgang
proportional zur
Magnetstellung

Eingang MeRgroBe: Weg / Option: Multi-Positionsmessung (2-16 Positionen simultan)
MeRlange: Profil 25 - 5000 mm / Stab 25 - 7600 mm

Ausgang Schnittstelle: INTERBUS-S Installationsfernbus, RS485
Datenprotokoll: INTERBUS-S (EN 50254, DIN E 19258)
Baudrate, kBit/s: 500
Datenlénge: 32 bit (Positionswert: 24 bit, Steuerung und Status: 8 bit)

MeRgenauigkeit Auflésung: 0,005 bis >0,500 mm
Linearitatstoleranz, unkorrigiert: <+ 0,01 % F.S. (Minimum £ 40 pm)
MeRwiederholgenauigkeit: <+ 0,001 % F.S. (Minimum £ 2,5 ym)
MeRzykluszeit, ms: 0,5 bei 500 mm /1,0 bei 2000 mm / 2,0 bei 4500 mm / 3,2 bei 7600 mm MeRlange
Temperaturkoeffizient: <15 ppm/°C
Hysterese: <4 um

Einsatzbedingungen Sensoreinbaulage: Beliebig
Magnetverfahrgeschwindigkeit: Beliebig
Betriebstemperatur: -40°C ... +75°C
Taupunkt, Feuchte: 90% rel. Feuchte, keine Betauung
Betriebsdruck fiir Stab: 350 bar, 530 bar Spitzendruck
Schutzart: IP 65 bei sachgerechter Kabelsteckerinstallation
Schocktest: 100 g (Einzelschock) nach IEC-Standard 68-2-27
Vibrationstest: 5 g/ 10 - 150 Hz nach IEC-Standard 68-2-6
EMV-Test: Stéraussendung nach EN 50081-1

Storfestigkeit nach EN 50082-2
DIN IEC 801-4 / Schéarfegrad 4
CE gepriift

Formfaktor, Werkstoff Profil-Baureihe
Sensorkopfgehause: Aluminium-Druckgufl
MaRBstab: Aluminiumprofil
Positionsgeber: Positionsschlitten oder offener Ringmagnet (Material Seite 6)
Stab-Baureihe
Sensorkopfgehause: Aluminium-Druckgufl
MaRstab mit Einschraubflansch: Edelstahl 1.4301 / AISI 304
Positionsgeber: Ringmagnete (Material Seite 6)

Einbau Profil: Uber verschiebbare MontagefiiRe oder T-Spur Bodennut
Stab: Schraubflansch M18 x 1,5 oder 3/4"-16 UNF-3A

Elektrischer Anschluf AnschluBart: 9 pol. Stecker M23 (Interbus Norm)
Betriebsspannung: 20 ... 30 Vdc (Leistungsaufnahme < 3W)
Stromaufnahme: 70 mA typisch
Restwelligkeit: <1 % s-s
Spannungsfestigkeit: 500 V (0V gegen Gehause)
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Temposonics-RP & RH

Formfaktor —
Interbus-S | Abmessungen

TEMPOSONICS sind unverwdstliche Sensoren fiir den harten
Dauereinsatz in rauher industrieller Umgebung. Sie sind mecha-
nisch und elektronisch modular aufgebaut.

» Das Sensorgehduse (Mafistab) in stabiler Profil- oder Stabform
schitzt das Sensorelement mit der MeRstrecke, in dem das Nutz-

signal entsteht.

* Der Sensorkopf, ein robustes Aluminiumgeh4use enthalt die
komplette elektronische Schnittstelle mit aktiver Signalaufberei-
tung in Modulform. Dessen doppelte Kapselung sorgt fiir hohe
Betriebssicherheit und optimalen EMV-Schutz.

» Der externe Positionsgeber ist ein Dauermagnet. Er wird am
bewegten Maschinenteil befestigt, ohne eigene Energiezufuhr
bertihrungsfrei liber das Sensorelement gefiihrt und 16st durch
das Sensorgehause hindurch die Messung aus.

* Die Sensoren werden (iber zwei Stecker nach Interbus-Norm

angeschlossen.

Temposonics-RP, MeBlange 25 - 5000 mm

Temposonics-RP, das robuste Profil.

