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1. Einleitung

1.1 Zweck und Gebrauch dieser Anleitung

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

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

1.2 Verwendete Symbole und Gefahrenhinweise

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

Symbol Bedeutung

HINWEIS Dieses Symbol weist auf Situationen hin, die zu
Sachschaden, jedoch nicht zu Personenschaden
flihren kdnnen.

2. Sicherheitshinweise
2.1 BestimmungsgeméBe Verwendung

Dieses Produkt darf nur fiir die unter Punkt 1 vorgesehenen Einsatzfél-
le und nur in Verbindung mit den von MTS Sensors empfohlenen bzw.
zugelassenen Fremdgerdten 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 Kontrolleinheit.

1/ Fachpersonal sind Personen, die:

 Deziiglich der Projektierung mit den Sicherheitskonzepten der
Automatisierungstechnik vertraut sind

» auf dem Gebiet der elektromagnetischen Vertraglichkeit (EMV) fachkundig sind
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2.2 Vorhersehbarer Fehlgebrauch

Vorhersehbarer Fehlgebrauch  Konsequenz

Der Sensor arbeitet nicht
ordnungsgemaB oder wird
zerstort

Kein Ausgangssignal —

Sensor kann beschadigt werden
Falsches Ausgangssignal /

kein Ausgangssignal /

der Sensor wird beschédigt

Der Sensor ist falsch
angeschlossen

Der Sensor wird auBerhalb der
Betriebstemperatur eingesetzt

Die Spannungsversorgung
befindet sich auBerhalb des
definierten Bereichs

Die Positionsmessung wird durch
ein externes magnetisches Feld
beeinflusst

Falsches Ausgangssignal

Kurzschluss — Sensor kann
zerstort werden / Sensor reagiert
nicht

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

Nutzen eines nicht von MTS
Sensors zertifizierten Magneten

Kabel sind zerstort

Fehler bei der Positionsmessung

Stérung des Ausgangssignals —
Elektronik kann zerstort werden

Fehler bei der Positionsmessung

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

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

« eine fiir Inbetriebnahmen und Serviceeinsatze notwendige Ausbildung erhalten haben
* sich mit der Bedienung des Gerétes vertraut gemacht haben und die fiir den einwandfreien
Betrieb notwendigen Angaben in der Produktdokumentation kennen.
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2.3 Montage, Inbetriebnahme und Bedienung

Die Positionssensoren sind nur in einem sicherheitstechnisch einwand-
freien Zustand zu benutzen. Um diesen Zustand zu erhalten und einen
gefahrlosen Betrieb sicherzustellen, diirfen Einbau-, Anschluss- und
Servicearbeiten nur von qualifiziertem Fachpersonal durchgefiihrt wer-
den. Wenn durch einen Ausfall oder eine Fehlfunktion des Sensors eine
Gefahrdung von Personen oder Beschadigung von Betriebseinrichtun-
gen moglich ist, so muss dies durch zusétzliche SicherheitsmaBnahmen
wie Plausibilitdtskontrollen, Endschalter, NOT-HALT-Systeme, Schutz-
vorrichtungen etc. verhindert werden. Bei Stdrungen ist der Sensor
auBer Betrieb zu setzen und gegen unbefugtes Benutzen zu sichern.

Sicherheitshinweise fiir die Inbetriebnahme
Zum Erhalt der Funktionsféhigkeit sind nachfolgende Punkte unbedingt
zu beachten.
1.Schiitzen Sie den Sensor beim Einbau und dem Betrieb vor
mechanischen Beschédigungen.
2. Offnen Sie den Sensor nicht bzw. nehmen Sie sie 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 gefahrdet wird.

2.4 Sicherheitshinweise fiir den Betrieb in explosionsgefdhrdeten
Bereichen

Die Sensoren sind nicht geeignet fiir den Betrieb in explosionsgeféhrde-
ten Bereichen.

2/ Siehe auch aktuelle MTS Sensors Verkaufs- und Lieferbedingungen z.B. unter
www.mtssensors.com
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2.5 Gewahrleistung

MTS Sensors gewahrleistet fiir die Temposonics® Positionssensoren
und das mitgelieferte Zubehdr bei Materialfehlern und Fehlern trotz
bestimmungsgeméBem Gebrauch eine Gewahrleistungsfrist 2. Die
Verpflichtung von MTS Sensors ist begrenzt auf die Reparatur oder
den Austausch fiir jedes defekte Teil des Gerates. Eine Gewdahrleis-
tung kann nicht fiir M&ngel iibernommen werden, die auf unsachge-
maBe Nutzung oder eine iiberdurchschnittliche Beanspruchung der
Ware zuriickzufiihren sind, sowie fiir VerschleiBteile. Unter keinen
Umstanden haftet MTS Sensors fiir Folgen oder Nebenwirkungen bei
einem VerstoB gegen die Gewdhrleistungsbestimmungen, unabhén-
gig davon, ob diese zugesagt oder erwartet worden sind, auch dann
nicht, wenn ein Fehler oder eine Nachlédssigkeit des Unternehmens
vorliegt.

MTS Sensors gibt hierzu ausdriicklich keine weiteren Gewahrleis-
tungsanspriiche. Weder Reprdsentanten, Vertreter, Handler oder Mit-
arbeiter des Unternehmens haben die Befugnis, die Gewahrleistungs-
anspriiche zu erhdhen oder abzuéndern.

2.6 Riicksendung

Der Sensor kann zu Diagnosezwecken an MTS Sensors versandt
werden. Anfallende Versandkosten gehen zu Lasten des Versenders 2.
Ein entsprechendes Formular ist im Kapitel ,,12. Anhang* auf Seite
49 zu finden.

Bei der Riicksendung von Sensoren unbedingt Schutzkappen auf
Geratestecker und Gerdtebuchsen 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 Beschddigungen beim Transport zu verhindern.
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3.1 Bestellschliissel Temposonics® RP5
4 5 6 11

12

16

13 14 15
| (o)5]8]

mlels) (1 [ LT LT m [
I I O B kR

oo
[R|[P] 5] Profi

Magnetschlitten Gelenk spielfrei (Artikelnr. 253 421),
geeignet fiir interne Linearisierung
Blockmagnet L (Artikelnr. 403 448)
U-Magnet 0D33 (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 fiir interne Linearisierung

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

u Mechanische Optionen
|I| Standard

|I| Fluorelastomerdichtung am Sensorelektronikgehduse

n Messlédnge

x| x| x| x| m]|0025...6350 mm

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

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

H Magnetanzahl

| x| x| 01...30 Position(en) (1...30 Magnet(e))

7]
@E 2 x M12 Gerétebuchse (5 pol.),

1 xM12 Geréatestecker (4 pol.)

ofsysm
|I| Standard
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@E@m PROFINET RT & IRT, Position und Geschwindigkeit,
Encoder Profil (1 Position)

@E@@ PROFINET RT & IRT, Position und Geschwindigkeit,
MTS Profil (1...30 Position(en))

@Emm PROFINET RT & IRT, Position und Geschwindigkeit,
Encoder Profil, interne Linearisierung (1 Position)

@Em@ PROFINET RT & IRT, Position und Geschwindigkeit,
MTS Profil, interne Linearisierung (1...30 Position(en))

HINWEIS

* Bei einer Multipositionsmessung (Magnetanzahl > 2) wéhlen Sie
unter [ ,Ausgang“ das MTS Profil (U402 oder U412).

« Beim RP5 ist der unter [l , Design“ ausgewahite 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 Messldnge abhéngig.

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

¢ Nutzen Sie fiir die Multipositionsmessung zwei gleiche Magnete,
2.B. 2 x U-Magnet (Artikelnr. 251 416-2).

» Wenn die Option fiir die interne Linearisierung (U411, U412)
unter [ , Ausgang“ ausgewihlt ist, wahlen Sie einen geeigneten
Magneten aus.
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3.2 Bestellschliissel Temposonics® RH5

1 2 3 4 5 6 7 8 1 12

16
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13 14 15
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R [H] 5] st

' B | Basissensor (nur fiir den Austausch)

Gewindeflansch M22x1,5-6g (Stab-@ 12,7 mm),
Messlédnge: 25...5900 mm

Gewindeflansch M18x1,5-69 (Standard)
Gewindeflansch 34'-16 UNF-3A (Standard)
Gewindeflansch %4'-16 UNF-3A (mit Dichtleiste)

Mechanische Optionen
m Standard

Gleitbuchse am Stabende (nur fiir Design »M<«, »S« & »T«)
@ M4-Gewinde am Stabende (nur fiir Design »M«, »S« & »T«)
m Fluorelastomerdichtung am Sensorelektronikgehéuse

| d [Messignge |
(x| x| x] x][m] 0025...7620 mm

B [-]e=l= <]

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

1000...2500 mm 50 mm
2500...5000 mm 100 mm
5000...7620 mm 250 mm

Neben den Standardmessldngen weitere Langen in 5 mm-Schritten
erhéltlich.

n Magnetanzahl

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

[]
@@ 2 x M12 Geratebuchse (5 pol.),

1xM12 Geratestecker (4 pol.)

ofsystem
|I| Standard

161

1]
a

sl |
B

n Ausgang

mmmm PROFINET RT & IRT, Position und Geschwindigkeit,
Encoder Profil (1 Position)

mmm@ PROFINET RT & IRT, Position und Geschwindigkeit,
MTS Profil (1...30 Position(en))

@Emm PROFINET RT & IRT, Position und Geschwindigkeit,
Encoder Profil, interne Linearisierung (1 Position)

@Em@ PROFINET RT & IRT, Position und Geschwindigkeit,
MTS Profil, interne Linearisierung (1...30 Position(en))

HINWEIS

* Bei einer Multipositionsmessung (Magnetanzahl > 2) wahlen Sie
unterm »Ausgang“ das MTS Profil (U402 oder U412).

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

Die Anzahl der Magnete ist von der Messlénge abhangig.

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

Nutzen Sie fiir die Multipositionsmessung zwei gleiche Magnete,
2.B. 2 x U-Magnet (Artikelnr. 251 416-2).

Wenn die Option fiir die interne Linearisierung (U411, U412)
unter m ~+Ausgang“ ausgewdhlt ist, wéhlen Sie einen geeigneten
Magneten aus.




3.3 Typenschild

MAC Adresse
Seriennummer

Bestellschliissel

Datum der Produktion —|

I RP5SA0200M01D581U402
| MAC: 00-03-CA-00-58-F6

I S/N: 18020203

— 12JAN2018

Abb. 1: Beispiel eines Typenschilds eines RP5 Sensors mit PROFINET Ausgang

3.4 Zulassungen

C€-Zertifizierung
o EAC-Zertifizierung
PNO-Zertifizierung
UL-Zertifizierung

3.5 Lieferumfang

RP5 (Profilsensor):
* Sensor

* Positionsmagnet (nicht giiltig fiir RP5 mit Design »0«)
* 2 Montageklammern bis 1250 mm Messldnge + 1 Montageklammer

je 500 mm zusatzlicher Messlange

RH5 (Stabsensor):

» RH5-B: Basissensor (ohne Flansch/Druckrohr),
3 Innensechskantschrauben M4
¢ RH5-J/M/S/T: Sensor, 0-Ring

171
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4. Geratebeschreibung
4.1 Funktionsweise und Systemaufbau

Produkthezeichnung
* Positionssensor Temposonics® R-Serie V

Bauform
» Temposonics® R-Serie V RP5 (Profilsensor)
 Temposonics® R-Serie V RH5 (Stabsensor)

Messlange
» Temposonics® R-Serie V RP5 25...6350 mm
¢ Temposonics® R-Serie V RH5 25...7620 mm

Ausgangssignal
e PROFINET IO RT & IRT

Anwendungsbereich

Temposonics® Positionssensoren dienen dem Erfassen und Umfor-
men der MessgréBe Lange (Position) im automatisierten, industriellen
Anlagen- und Maschinenbau.

Funktionsweise und Systemaufbau

Die absoluten, linearen Positionssensoren von MTS Sensors basie-
ren auf der proprietdren, magnetostriktiven Temposonics® Technologie
und erfassen Positionen zuverlassig und prézise.

Jeder der robusten Positionssensoren besteht aus einem ferromag-
netischen 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 Wellenlei-
ter 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 Wel-
lenleiters erreicht, wird sie in ein elektrisches Signal umgewandelt. Die
Geschwindigkeit, mit der sich die Welle ausbreitet, ist bekannt. Daher
ldsst sich anhand der Zeit, die zwischen dem Auslosen des Stromim-
pulses und dem Empfang des Riicksignals vergent, eine exakte, lineare
Positionsmessung durchfiihren. So entsteht ein zuverldssiges Positi-
onsmesssystem mit hoher Genauigkeit und Wiederholbarkeit.

181

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

©o00 0 e

Die Position wird anhand der Laufzeit ermittelt

Abb. 2: Laufzeit-basiertes magnetostriktives Positionsmessprinzip

Modularer Aufbau der Mechanik und Elektronik

 Das Sensorprofil oder der Sensorstab schiitzen den innenliegenden
Wellenleiter.

Das Sensorelektronikgehduse, ein stabiles Aluminiumgehduse,
enthélt die komplette elektronische Schnittstelle mit aktiver Signal-
aufbereitung.

Der externe Positionsmagnet ist ein Dauermagnet. Befestigt am
bewegten Maschinenteil, fahrt er iiber den Sensorstab oder das
Sensorprofil und 16st durch die Sensorstabwand 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.



4.2 Einbau Temposonics® RP5

RP5-M-A/-V, Beispiel: Anschlussart D58 (Steckerausgang)
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Sensorelektronikgehdause Nullzone Messlédnge Totzone
48 17 58 5 28 25...6350 66/71*
2.B. fiir M5 .
Schrauben L ]
(o]
(A = : - H o
sl ¢ — | | |
o O ™ Verstellbare
053 Montageklammer 14,6
* Messldnge > 5000 mm
Alle MaBe in mm
Abb. 3: Temposonics® RP5 mit U-Magnet
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 Fliche der
Maschine mit den Montageklammern angebaut (Abb. 4). Diese werden
in ldngenabhangiger Anzahl mitgeliefert und sind gleichméaBig auf dem
Profil zu verteilen. Fiir die Befestigung nutzen Sie M5x20 (DIN 6912)
Schrauben, die mit einem Anzugsmoment von 5 Nm angezogen
werden.

Anzugsmoment: 5 Nm

—

[

95 [ {

T 50 ] “Loch-@53
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Abb. 4: Montageklammern (Artikelnr. 400 802) mit Zylinderschraube M5x20

Alle MaBe in mm

191

Bei engen Einbauverhéltnissen kann der Profilsensor auch iiber die
T-Spur 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 sorgfaltigen axialparallelen Anbau des Sensors,
da sonst Magnet oder Messstab beschadigt werden kdnnen.
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4.3 Einbau Temposonics® RH5

RH5-M/S-A/-V — RH5 mit Gewindeflansch M18x1,5-6g oder 34"-16 UNF-3A, Anschlussart D58 (Steckerausgang)

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

s
ﬂElj |

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

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

2,5

0,13

-

A

Gewindeflansch »T«: %"-16 UNF-3A

9254

25

* Messlange > 5000 mm

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 7
63,5/66* 8 ®
= T S
= S S}
T » ) g
210 3L 22 |15 = {
3,5 6
* Messldnge > 5000 mm
* Messldnge > 5000 mm

Controlling design dimensions are in millimeters and measurements in () are in inches

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, Anschlussart D58 (Steckerausgang)

Temposonics®R-Serie V PROFINET 10 RT & IRT
Betriebsanleitung

Sensorelektronikgehéduse
17 68

Nullzone Messlange

51

25...5900

Totzone
73,6

Sensor electronics

012,7 £0,13

housing Null zone Stroke length Dead zone
17 58 61 25...7620 52/54/57**
(0.67) (2.28) (2.4) (1...300) (2.05/2.13/2.24)**

Controlling design dimensions are in millimeters and measurements in ( ) are in inches

** Stroke length 25...1575 (1...62): 52 (2.05) dead zone
Stroke length 1576...5000 (62.05...196.9): 54 (2.13) dead zone
Stroke length 5001...7620 (196.9...300): 57 (2.24) dead zone

Abb. 7: Temposonics® RH5 mit Ringmagnet, Teil 2
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Einbau RH5 mit Gewindeflansch
Fixieren Sie den Sensorstab iiber den Gewindeflansch M18x1,5-69,
M22x1,5-6g oder %4"-16 UNF-3A.

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

Abb. 8: Einbaubeispiel fiir Gewindeflansch

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 bertih-
rungslos iber den Sensorstab und markiert unabhdngig von der
verwendeten Hydraulikfliissigkeit durch dessen Wand hindurch
den Messpunkt.

« Der druckfeste Sensorstab ist in der aufgebohrten Kolbenstange
installiert.

* Der Basissensor ist mit drei Schrauben am Sensorstab befestigt
und lasst sich so im Servicefall leicht austauschen. Der Hydraulik-
kreislauf bleibt geschlossen. Mehr Informationen finden Sie im
Kapitel ,4.6 Austausch des Basissensors” auf Seite 16.

Der Sensorstab mit Flansch verbleibt
im Servicefall im Zylinder

™~ Positionsmagnet

Basissensor
Das Sensorelektronikgehduse mit
Sensorelement kann ausgetauscht werden

Abb. 9: Sensor im Zylinder

Hydraulikabdichtung
Es gibt zwei Méglichkeiten die Flanschanlageflache abzudichten
(Abb. 10):
1. Abdichtung (ber 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):
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)
Fiir Gewindeflansch (M22x1,5-69):
0-Ring 19,2 x 2,2 mm (Artikelnr. 561 337)
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Fiihren Sie das Einschraubloch fiir Gewindeflansch M18x1,5-6g und
M22x1,5-6g in Anlehnung an 1SO 6149-1 aus (Abb. 11).
Siehe 1SO 6149-1 fiir weitere Informationen.