Der Sensor - entwickelt fur die industrielle Fertigungstechnik - ist
mit seinem Profilhduse (Aluminium) leicht und flexibel einzubauen.
Er wird je nach vor-Ort Bedingung mit verschiedenen Positions-
gebern gefahren.

« Ein Magnetschlitten 1auft in Gehduseschienen. Er wird tber eine
Kugelkupplung zur Aufnahme von axialen Kraften mit dem beweg-
ten Maschinenteil verbunden.

« Ein freier Magnet am bewegten Maschinenteil fahrt im definierten
Abstand Uber den MaRstab. Sein zuldssiger Versatz erlaubt auch
einen nicht ganz exakt parallelen Einbau.

Temposonics-RH, der druckfeste Stab.

Der Sensor - Flansch und Stab aus Edelstahl - wird in der Fluid-
technik und extern Uberall dort eingesetzt, wo es eng ist. Der Weg
wird Uber Ringmagnete (geschlossen, offen), die mechanisch
vollig entkoppelt Uber den MaRstab fahren, gemessen.

« Vorteil dieses Sensors: Der komplett funktionsfahige Basissensor
IaRt sich leicht ohne Offnen des Hydraulikkreislaufs austauschen.
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AnschluB, Profil- und Stabversion

Steckerabgang D93

- 9 pol. Geratestecker M23
- 9 pol. Geratedose M23
nach Interbus Norm

*>5000 mm MeRlange



Temposonics-RP & RH
Interbus-S | Multi-Positionsmessung

TEMPOSONICS Wegsensoren erfiillen alle Anforderungen des
INTERBUS-S (EN 50254 / DIN E19258) und kénnen direkt an
den Feldbus angeschlossen werden. Ihre Me3daten werden im
Sensor in wegproportionale, busféahige Ausgangssignale umge-
formt und unmittelbar an die Steuerung Ubertragen.

Die INTERBUS Schnittstelle ist fir eine Baudrate von 500 kBit/s
ausgelegt, wobei der Datentransfer als serielles, bitsynchrones
Ausgangssignal nach RS485 Standard erfolgt.

Die sensorintegrierte Software unterstitzt Kundenwtinsche,
deren Parameter werkseitig eingestellt werden. Die wichtigsten
Kenndaten der MTS Wegsensoren sind:

Sensor Ausgangssignal:

- Absolutwegmessung

- Statusmeldung

- Fehlermeldung

MeRart:

- Asynchron

Anwaéhlbare Parameter:

- Nullpunktverschiebung: Offset und Preset

- MefRrichtung: Vorwarts/ rickwarts

- Aufldésung

- Filter

- Min. Anzahl von Positionen (Magnete)

Kontroll-Leuchten:

4 LEDs in der Steckerseite des Sensorkopfes (s. Seite 3) infor-
mieren (iber den Sensorstatus:

UL (grin) - 24 Vdc vorhanden \L?@M
BA (griin) - Bus aktiv

CC (gruin) - Kabel geprift !
RD (rot) - Fernbus abgeschaltet

Betriebsart

Der Interbus-Sensor kann wahlweise fiir Ein- und Mehr-
Positionsmessungen geliefert werden:

1. Standardmessung

- Wegmessung mit 1 Magnet

Aktiver MeBbereich
M) MeRlange
—D:i |
Magnet
Standardmessung: Weg
1 Magnet

2. Multi-Positionsmessung

- Wegmessung von 2 - 16 Magneten gleichzeitig

Aktiver MeRbereich
MeRBlange
MO M1 M2 M3 M4
Magnete
Multi-Positionsmessung:
2 - 16 Magnete
Weg

Min. Magnetabstand 100 mm
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Schnittstelle

Die Multi-Positionsvariante des INTERBUS-S Sensors ist aus der
Standardversion abgeleitet.

Der Fernbusteilnehmer wurde dazu auf 64 Bit E/A-Daten erweitert
und hat den Identifikations-Code 51 dezimal.

Die Eingangsdaten bestimmen im normalen Betrieb welche Mag-
netpositionen ausgegeben werden sollen. Die Numerierung be-
ginnt am Sensorkopf mit Magnet Nr. 0. Der Sensor Ubertragt dann
drei 16 Bit-Werte fiir die angewahlten Positionsnummern.