1) 2.a) 2.b.)

Dichtleiste

Abdichtung tber 0-Ring
in Zylinderbodennut

Abdichtung tiber O-Ring
in Gewindeauslaufrille

Abdichtung tiber 0-Ring
in Gewindeauslaufrille

Abb. 10: Mdglichkeiten der Abdichtung

 Beachten Sie das Anzugsmoment von

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

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

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

» Der Positionsmagnet darf nicht auf dem Messstab schleifen.

* Die Kolbenstangenbohrung
(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 Kolbengeschwindigkeit ab.

* Halten Sie die Angaben zum Betriebsdruck ein.

 Schiitzen Sie den Sensorstab konstruktiv durch geeignete
MaBnahmen vor VerschleiB.

Hinweis fiir metrische Gewindeflansche

Gewinde d, d d d L L L L Z
(d;xP) +0,1 +04 +1°
0 o

RH5-M-A/V

M18x1,5-6g 55 =13 245 198 24 285 2 26 15°
RH5-M-B

M18x1,5-6g 55 =16 245 198 24 285 2 26 15°
RH5-J-AN

M22x1,5-6g 55 =216 275 238 24 285 2 26 15°

. 04, 0d,
A 3?/ \ X@ Al _|0d,(Prifbereich)
Ao sz
1
\ EQT I _ / ‘ |1
g? >\\/ X <)*I~/[," ‘
S0 ¢ ‘
A @d,(Richtwert)
s Gewinde (d,x P)
— Dieses MaB gilt nur, wenn der

Flankendurchmesser  Gewindekernbohrer nicht den

ganzen Materialblock durchdringt

Alle MaBBe in mm

Abb. 11: Hinweis fiir metrischen Gewindeflansch M18x1,5-69/M22x1,5-6g in Anlehnung an
DIN IS0 6149-1



4.4 Magnet-Montage

Typische Nutzung der Magnete

Magnet Typische Sensoren Vorteile

* Rotationssymmetrisches

Ringmagnete Stabsensoren

"

Magnetfeld

Temposonics®R-Serie V PROFINET 10 RT & IRT
Betriebsanleitung

Hohentoleranzen kdnnen
ausgeglichen werden, da
der Magnet abhebbar ist

Konzentrische Montage
des U-Magneten e

Llfflspall

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

© U-Magnet
©® Unmagnetische Mitnahme

Héhentoleranzen kdnnen
ausgeglichen werden, da
der Magnet abhebbar ist

U-Magnete  Profil- &
ﬁ Stabsensoren
(RP5, RH5)
Blockmagnete Profil- &
m Stabsensoren
(RP5, RH5)
Magnetschlitten Profilsensoren
(RP5)

Der Magnet ist auf dem
Profil gefiihrt

* Der Abstand zwischen
Magnet und Wellenleiter
ist fest definiert

* Einfache Ankopplung iiber
das Kugelgelenk

Abb. 12: Typische Nutzung von Magneten

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?

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

» Der minimale Abstand zwischen Positionsmagnet und magneti-
schem Material betrdgt 15 mm (Abb. 15).

 Beachten Sie die MaBe in Abb. 15 bei der Nutzung von magneti-
schem Material.

HINWEIS

Montieren Sie Ring- und U-Magnete konzentrisch.

Montieren Sie Blockmagnete zentriert iiber dem Messstab oder

dem Sensorprofil. Maximal zuldssigen Luftspalt nicht tiberschreiten
(Abb. 13/Abb. 14).

Installieren Sie den Sensor so, dass der Sensorstab/das Sensorprofil
parallel zur Bewegungsrichtung des Magneten ausgerichtet ist.

So vermeiden Sie Schéden an Magnetmitnahme, Magnet und
Sensorstab/Sensorprofil.

Abb. 13: Montage U-Magnet (Artikelnr. 251 416-2)

Zentrierte Montage
des Blockmagneten (2)

M4 o
; Luftspalt: 3 +2

Sensorelement

© Blockmagnet

©® Unmagnetische Mitnahme

Abb. 14: Montage Blockmagnet (Artikelnr. 403 448)

Magnet-Montage mit magnetischem Material

Bei der Verwendung von magnetischem Material die in Abb. 15

dargestellten MaBe unbedingt beachten.

A.Wenn der Positionsmagnet mit der Kolbenstangenbohrung
abschlieBt

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

0 0

Magnetisches

o Material

0 Nullzone, abhdngig von der Bauform

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

@ Unmagnetischer Abstandhalter (= 5 mm) — Empfehlung: 8 mm

Abb. 15: Einbau mit magnetischem Material

Alle Male in mm
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Stabsensoren mit einer Messlénge = 1 Meter

Unterstiitzen Sie Sensoren mit einer Messldnge von mehr als 1 Meter
mechanisch beim horizontalen Einbau. Ohne die Nutzung einer Unter-
stiitzung kénnen der Sensorstab und der Magnet beschadigt werden.
Ebenso ist ein verfalschtes Messergebnis mdglich. Langere Stibe
erfordern eine gleichméaBig Giber die Lange verteilte mechanische
Unterstiitzung (z.B. Artikelnr. 561 481). Verwenden Sie einen
U-Magneten zur Positionsermittlung (Abb. 16).

U-Magnet

Sensorstab

Unmagnetische
Befestigungslasche

Abb. 16: Beispiel Sensorunterstiitzung (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 ,,$“, ,N“, ,V“, ,G*

Sensorelektronikgehéduse
~—Bezugskante flir Montage

Startposition Endposition
12 82/87*

* Messldnge > 5000 mm

RP5 mit U-Magnet

Sensorelektronikgehduse
~—Bezugskante fiir Montage

Startposition
28 66/71*

* Messldnge > 5000 mm

RP5 mit Blockmagnet

Endposition

RH5 mit Ringmagnet/U-Magnet

Sensorelektronikgehéduse
~—Bezugskante fiir Montage

Startposition Endposition
51 63,5/66

* Messlange > 5000 mm

RH5 mit Blockmagnet

Sensorelektronikgehduse
~— Bezugskante fiir Montage

Startposition
48,5

A

Endposition
66 /68,5

D

25,5

h

Sensorelektronikgehduse
~—Bezugskante fir Montage
Startposition

Endposition
68,5/73,5*

b

* Messlange > 5000 mm

Abb. 17: Start- und Endposition der Magnete fiir RP5

Alle MaB3e in mm

L

Abb. 18: Start- und Endposition der Magnete fiir RH5

* Messlange > 5000 mm

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

=

RP5 mit Magnetschlitten

>75
=
{

=

RP5 mit Blockmagneten

A~ L

RH5 mit Ring-/U-Magneten

—

RH5 mit Blockmagneten

lis - z

Abb. 19: Minimaler Magnetabstand fiir Multipositionsmessungen

Nutzen Sie fir die Multipositionsmessung gleiche Magnete,

2.B. 2 x U-Magnet (Artikelnr. 251 416-2).

Unterschreiten Sie nicht den minimalen Magnetabstand von 75 mm
bei Multipositionsmessung. Kontaktieren Sie MTS Sensors, wenn Sie
einen Magnetabstand < 75 mm benétigen.

Alle MaBe in mm

Temposonics®R-Serie V PROFINET 10 RT & IRT
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4.5 Ausrichtung des Magneten bei der Option ,,Interne
Linearisierung*“

Die interne Linearisierung bietet eine nochmals verbesserte
Linearitdt des Sensors. Die Option ist im Bestellschliissel des
Sensors anzugeben. Bei der Produktion des Sensors wird die interne
Linearisierung des Sensors durchgefiihrt.

Ein Sensor mit interner Linearisierung wird mit dem Magneten
ausgeliefert, mit dem der Sensor in der Produktion abgeglichen
wurde. Um beim Einsatz des Sensors ein bestmdgliches Ergebnis zu
erreichen, empfiehlt MTS Sensors 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
U-Magnet OD33 (Artikelnr. 254 226)

Ringmagnet 0D25,4 (Artikelnr. 253 621), nur fiir RH5

* Magnetschlitten S (Artikelnr. 252 182), nur fiir RP5
Magnetschlitten N (Artikelnr. 252 183), nur fiir RP5
Magnetschlitten V (Artikelnr. 252 184), nur fiir RPS

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

Die Ring- und U-Magnete werden fiir die interne Linearisierung
markiert. Richten Sie die Magnete bei der Installation wie in Abb. 20,
Abb. 21 und Abb. 22 dargestellt zum Sensorelektronikgehduse aus.

Fiir RH5 PROFINET Sensoren mit Ringmagnet gilt:

« |nstallieren 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.