Es kann eine minimale Magnetzahl programmiert werden. Falls
weniger als die angegebenen Magnete erkannt werden oder ein
anderer Fehler auftritt, setzt der Sensor Bit 61.

MeRkonfiguration

Ist das Bit 63 in den Eingangsdaten gesetzt, dann aktiviert dies
den zur 1-Magnetversion kompatiblen Programmiermodus, es
werden also nur die oberen 32 Bit benutzt.

Datenformat
80 xx xx xx - Lesen der MeRkonfiguration
C0 aa aaaa - Schreiben der MeRkonfiguration a

Bedeutung der Bits im Datenformat

Bit Nr. | Name Funktion

63 Programmierbit | 1 = Programmieren /0 = Messen
62 Schreibbit 1 = Schreiben / 0 = Lesen

61 Fehlerbit 1= Fehler /0 = kein Fehler

60 Werksbit 1 = Werkszugriff / 0 = Kundenzugriff

59-56 Codenibble a
55-52 Codenibble b
51-48 Codenibble ¢
47-32 Position a
31-16 Position b
15-0 Position ¢

Positionsnummer (Magnetnummer)
Positionsnummer (Magnetnummer)
Positionsnummer (Magnetnummer)
Positionsdaten adressiert in Codenibble a
Positionsdaten adressiert in Codenibble b
Positionsdaten adressiert in Codenibble ¢




Temposonics-RP & RH
Interbus-S

Der Sensor darf nicht im Bereich von starken magnetischen und
elektrischen Storfeldern montiert werden und kann in beliebiger
Lage betrieben werden. Normal wird er fest installiert, wahrend
der positionsgebende Magnet am bewegten Maschinenteil
befestigt und berthrungsfrei tiber den MafRstab gefihrt wird. Auf
einen sorgféltigen axial parallelen Sensoranbau achten, da sonst
Schlitten, Magnet und MaRstab beschadigt werden kdnnen.

Profil-Baureihe

Den Sensor iber mindestens 2 verschiebbare MontagefiiRe mit
M5 x 20 Schrauben (DIN 6912) oder uber die T-Nut mit M5
Schrauben und Nutenstein montieren. Der abhebbare, offene
Magnet mufl mit nichtmagnetisierbarem Material befestigt
werden.

Stab-Baureihe

Der Sensor wird Giber den Flansch M18 x 1,5 (3/4"-16-UNF-3A)
direkt eingeschraubt oder mit der mitgelieferten Mutter fixiert. Fiir
die Sensoraufnahme méglichst nichtmagnetisierbares Material
verwenden (Einbaumalle s. rechts).

Positionsmagnet

Um ein einwandfreies Magnetfeld fir die Messung zu erhalten,
muf beim Anbau des Positionsmagneten nichtmagnetisierbares
Material fir die Mitnehmerbefestigung (Schrauben, Distanz-
stiicke usw.) eingesetzt werden.

Horizontaler Einbau

Sensoren ab 1 Meter MeRlange missen bei waagerechtem Ein-
bau mechanisch am Stabende - bei langeren Maf3stdben auch
gleichmaRig Uber die Lange verteilt - abgestiitzt werden. Dabei
werden dann offene Ringmagnete als Positionsgeber montiert.

Beispiel: Sensorabstiitzung

Positionsmagnet

~ Sensorstab

Befestigungslasche
(unmagnetisierbar)

Zylindereinbau

Fir die direkte Hubmessung im Hydraulikzylinder hat sich die
Stabbaureihe Temposonics-RH wegen ihres Formfaktors schon
seit Jahren hervorragend bewahrt.

Denn in das Sensordruckgehause (Stab mit Flansch), das in die
aufgebohrte Kolbenstange taucht, ist der Basissensor (Elektronik-
kopf und Sensorelement) mit nur 2 Schrauben befestigt.

Der Magnet, montiert auf dem Kolbenboden fahrt beriihrungsfrei
Uber den MafRstab und markiert durch dessen Wand hindurch
den MeRpunkt.

MuR im Servicefall die Elektronik getauscht werden, kann der
Hydraulikkreislauf geschlossen bleiben, da das Druckgehause
im Zylinder bleibt und nur der Basissensor ausgewechselt wird
(Abb. rechts).

1 Sensor-Druckgehéduse
MaRstab mit Flansch bleibt im Zylinder

Installation

q

2

Montagefuf? mit Zylinderschraube
M5 x 20, Anziehmoment: < 1,1 Nm

Zapfenmutter M5 in T-Spur

Unmagnetisierbares Material

Offener Ringmagnet

2
1

()
M4

2 Basissensor
Elektronikkopf mit Sensorelement austauschbar
iber zwei Torx 20 Schrauben

3 Positionsmagnet

Positions-

magnet

5 mm

f

max. (

M5

Magnetisierbares Material

15

s

Unmagnetisierbare
Distanzscheibe
min. 5 mm dick

3 mm
(=1)

1 Magnet, abhebbar
2 Mitnehmer und Schrauben aus
unmagnetisierbarem Material
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Temposonics-RP & RH | Elektrischer Anschlul3
Interbus-S | Stecker, Positionsgeber

Busverdrahtung

Der Temposonics INTERBUS ist ein Slave-Teilnehmer
des Instalationsfernbusses, der nach der Interbus-
Norm die Datenleitung und die 24 Vdc Versorgung um-
faRt. Die Norm schreibt AnschluRstecker, Kabel und
Verdrahtung vor. Beim Installationsfernbus wird der In-
terbus Uber die einzelnen Slaves in einer 9 poligen An-
schluBleitung hin- und riickgefiihrt, um den geschlos-
senen Datenring zu realisieren (Ringtopologie).

Am weiterfihrenden Buskabel (Anschluf3: untere Gera-
tedose des Sensors) ist im Kabelstecker der Pin 9 mit
Pin 5 zu verbinden. Der letzte Slave wird an der un-
teren Geratedose nicht beschaltet (Staubschutzkappe
kann aufgesetzt bleiben). Der im Sensor eingebaute
Interbus-ASIC schlie3t dann an diesem Slave-Sensor
den Interbus-Ring.

Sensoranschluf

Steckerabgang D93

Geratestecker

Steckseite Geratestecker
bzw. Lotseite Gegenstecker

Geréatedose

9 pol. Geratestecker M23, Interbus-Norm
1 x Stiftkontakte, 1 x Buchsenkontakte

Positionsgeber

Fernbus bis

—
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<4=m Daten
24 Vdc

ca. 13 km

Master '

SPS/PC Stifte :I

| | Peripheriebus bis 10 m

| Buchse

L Slave Slave
klemme

l Stifte :I
Slave

| Installationsfernbus bis 50 m Buchse :I
B Wegsensor |— Wegsensor ':]
T et T RP Stifte ]
S :I Buchse :I

Profil 43 14
Positionsschlitten »S« 20 M5
Bestell Nr. 252 182 \f P
< Rotation:
N Vertikal 18°
Horizontal 360°
40
Profil 57 14
Positionsschlitten »V« M5
Bestell Nr. 252 184
<
o Rotation: 18°
40

AnschluBbelegung

Geratestecker (Stifte) Geratedose (Buchsen)
Pin Funktion Pin Funktion
1 DO 1 DO
2 DO 2 DO
3 DI 3 DI
4 DI 4 DI
5 Gnd 5 Gnd
6 PE 6 PE
7 +24 Vdc 7 +24 Vdc
8 oV 8 oV
9 n.c. 9 RBST

Interbus-Norm Gegenstecker (Bitte getrennt bestellen)

51

1)

2
[ O
—sw 22

2)

25
(L]

Profil und Stab

Offener Ringmagnet @33 mm
Bestell Nr. 251 416

Material: PA 66-GF 30,

Magnete mit 2-Komponentenmasse
vergossen, Gewicht ca. 8 g,
Betriebstemperatur -40...+75° C

Stab
Ringmagnet @33 mm (Standard)
Bestell Nr. 201 542

Material: PA 66-GF 30,

Magnete mit 2-Komponentenmasse
vergossen, Gewicht ca. 10 g,
Betriebstemperatur -40...+75° C