Markierung

Langliche Status-LED

Abb. 20: Magnetausrichtung eines Ringmagneten fiir RH5 PROFINET mit interner
Linearisierung
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Fiir RP5 PROFINET Sensoren mit U-Magneten gilt: 4.6 Austausch des Basissensors
« Installieren Sie den Magneten so, dass die Markierung des
Magneten zum Sensorelektronikgehduse zeigt. Der Basissensor des Modells RH5 (RH5-B) lasst sich wie in Abb.
* Der Strich auf dem Magneten weist in die gleiche Richtung wie die 23 und Abb. 24 dargestellt fiir die Designs »M«, »S« und »T«
langliche Status LED im Deckel des Sensors. austauschen. Der Sensor kann ausgewechselt werden, ohne den

Hydraulikkreislauf zu unterbrechen.

Basissensor

Rohr mit innenliegendem
Sensorelement

) . . o Sensorelektronikgehduse
Abb. 21: Magnetausrichtung eines U-Magneten fiir RP5 PROFINET mit interner

Linearisierung

Fiir RP5 PROFINET Sensoren mit Magnetschlitten gilt:

« (1) Installieren Sie den Magnetschlitten ,S*, ,N“ und ,,G“ so, dass
die zusétzliche Bohrung im Magneten zum Sensorelektronikgehéduse
zeigt.

« @ Installieren Sie den Magnetschlitten ,V* so, dass das Gelenk zum m '(gf\‘;“;es‘;hsm”tscma”be
Ende des Profils zeigt. '

1. Losen Sie die Schrauben.

Zusétzliche Bohrung

Abb. 22: Magnetausrichtung eines Magnetschlittens fiir RH5 PROFINET mit interner
Linearisierung

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 Abb. 23: Austausch des Basissensors am Beispiel eines RH5 Sensors, Teil 1

Die erzielte Linearisierung kann bei veranderten Umgebungsbedin-
gungen von den Linearitatstoleranzen abweichen. Ebenso kdnnen
die Verwendung eines anderen Positionsmagneten sowie der Einsatz
mehrerer Positionsmagnete zu Abweichungen fiihren.
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3. Seizen Sie den neuen Basissensor ein.
Befestigen Sie die Erdungslasche an einer Schraube.
Schrauben Sie den Basissensor fest.

Abb. 24: 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 beschédigt werden.

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

« Falls die R-Serie V ein Vorgingermodell der R-Serie ersetzt, muss
das Kunststoffrohr im Sensorstab entfernt werden.
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4.7 Elektrischer Anschluss

Einbauort und Verkabelung haben maBgeblichen Einfluss auf die elek-
tromagnetische Vertraglichkeit (EMV) des Sensors. Daher ist ein fach-
gerechter Anschluss dieses aktiven elektronischen Systems und die
EMV der Gesamtanlage (iber geeignete Metallstecker, geschirmte Kabel
und Erdung sicherzustellen. Uberspannungen oder falsche Verbindun-
gen kénnen die Elektronik — trotz Verpolschutz — beschadigen.

1. Montieren Sie die Sensoren nicht im Bereich von starken

magnetischen und elektrischen Stérfeldern.
2.Sensor niemals unter Spannung anschlieBen bzw. 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 raumlich von Leistungskabeln
getrennt und nicht in die Nahe von Motorleitungen, Frequenzumrich-
tern, Ventilleitungen, Schaltrelais u.4..

¢ Verwenden Sie nur Metallstecker. Legen Sie den Schirm am Stecker-
gehduse auf.

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

* Halten Sie alle ungeschirmten Leitungen méglichst kurz.

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

* Bei Potentialdifferenzen zwischen Erdanschluss der Maschine und
Elektronik diirfen iiber den Schirm keine Ausgleichsstréme flieBen.
Empfehlung:

Verwenden Sie eine Potentialausgleichsleitung mit groBem Quer-
schnitt 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 Maschinenmas-
se. Erden Sie die Sensortypen RP5 und RH5 (iber die Erdungslasche
wie in Abb. 25 dargestellt. Der Sensortyp RH5 kann auch iiber das
Gewinde geerdet werden.

Abb. 25: Erdung iiber Erdungslasche am Beispiel eines RP5 Sensors

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

Spannungsversorgung

Abb. 26: Position der Anschliisse

Port 1 - Signal
M12 Geratebuchse ; .
(D-codiert) Pin  Funktion
1 Tx (+)
@ 2 Rx (+)
@ @ @ 3 Tx (=)
@ 4 Rx (-)
Sicht auf Sensor 5 Nicht belegt
Port 2 - Signal
M12 Geratebuchse . .
(D-codiert) Pin  Funktion
1 Tx (+)
@ 2 RX (+)
@ @ @ 3 X (-)
@ 4 Rx (-)
Sicht auf Sensor 5 Nicht belegt
Spannungsversorgung
M12 Geratestecker ; .
(A-codiert) Pin  Funktion
1 +12...30 VDC (20 %)
(1)
e o 2 Nicht belegt
0 3 DC Ground (0 V)
Sicht auf Sensor 4 Nicht belegt

Abb. 27: Anschlussbelegung D58
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4.8 Géangiges Zubehor fiir die RP5 Bauform — Weiteres Zubehor siehe Broschiire [] 551444

Positionsmagnete

Magnetschlitten S, Gelenk oben
Artikelnr. 252182

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

57
49

40

Magnetschlitten V, Gelenk vorne
Artikelnr. 252184

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

43

40

Magnetschlitten N,
langerer Kugelgelenkarm
Artikelnr. 252183

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

.20, \

Betriebsanleitung

42 152

20

18°,

M5

Magnetschlitten G, Gelenk spielfrei
Artikelnr. 253 421

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

Positionsmagnete Montagezubehir
043 33 4 Lécher M5-Gewinde
, [4] S,F | 28 | 9
i 1 1
I\ B — ] - - | I
3« HO 1 76}" <>’|ﬂ | E ‘ { i lg
o~ < p— - =
=" T 50 !
L 4] | 68
8 + 2 Abstand zum Sensorelement Breite der M?ztggeklammer:
U-Magnet 0D33 Blockmagnet L Montageklammer T-Nut-Mutter

Artikelnr. 251416-2

Material: PA-Ferrit-GF20

Gewicht: Ca. 11 ¢

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

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

Alle Male in mm

Artikelnr. 403 448

Material: Kunststofftrager mit Hartferrit
Magnet

Gewicht: Ca. 20 g

Anzugsmoment fiir M4-Schrauben: 1 Nm
Betriebstemperatur: -40...+75 °C
Dieser Magnet kann bei einigen An-
wendungen die Leistungscharakteristik
des Sensors beeinflussen.

Artikelnr. 400 802
Material: Edelstahl (AISI 304)

1191

Artikelnr. 401602

Anzugsmoment fiir M5-Schraube:
4,5Nm


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

343

20,5

14

8 + 2 Abstand zum Sensorelement

Blockmagnet L
Artikelnr. 403 448

Material: Kunststofftrager mit Hartferrit
Magnet

Gewicht: Ca. 20 ¢

Anzugsmoment fiir M4-Schrauben: 1 Nm
Betriebstemperatur: -40...+75 °C
Dieser Magnet kann bei einigen An-
wendungen die Leistungscharakteristik
des Sensors beeinflussen.

&

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

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

0-Ring Montagezubehior
y 0
M18x1,5-6g WABUNF-3A - T o 16,1616
0193 — T [=sl
= e e e

N < CJ

= @ = 032

w w

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

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

Alle Male in mm

Sechskantmutter M18x1,5-6g
Artikelnr. 500 018

Material; Stahl, verzinkt

Sechskantmutter 32"-16 UNF-3A
Artikelnr. 500 015

Material: Verzinkt

1201

MslBefestigungsschraube (6x)

(32
i

Befestigungslasche
Artikelnr. 561481

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


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

Temposonics®R-Serie V PROFINET 10 RT & IRT

4.10 Gingiges Zubehor fiir den PROFINET-Ausgang — Weiteres Zubehér siehe Broschiire [J 551444

Kabelsteckverbinder* Programmier-Werkzeug

2195

Signalsteckverbinder M12
D-codiert (4 pol.), gerade
Artikelnr. 370 523

Material: Zink vernickelt
Anschlussart: Schneidklemme
Kabel @: 5,5...7,2 mm

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

Anzugsmoment: 0,6 Nm

Stromsteckverbinder M12 A-codiert
Buchse (5 pol.), gerade
Artikelnr. 370 677

Material: GD-Zn, Ni

Anschlussart: Schraubanschluss
Kontakteinsatz: CuZn

Kabel @: 4...8 mm

Ader: 1,5 mm?

Betriebstemperatur: -30...+85 °C
Schutzart: IP67 (fachgerecht montiert)
Anzugsmoment: 0,6 Nm

M12
316

6

16

Signalsteckverbinder M12 Endkappe
Artikelnr. 370 537

Zum VerschlieBen von M12
Gerdtebuchsen.

Material: Messing vernickelt
Schutzart: IP67 (fachgerecht montiert)
Anzugsmoment: 0,39...0,49 Nm

Betriebsanleitung

TempoLink-Kit fiir die Temposonics®
R-Serie V
Artikelnr. TL-1-0-EM12 (fiir D58)

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

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

* Benutzerfreundliche Oberfldche fir
Mobilgeréte und Desktop-Computer

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

PUR-Signalkabel
Artikelnr. 530 125

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

Querschnitt: 2 x 2 x 0,35 mm?