Stab

Ringmagnet @25,4 mm
Bestell Nr. 400 533
Material: PA-Ferrit Verbund,

Gewicht ca. 10 g,
Betriebstemperatur -40...+100° C

9 pol. Kabeldose M23, Buchsen
Art.Nr. ST VRC LBL

9 pol. Kabelstecker M23, Stifte
Art.Nr. ST VRC LSR

Gehéuse: ZinkdruckguB3, vernickelt
Anschlu3art: Léten

Kontakteinsatz: Stifte/Buchsen (Ag)
Kabelzugentlastung: Pg 9

Max. Kabel-@: 10 mm

@ 4 auf
Teilkreis-@ 24

Hoéhe = 8 mm

4 auf

Teilkreis-@ 24
Héhe = 8 mm

13,5

@33

Héhe = 8 mm

—13,5

3254

Positionsgeber fiir Stab nicht im Lieferumfang




Temposonics-RP & RH
Interbus-S | Bestellbezeichnung
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Wegsensor Temposonics - XX - X - XxXxxM -D93 -1-Ixxx -Zxx
Baureihe Lieferumfang:
RP = Profilgeh&use Profil-Baureihe
RH = Stab mit Einschraubflansch - Wegsensor
- 1 Positionsschlitten o. Positionsmagnet
Typ/Ausfiihrung - 2 MontagefiiRe bis 1250 mm MeRlange
1. Temposonics-RP (Profil) + 1 Montageful} fur jeweils 500 mm
S = Positionsschlitten, Gelenk oben W
V = Positionsschlitten, Gelenk vorne ) Metgt;sensor
M = Offener Positionsmagnet, @ 33 mm ) PcL)Js'?cr)nsma net bitte getrennt bestellen
2. Temposonics-RH (Stab) ” 9 e g
M = Flanschgewinde M18 x 1,5 (Standard) Bitte getrennt bestellen: Zubehér (s. unten)
S = Flanschgewinde 3/4" - 16 UNF - 3A
. MeBldnge:
MeBldnge Profil-Baureihe
0025 / 50 bis 5000 mm (Profil) Standard:
0025 / 50 bis 7600 mm (Stab) bis 1000 mm in 50 mm Schritten
bis 5000 mm in 250 mm Schritten
AnschluR Option: Andere MeRlangen anfragen
D93 = 2 x 9 pol. Geréatestecker M23, Stifte/Buchsen Stab-Baureihe
Standard:
: bis 1000 mm in 50 mm Schritten
?fﬂ:gg?dp:""“"g bis 7600 mm in 250 mm Schritten
Option: Andere MeRlangen anfragen
Ausgang
1101 = Interbus-S, Standardmessung
1202 = Interbus-S, Multi-Positionsmessung
Anzahl der Positionsgeber fiir Multi-Positionsmessung 1202*
202 - Z16 = 2 - 16 Stiick
*Hinweis: Anzahl Positionsgeber, mit denen der Sensor betrieben werden soll,
unbedingt angeben und gesondert bestellen.
Zubehor Artikel Bestell Nr.
Positionsschlitten Typ »S« 252182
Positionsschlitten Typ »V« 252 184
Offener Positionsmagnet @ 33 mm, entspricht Magnet Typ »M« 251416
Positionsmagnet & 33 mm, Standard 201 542
Positionsmagnet @ 25,4 mm 400 533
Montagefuly 400 747
Nutenstein M5 fiir Bodennutmontage 401 602
9 pol. Kabeldose M23, Buchsen St VRC LBL
9 pol. Kabelstecker M23, Stifte St VRC LSR
Installationsfernbus-Kabel K56
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© MTS/Temposonics R-Serie/Interbus/2002-07D (Ersetzt Ausgabe 2000-08d) « Angaben ohne Gewihr, Irrtimer und Anderungen vorbehalten.

] MTS Sensor Technologie MTS Systems Corporation MTS Sensors Technology Corp.
GmbH & Co.KG Sensors Division Ushikubo Bldg.
MTS Auf dem Schiffel 9 3001 Sheldon Drive 737 Aihara-cho, Machida-shi
_® D-58513 Ludenscheid, Germany Cary, N.C. 27513, USA Tokyo 194-0211, Japan
SENSORS GROUP Tel. +49-2351-9587-0 Tel. +1-919-677-0100 Tel. +81-42-775-3838
Fax +49-02351-56491 Fax +1-919-677-0200 Fax +81-42-775-5512
Email: info@mtssensor.de Email: info@mtssensors.com Email: s-kame@bolero.plala.or.jp

www.mtssensor.de www.mtssensors.com www.mtssensor.co.jp