(22 AWG)

Betriebstemperatur: -20...+60 °C

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

*/ Beachten Sie die Montagehinweise des Herstellers

Alle MaBe in mm

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

Artikelnr. 530 065

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

Kabelldnge: 5 m

Kabel @: 6,5 mm

Schutzart M12 Geratestecker:
IP67 (fachgerecht montiert)
Schutzart RJ45 Geratestecker:
IP20 (fachgerecht montiert)
Betriebstemperatur: -30...+70 °C

1211
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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: 10 x D
Betriebstemperatur: -30...+80 °C


http://www.mtssensor.de/fileadmin/medien/downloads/datasheets/Zubeh%C3%B6r_Industrie_Sensoren_551444_DE.pdf
https://www.mtssensors.com/Portals/MTS_Sensors/documents/R-seriesV/Data_Sheet_TempoLink_552070_DE.pdf
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Verbindungsanzeige

5.1 Einstieg

Der Positionssensor R-Serie V PROFINET (ibertragt Positions- und

Geschwindigkeitswerte (iber den PROFINET-Ausgang.

PROFINET wurde von der PROFIBUS & PROFINET International (PI)

entwickelt und ist ein Standard fiir Industrial Ethernet. Der Sensor

und die entsprechende GSDML-Datei sind durch die PROFIBUS

Nutzerorganisation e.V. (PNO) zertifiziert.

Der Sensor kann mit verschiedenen Protokolloptionen bestellt werden:

 Encoder Profil (U401/U411): Das Encoder Profil entspricht der
Spezifikation des Encoder Profils V4.1 (PNO Nr. 3.162). Bei diesem
Profil kdnnen gleichzeitig eine Position und eine Geschwindigkeit
gemessen und (bertragen werden.

e MTS Profil (U402/U412): Das MTS Profil wurde von MTS Sensors
entwickelt. Bei diesem Profil kdnnen bis zu 30 Positionen und 30
Geschwindigkeiten gleichzeitig gemessen und (ibertragen werden.

® AN O AUS Kein Fehler

Die R-Serie V PROFINET unterstiitzt sowohl den RT-Modus als O AUS @ ANy Spannungsversorgungsfehler
auch den IRT-Modus. Bei PROFINET RT (Real Time) erfolgt der oder Magnetfehler
Datenaustausch ohne Taktsynchronisation. In diesem Fall arbeiten die
Applikation, die Daten(ibertragung sowie die Feldgerate entsprechend
ihres eigenen Verarbeitungszyklus. Bei PROFINET IRT (Isochronous
Real Time) findet eine takisynchrone Dateniibertragung statt. Dabei
sind die Applikation, die Dateniibertragung sowie der Geratezyklus
synchron. IRT ermdglicht einen taktsynchronen Datenaustausch mit
einer minimalen Zykluszeit von 250 ps im Netzwerk.

HINWEIS

Bei dgr Inbetriebnahme beachten O AUS Kein Fehler
1. Uberpriifen Sie vor dem ersten Einschalten sorgféltig den
sachgerechten Anschluss des Sensors. ® AN Keine Verbindung zur Steuerung
2. Positionieren Sie den Magneten im Messbereich des Sensors © Blinkt Parametrisierungsfehler

bei der ersten Inbetriebnahme sowie nach Austausch des
3. Stellen Sie sicher, dass die Sensorsteuerung beim Einschalten
nicht unkontrolliert reagieren kann. !‘
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 4.4) und korrigieren Sie diese

)
gegebenenfalls iiber die kundenseitige Steuerung.
© Blinkt LED zur Sensor-ldentifikation aktiviert

5.2 LED Status Abb. 28: LED Status Anzeige, Teil 1

Eine Diagnoseanzeige auf dem Deckel des Sensors informiert iber
den aktuellen Sensorstatus. Die R-Serie V PROFINET ist mit drei LEDs
ausgestattet:

 LED zur Statusanzeige (Zustandsanzeige)

o LED fiir LINK/AKktivitdt am Port 1 (Port 1 L/A)

o LED fiir LINK/AKktivitdt am Port 2 (Port 2 L/A)
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Port1L/A

Griin Rot Information
Verbindung zum nachsten

® AN O AUs Netzwerkteilnehmer aufgebaut
Verbindung zum ndchsten

® AN © Blinkt Netzwerkteilnehmer aufgebaut &

Kommunikation aktiv

Port2 L/A

Griin Rot Information
Verbindung zum ndchsten

® AN O AUS Netzwerkteilnehmer aufgebaut
Verbindung zum nédchsten

® AN © Blinkt Netzwerkteilnehmer aufgebaut &

Kommunikation aktiv

Abb. 29: LED Status Anzeige, Teil 2

5.3 Unterstiitzte Netzwerkfunktionen und Topologien

Folgende Netzwerkfunktionen werden unterstiitzt:
e RTC (Class 1 & Class 3) (Real Time Cyclic Protocol):
Protokoll fiir zyklische 10-Daten (Prozessdaten und Messwerte)
* RTA (Real Time Acyclic Protocol):
Protokoll fiir azyklische Echtzeitdaten (z.B. Alarme)
* DCP (Discover and Basic Configuration Protocol):
Zuordnung von IP-Konfiguration und Gerdtename
* DCE/RPC (Distributed Computing Environment Remote Procedure Call):
Remote Procedure Calls tber IP (z.B. Parameterkonfiguration)
e LLDP (Link Layer Discovery Protocol):
Protokoll zur Erkennung von Nachbarschaften
¢ SNMP (Simple Network Management Protocol):
Protokoll fiir die Diagnose von Netzwerkknoten
* MRP (Media Redundancy Protocol):
Sucht nach alternativen Routen im Falle eines Kabel- oder
Knotenfehlers

Folgende Netzwerktopologien werden unterstiitzt:

PROFINET unterstiitzt verschiedene Topologien beim Aufbau eines
Netzwerks. So sind z.B. Linien-, Stern-, Ring- und Baumstrukturen
mdglich. Dazu sind in Gerate wie der R-Serie V PROFINET Switches
eingebaut. Bei integrierten Switches fiihrt ein Spannungsausfall zur
Unterbrechung der Kommunikation zu den dahinter angeschlossenen
Geraten. Dies kann z.B. durch Erweiterung einer Linie zu einer
Ringstruktur vermieden werden.

Temposonics®R-Serie V PROFINET 10 RT & IRT
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6. Implementierung und Konfiguration iiber das
TIA Portal

6.1 Allgemeine Information

Diese Anweisung beschreibt beispielhaft die Einbindung und Program-
mierung eines Temposonics® R-Serie V Sensors mit PROFINET in das
TIA Portal (Totally Integrated Automation Portal) der Siemens AG.

Bei Steuerungen und Software anderer Versionen und Hersteller kann
die Bedienung abweichen.

Befolgen Sie die Informationen in der Betriebsanleitung der
Steuerung.

Der Abschnitt 6.2 enthélt die Einbindung und Programmierung der
R-Serie V PROFINET mit MTS Profil (U402/U412). Die Implementie-
rung und Konfiguration der R-Serie V PROFINET mit Encoder Profil
(U401/U411) ist im Abschnitt 6.3 beschrieben.

6.2 Implementierung und Konfiguration mit MTS Profil

Nachdem Sie ein Projekt erstellt haben, kénnen Sie den Sensor iiber
seine GSDML-Datei einbinden. Die Eigenschaften und Funktionen
eines PROFINET 10-Feldgerétes werden in einer GSDML-Datei (General
Station Description) beschrieben. Die auf XML basierte GSDML-Datei
enthélt alle relevanten Daten, die sowohl fiir die Implementierung des
Gerats in der Steuerung als auch fiir den Datenaustausch im Betrieb
von Bedeutung sind.

Die GSDML-Datei der R-Serie V PROFINET ist auf der Homepage
www.mtssensors.com verflighar. Die GSDML-Datei der R-Serie V
PROFINET ist in eine zip-Datei gepackt, welche die Dateien fiir das
MTS Profil und das Encoder Profil enthdlt. Laden Sie die GSDML-
Datei herunter und speichern Sie diese auf Ihrem Computer. Um die
GSDML-Datei einzubinden, wahlen Sie in der Meniileiste des TIA-
Portals den Eintrag ,,Extras” aus und klicken Sie auf ,,Gerdtebeschrei-
bungsdatei (GSD) verwalten®. Das Fenster ,Gerdtebeschreibungs-
dateien verwalten“ 6ffnet sich (Abb. 30). Tragen Sie den Quellpfad
ein, unter dem die GSDML-Datei der R-Serie V PROFINET mit MTS
Profil gespeichert ist. Geben Sie den Speicherort an und driicken Sie
die Schaltflache , Installieren, um die Installation der GSDML-Datei
durchzufiihren. Der voreingestellte Name des R-Serie V PROFINET
Sensors ist ,,MTS-R-Series-PNIO-MF*. Dieser Name kann gedndert
werden.

Geratebeschreibungsdateien verwalten
Installierte GSDs GSDs im Projekt

Quellpfad: I | B

Inhalt des importierten Pfads

[/ parei
[_] GSDML-V2 25-MTS-RSERIES_PNIO_... W2.25
D GSDML-V2.32-MTS-RSERIES_PNIO_I... W2.32

Version Sprache Status Info

Englisch Bereits installiert

Englisch Bereits installiert

[<] i ]

en | | Abbrechen |

Loschen [ installier

Abb. 30: Anzeige der installierten GSDML-Dateien
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Die R-Serie V PROFINET unterstiitzt sowohl den RT-Modus als auch
den IRT-Modus. Der Sensor wird wihrend des Verbindungsaufbaus
mit der Steuerung auf den jeweiligen Modus eingestellt. Standardmé-
Big wird der Sensor im RT-Modus betrieben. Um den Sensor im IRT-
Modus zu betreiben, wahlen Sie im Reiter ,General“ den Abschnitt
»Advanced options“. Wahlen Sie im Unterabschnitt ,,Real time set-
tings“ die RT class ,,IRT". Der IRT-Modus fiihrt eine Priorisierung der
Datenpakete durch (Abb. 31).

Fiir die R-Serie V PROFINET mit MTS Profil stehen verschiedene Ein-
gangsmodule zur Verfiigung. In dem Abschnitt ,Catalog” kénnen die
folgenden ,Input modules” gewahlt werden:

I [ 10tags | Systom constants |

Abb. 31: Einstellung des IRT-Modus am Sensor

Damit die Steuerung isochron auf die Daten des Sensors zugreifen
kann, aktivieren Sie in dem Abschnitt ,,Advanced options“ des Reiters

»General“ den isochronen Modus. Damit erfolgt eine Synchronisierung

auf den Sendetakt der Steuerung. StandardméBig ist der isochrone
Modus deaktiviert (Abb. 32).

tants | Texts

9% ™

Abb. 32: Aktivierung des isochronen Modus fiir die Steuerung

Totally Integrated Automation
PORTAL

All positions: In diesem Modul sind die Positionen von bis zu 30
Magneten enthalten. Die Anzahl der Magnete, welche in diesem
Modul dargestellt werden, richtet sich nach der im Parameter
~Number of Magnets” spezifizierten Anzahl der Magnete. Bei diesem
Modul werden immer 160 Byte iibertragen. Dabei sind jedem
Magneten 4 Byte fiir den Positionswert zugeordnet (1. Magnet:
0...3 Byte, 2. Magnet: 4...7, usw.). Werden weniger als 30 Magnete
auf dem Sensor betrieben, werden die ungenutzten Bytes mit ,0“
beschrieben.
All velocities: In diesem Modul sind die Geschwindigkeiten von
bis zu 30 Magneten enthalten. Die Anzahl der Magnete, welche
in diesem Modul dargestellt werden, richtet sich nach der im
Parameter ,Number of Magnets“ spezifizierten Anzahl der Magnete.
Bei diesem Modul werden immer 160 Byte (ibertragen.
Dabei sind jedem Magneten 4 Byte fiir den Geschwindigkeitswert
zugeordnet (1. Magnet: 0...3 Byte, 2. Magnet: 4...7, usw.). Werden
weniger als 30 Magnete auf dem Sensor betrieben, werden die
ungenutzten Bytes mit ,,0“ beschrieben.
Position: In diesem Modul ist die Position eines Magneten
enthalten. Diesem Modul miissen Sie anschlieBend einen Magneten
zuordnen.
Position and velocity: In diesem Modul ist die Position und die
Geschwindigkeit eines Magneten enthalten. Bei diesem Modul
werden 8 Bytes (ibertragen. Dabei enthalten die Bytes 0...3 den
Positionswert und die Bytes 4...7 den Geschwindigkeitswert des
gewdhlten Magneten. Diesem Modul miissen Sie anschlieBend einen
Magneten zuordnen.
Sensor status: Dieses Modul zeigt den aktuellen Status des Sensors
an:

« Aktuelle Spannungsversorgung in mV

* Anzahl der Magnete auf dem Sensorstab/Sensorprofil

« Bitmaske zur Anzeige, welche Magnetnummer auf dem Sensor

detektiert wird

Velocity: In diesem Modul ist die Geschwindigkeit eines Magneten
enthalten. Diesem Modul miissen Sie anschlieBend einen Magneten
zuordnen.

Ziehen Sie das gewahlte Modul in das Fenster ,Device Overview*.

Wihrend die Module ,,All positions” und ,All velocities“ bis zu 30 Ma-
gneten beinhalten, enthalten die Module ,,Position®, ,Velocity“ und

& Topology view ||y Network view |[IY Device view || Options

o |

ck |Slot | laddress |Q address |Type v | catalog
0 WTS RSeries PIO ...
05ub. hTS
1 20.27 Positi
2835 Sens

RSeries-PHIO-MF

>
ilt3
3

10
1
12 v
il by

[ Properties  [*info )| % Di ics |

Abb. 33: Hardware Catalog

~Position and velocity” die Werte von nur jeweils einem Magneten.
Daher miissen Sie diesen Modulen einen Magneten zuordnen. Diese

Zuordnung fiihren Sie in dem Abschnitt ,Module parameters“ des Rei-
ters ,,General” durch. Wahlen Sie unter ,Position parameters* fiir das
gewdhlte Modul einen Magneten aus. StandardméaBig sind alle Module
dem Magneten 1 zugewiesen (Abb. 34).
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J General H 10 tags H System constants H Texts ‘

¥ General
Module parameters

Hardware interrupts
Module parameters Position and velocity parameters
li0 addresses

Hardware identifier Version of position and velocity
parameter: | 2017101126 =

Magnet to measure: | 2 -

Abb. 34: Zuordnung der Magneten zu den gewéhlten Eingangsmodulen

In dem dargestellten Beispiel ist der R-Serie V PROFINET Sensor in
dem Reiter ,Device Overview* dem Slot 0 zugewiesen. Die Parameter
des R-Serie V PROFINET Sensors werden in dem Unterabschnitt
~Module parameters” des Reiters ,General” eingestellt. In dem
Abschnitt ,,Sensor parameters“ kdnnen die folgenden Parameter
angepasst werden (Abb. 38 und Abb. 39):

» Resolution (Einstellung der Auflésung fiir die Positionsmessung)
Mégliche Werte: 0,5 pm; 1 pm; 2 pm; 5 pm; 10 pm; 50 pm oder
100 pm

* Filter Type (Einstellung des Filters fiir den Ausgabewert)

* Kein Filter (Standardwert)
* FIR (Finite Impulse Response Filter)
* lIR (Infinite Impulse Response Filter)

* Filter Window Size (Einstellung der Anzahl der Positionswerte zur
Filterberechnung des Ausgabewerts)

Magliche Werte: 2...16

* Velocity Window Size (Einstellung der Anzahl der Positionswerte
zur Geschwindigkeitsermittlung des Positionsmagneten)
Magliche Werte: 2...16

* Velocity Output Unit (Einstellung der Einheit der Geschwindigkeits-
ausgabe)

Mdgliche Werte: Steps/1000 ms; steps/100 ms; steps/10 ms; mm/s

» Measuring Direction (Einstellung der Messrichtung fiir die
Positions- bzw. die Geschwindigkeitsmessung)

* Vorwarts (Standardwert)
* Riickwarts

* Number of Magnets (Einstellung der Anzahl der Positionsmagnete,
welche gleichzeitig auf dem Sensor genutzt werden)

Werden mehr Magnete konfiguriert als im Bestellschliissel
angegeben, wird ein Parametrisierungsfehler ausgegeben. Der
Alarm wird tber die Alarm ID 16 ausgegeben (Abb. 37).

Temposonics®R-Serie V PROFINET 10 RT & IRT
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* Wrong Number of Magnets (Einstellung des Alarmverhaltens, wenn

die tatsdchliche Anzahl der Positionsmagnete von der spezifizierten
Anzahl der Positionsmagnete abweicht)
* More or less than configured (Alarm senden bei mehr oder we-
niger Magneten als spezifiziert)
* More than configured (Alarm senden nur bei mehr Magneten als
spezifiziert)
* Less than configured (Alarm senden nur bei weniger Magneten
als spezifiziert)
* Magnet detection alarm off (keinen Alarm senden)
(Standardwert)
Der Alarm wird @ber die Alarm 1D 27 ausgegeben (Abb. 35).

Alarm ID Dezimal (Hexadezimal) Bedeutung
27 (1B) Falsche Magnetanzahl

Abb. 35: Alarmmeldungen: Falsche Magnetanzahl — MTS Profil

* Power Supply Alarm (Einstellung des Alarmverhaltens, wenn die

Spannungsversorgung auBerhalb des spezifizierten Bereichs ist)
* Supply voltage too high or too low (Alarm senden, wenn Span-
nungsversorgung zu hoch oder zu niedrig)
* Supply voltage too low (Alarm senden nur bei zu niedriger
Spannungsversorgung)
* Supply voltage too high (Alarm senden nur bei zu hoher Span-
nungsversorgung)
* Power supply alarm off (keinen Alarm senden) (Standardwert)
Der Alarm wird dber die Alarm 1D 17 ausgegeben (Abb. 36).

Alarm ID Dezimal (Hexadezimal) Bedeutung
17 (11) Unzuldssige Betriebsspannung

Abb. 36: Alarmmeldungen: Unzuldssige Betriebsspannung — MTS Profil

 Extrapolation Mode (Einstellung des Sensorverhaltens bei

Uberabtastung):

* On (aktiviert; die minimale Zykluszeit des Sensors bei aktivier-
ter Extrapolation betragt 250 ps, unabhdngig von der Anzahl der
Magnete)

* Off (deaktiviert) (Standardwert)

« Internal Linearization (Einstellung der internen Linearisierung):

* On (Aktivierung der internen Linearisierung ist nur maglich,
wenn die Tabelle der internen Linearisierung auf dem Sensor ab-
gelegt wird.)

« Off (Interne Linearisierung ist nicht aktiviert) (Standardwert)
Soll die interne Linearisierung aktiviert werden, obwohl die dazuge-
horige Tabelle nicht auf dem Sensor gespeichert ist, wird ein Para-
metrisierungsfehler ausgegeben. Der Alarm wird (iber die Alarm ID
16 ausgegeben (Abb. 37).

Alarm ID Dezimal (Hexadezimal) Bedeutung
16 (10) Parametrisierungsfehler

Abb. 37: Alarmmeldungen: Parametrisierungsfehler — MTS Profil
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| &l Properties u_

|| General [ 10tags | Systemconstants | Texts

~ General

Module

Catalog information
~ PROFINETinterface [X1]
Genersl
Ethernet addresses
~ Advanced options.
Interface options.

Sensor parameters

Version of sensor parameter: | 2017i03107
 micron

Wedia redundancy e [ Mo fileer

Isochrenous mode 2
 Real time setings

10 eycle

Velocity Window iz

VelocityOutput Unit: [ mmis

Synchroniztion
SRR MeasLring Direction: | Forviard
General Mumber of Magnets: [ 1
Port interconnec... Wrong Number of Magnets: | Magnet detection alarm off
Port optians

Power Supply Alarm: [ Fower supply alarm of
Hardware identifier PPy a2

= Fort2 [x1 P2R]
General
Portinterconnec...
Port options
Hardware identifier

e: [of

[k R R L AR S Ea

n: [of

Position offset parameters

Hardware identifier v

Version of position offset

< i 5 parameter: | 2017101126 >

Abb. 38: Einstellung der Parameter

In dem Unterabschnitt ,Position offset parameters” kénnen Sie den
Offset, eine Verschiebung des Messbereichsanfangs, separat fiir jeden
Magneten einstellen (Abb. 39).

|6 Properties |1

General [ 10tags | Systemconstants | Texts

°
2
1

v General Internal Linea izstion:
Catalog information
~ PROFINETinterface [X1]

General

Position offset parameters

Ethemet addresses
~ Aduanced options
Interface options
Media redundancy
Isochronous mode
~ Real time settings
10 cyele
Synchronimtion
> Fort1 X1 F1R]

Version of position offset
parameter: | 20170126 =
Position ofizet [um] of magnet
1 [o
Position ofizet [um] of magnet
=
Position ofiset [um] of magnet
3: [0

Position offset [um] of magnet
4 [0

Fosition offset [um] of magnet
Fortinterconnection 3

Fort options Position offset [um] of magnet.
Hardware identifer & [0
v Port2 [x1 P2R] Position offset [um] of magnet
General 7 [0
Fortinterconnection Position offset [um] of magnet
Fort aptions &

Hardware identifer Position offset [um] of magnet
Hardware identifier L
Identification & Maintenance Fosition offset [um] of magnet
Hardwsre interrupts. 5
Wodule parameters

Position ofet [um] of magnet
Hardware identifier "

Position ofiset [um] of magnet
=
Position ofiset [um] of magnet
13
Position ofizet [um] of magnet
14z
Position offset [um] of magnet
150

Position offset [um] of magnet
16: [0

Position offset [um] of magnet

Abb. 39: Einstellung des Offsets

Um Informationen aus dem ,Input module” ,,Sensor status® zu erhal-
ten, klappen Sie in den Eintrag ,PLC“ in der Liste “Devices” aus. Er-
weitern Sie den Eintrag ,,PLC tags“ und klicken Sie auf ,Standard-Va-
riablentabelle”. Es offnet sich das Fenster ,Standard-Variablentabelle®.
In diesem Fenster werden die Statusinformationen angezeigt. Das Mo-
dul ,Sensor status“ besteht aus 8 Bytes:

« Status Stromversorgung: 2 Bytes

« Status Anzahl der Magnete: 1 Byte

« Status Bitmaske: 5 Bytes

6.3 Implementierung und Konfiguration mit Encoder Profil

Nachdem Sie ein Projekt erstellt haben, kénnen Sie den Sensor liber
seine GSDML-Datei einbinden. Die Eigenschaften und Funktionen
eines PROFINET 10-Feldgerétes werden in einer GSDML-Datei (General
Station Description) beschrieben. Die auf XML basierte GSDML-Datei
enthdlt alle relevanten Daten, die sowohl fiir die Implementierung des
Geréts in der Steuerung als auch fiir den Datenaustausch im Betrieb
von Bedeutung sind.

Die GSDML-Datei der R-Serie V PROFINET ist auf der Homepage
www.mtssensors.com verfiighar. Die GSDML-Datei der R-Serie V
PROFINET ist in eine zip-Datei gepackt, welche die Dateien fiir das
MTS Profil und das Encoder Profil enthdlt. Laden Sie die GSDML-
Datei herunter und speichern Sie diese auf lhrem Computer. Um die
GSDML-Datei einzubinden, wahlen Sie in der Meniileiste des TIA-
Portals den Eintrag ,Extras“ aus und klicken Sie auf ,,Gerdtebeschrei-
bungsdatei (GSD) verwalten®. Das Fenster , Gerdtebeschreibungsda-
teien verwalten“ 6ffnet sich (Abb. 40). Tragen Sie den Quellpfad ein,
unter dem die GSDML-Datei der R-Serie V PROFINET mit Encoder
Profil gespeichert ist. Geben Sie den Speicherort an und driicken Sie
die Schaltfliche ,Installieren®, um die Installation der GSDML-Datei
durchzufiihren. Der voreingestellte Name des Sensor R-Serie V PRO-
FINET ist ,MTS-R-Series-PNIO-EP*. Dieser Name kann gedndert wer-
den.

Geratebeschreibungsdateien verwalten
Installierte GSDs GSDs im Projekt

Quellpfad: [ ] D
Inhalt des importierten Pfads

)| Datei Wersion Sprache Status Info

[_] GSDMLV2.25-MTS-RSERIES_PMIO_... V2.25 Englisch Bereits installiert

D GSDMLVZ.32-MTS-RSERIES_PMIO_I... V2.32 Englisch Bereits installiert

<] i ]

nstallieren ! | Abbrechen !

Abb. 40: Anzeige der installierten GSDML-Dateien

Die R-Serie V PROFINET unterstiitzt sowohl den RT-Modus als auch
den IRT-Modus. Der Sensor wird wahrend des Verbindungsaufbaus
mit der Steuerung auf den jeweiligen Modus eingestellt. Standard-
maBig wird der Sensor im RT-Modus betrieben. Um den Sensor im
IRT-Modus zu betreiben, wéhlen sie im Reiter ,,General” den Abschnitt
~Advanced options*“. Wahlen Sie im Unterabschnitt ,Real time set-
tings” die RT class ,,IRT“. Der IRT-Modus fiihrt eine Priorisierung der
Datenpakete durch.
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General | 10tags | Systemconstants | lexts |

> Real time settings

> 10 cde
Update time

Update time e~

Watchdog time

sync domain: [Syncoomein 1 Domein seings
Arcloss: ORT
Qi

Abb. 41: Einstellung des IRT-Modus am Sensor

Damit die Steuerung isochron auf die Daten des Sensors zugreifen
kann, aktivieren Sie in dem Abschnitt ,,Advanced options” des Reiters
»General“ den isochronen Modus. Damit erfolgt eine Synchronisierung
auf den Sendetakt der Steuerung. StandardméBig ist der isochrone
Modus deaktiviert (Abb. 42).

< 3 [ro0% ST —v— W< [

[ Propertios [inio D]V Disomostics

System constants | Texts

9 cochronuz mods

Send clock: [1.000 me

q™ ¥

Abb. 42: Aktivierung des isochronen Modus fiir die Steuerung

Fiir den Sensor sind unterschiedliche Telegramme verfiigbar. In dem
Abschnitt ,,Catalog” konnen die Telegramme ausgewahlt werden. Eine
ausfiihrliche Beschreibung der Telegramme ist in Abb. 43 und Abb. 44
dargestellt.
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Standard-Telegramm 81

Das Standard-Telegramm 81 nutzt 4 Bytes fiir die Ausgangsdaten von der Steuerung zum Sensor und 12 Bytes fiir Eingangsdaten vom Sensor zur Steuerung.

Ausgangsdaten von der Steuerung (Steuerung = Sensor)
10 Data 1 2

Byte 0 | 1 2 | 3
Aktueller Wert STW2_ENC G1_STW

. Encoder Encoder
Beschreibung Steuerwort 2 Steuerwort

Eingangsdaten an der Steuerung (Sensor = Steuerung)
1 2 3 4 5 6

10 Data

Byte 0o | 1 2 | 3| 4]s 6 | 7 8 | o | 10| 1
Aktueller Wert ZSW2_ENC G1_ZSW G1_XIST1 G1_XIST2
Beschreibung Statuswort 2 Statuswort Positionswert Positionswert 2

Standard-Telegramm 82

Das Standard-Telegramm 82 nutzt 4 Bytes fiir die Ausgangsdaten von der Steuerung zum Sensor und 14 Bytes fir Eingangsdaten vom Sensor zur Steuerung.

Ausgangsdaten von der Steuerung (Steuerung = Sensor)

10 Data 1 2

Byte K 2 | 3

Aktueller Wert STW2_ENC G1_STW
Encoder Encoder

Beschreibung Steuerwort2 |  Steuerwort

Eingangsdaten an der Steuerung (Sensor - Steuerung)

10 Data 1 2 3 4 5 6 7

Byte K 2 |3 | a s | e | 78] 9o [10]1n]12]nn
Aktueller Wert ZSW2_ENC G1_ZSW G1_XIST1 G1_XIST2 NIST_A
Beschreibung Statuswort 2 Statuswort Positionswert Positionswert 2 Geschwindigkeit

Standard-Telegramm 83

Das Standard-Telegramm 83 nutzt 4 Bytes fiir die Ausgabedaten von der Steuerung zum Sensor und 16 Bytes fiir Eingangsdaten vom Sensor zur Steuerung.

Ausgangsdaten von der Steuerung (Steuerung = Sensor)

10 Data 1 2
Byte 0o | 1 2 | 3
Aktueller Wert | STW2_ENC | G1_STW

. Encoder Encoder
Beschreibung Steuerwort 2 Steuerwort

Eingangsdaten an der Steuerung (Sensor = Steuerung)
1 2 3 4 5 6 7 8

10 Data

Byte 0o | 1 e | 3| a5 |6 | 78] 9 |w0]n|n]nB]u]n
Aktueller Wert ZSW2_ENC G1_ZSW G1_XIST1 G1_XIST2 NIST_B
Beschreibung Statuswort 2 Statuswort Positionswert Positionswert 2 Geschwindigkeit

Standard-Telegramm 84

Das Standard-Telegramm 84 nutzt 4 Bytes fiir die Ausgabedaten von der Steuerung zum Sensor und 20 Bytes fiir Eingangsdaten vom Sensor zur Steuerung.

Ausgangsdaten von der Steuerung (Steuerung = Sensor)

10 Data 1 2

Byte o | 1 2 | 3

Aktueller Wert STW2_ENC G1_STW
Encoder Encoder

Beschreibung Steuerwort 2 Steuerwort

Eingangsdaten an der Steuerung (Sensor - Steuerung)

10 Data 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
Byte 'K e | 3 | a5 | e | 78] 91w 1| 12] ]| ]1w]|17]1s]1
Aktueller Wert | ZSW2_ENC | G1_zSw G1_XIST3 G1_XIST2 NIST_B
Beschreibung Statuswort 2 Statuswort Positionswert Positionswert 2 Geschwindigkeit

Abb. 43: Quelle: PROFIBUS Nutzerorganisation e.V.; 2008; Profile Encoder Technical Specification for PROFIBUS and PROFINET related to PROFIdrive Version 4.1
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0...6 - - Reserviert
. Die Fehlermeldung wird mit einer positiven Flanke quittiert; die Reaktion des Sensors auf einen Fehler ist abhéngig von

7 Fehlerquittierung (0 = 1) der Art des Fehleri. P a 09
8,9 - - Reserviert

10 1 Steuerung durch SPS Steuerung Gber die Schnittstelle, E/A-Daten des Messsystems sind giiltig

0 Keine Steuerung durch SPS E/A-Daten des Messsystems sind nicht giiltig auBer den Lebenszeichen
1 - - Reserviert
12...15 - Lebenszeichen der Steuerung Wird im IRT-Modus unterstiitzt

0...2 - - Reserviert
1 Fehler aufgetreten Es gibt nicht quittierte Fehler oder aktuell nicht quittierte Fehler (Fehlermeldungen) (im Puffer). Die Reaktion auf Fehler
3 hangt vom Fehler selbst sowie vom Gerat ab. Die Quittierung eines Fehlers ist nur dann erfolgreich, wenn die Fehlerursache
0 Kein Fehl faetret nicht mehr vorhanden ist oder zuvor behoben wurde. Nach der Behebung des Fehlers nimmt der Sensor den Betrieb wieder
ein renler autgetreten auf. Die entsprechenden Fehlernummern befinden sich im Fehlerpuffer.
4..8 - - Reserviert
1 Steuerung durch SPS angefordert Das Automatisierungssystem ist aufgefordert, die Kontrolle zu iibernehmen.
9 0 Keine Steuerung durch die SPS Die Steuerung durch das Automatisierungssystem ist nicht maglich. Die Steuerung ist nur am Gerét oder iiber eine andere
angefordert Schnittstelle moglich.
10, 11 - - Reserviert
12...15 - Lebenszeichen des Positionssensors ~ Wird im IRT-Modus unterstiitzt

Sensor Steuerwort (G1_ZSW)

0...7 Suche der Referenzmarken, Messung ,on-the-fly“ —

8 Messtaster 1 ausgelenkt -

9 Messtaster 2 ausgelenkt, Positionsmodus (Preset) —

10 Reserviert, auf Null gesetzt -

1 Erforderliche Fehlerquittierung entdeckt -

12 Ausgangsposition einstellen/verschieben

(Preset) ausgefiihrt

Wenn Bit 13, Absolutwert zyklisch ibertragen” oder Bit 15 ,Sensorfehler” nicht gesetzt sind, wird kein giiltiger Wert
oder Fehlercode mit G1_XIST2 iibertragen.

3 Absolutwert zyklisch dbertragen Bit 13 ,,Absolutwert zyklisch iibertragen” kann nicht gleichzeitig mit Bit 15 ,,Sensorfehler” gesetzt sein, da diese Bits
entweder zur Anzeige einer giiltigen Positionswertiibertragung (Bit 13) oder Fehlercodeilbertragung (Bit 15) mit
G1-XIST2 verwendet werden.

14 Parkmodus aktiv -

15 Sensorfehler -

Sensor Steuerwort (G1_STW)

0...7 Suche der Referenzmarken, Messung ,,on-the-fly*
8...10 Reserviert (ohne Auswirkung)
1" Modus Ausgangspostion (Preset)
12 Anforderung: Aus_gangsposition
einstellen/verschieben (Preset)
13 Zyklische Absolutwertabfrage
" o sl Do ST i o s S
15 Sensorfehler quittieren

Abb. 44: Quelle: PROFIBUS Nutzerorganisation e.V.; 2008; Profile Encoder Technical Specification for PROFIBUS and PROFINET related to PROFIdrive Version 4.1
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Ziehen Sie das aus dem ,,Catalog” gewéhlte Telegramm in das Fenster
,Device Overview”. In dem dargestellten Beispiel wurde das Tele-
gramm 84 ausgewdhlt und dem Slot 1 Subslot 2 zugewiesen.

/<]

[<] ] >

i
|d Properties  [*Info &) ¥ Diagnostics |

Abb. 45: Hardware Catalog

Um die Parameter zu konfigurieren, wéhlen Sie in dem Fenster ,Device
Overview” den Eintrag ,Standard Parameter (Encoder Profile)* aus. Im
Unterabschnitt ,Module Parameters” des Reiters ,General“ kdnnen Sie
die Parameter des R-Serie V Sensors einstellen (Abb. 46).

nnnnn

i
| @ Properties  [%3Info &) | % Diagnostics

Standard paramater (Encoder Profile)

Abb. 46: Zuordnung der Magnete zu den gewéhlten Eingangsmodulen

Folgende herstellerspezifische Parameter kdnnen vom Anwender
angepasst werden:

Filter Type (Einstellung des Filters fiir den Ausgabewert)

* Kein Filter (Standardwert)

* FIR (finite impulse response filter)

« |IR (infinite impulse response filter)

* Filter Window Size (Einstellung der Anzahl der Positionswerte zur

Filterberechnung des Ausgabewerts)

Mdgliche Werte: 2...16 (Standardwert = 2)

* Velocity Window Size (Einstellung der Anzahl der Positionswerte
zur Geschwindigkeitsermittlung des Positionsmagneten)

Mdgliche Werte: 2...16 (Standardwert = 8)

* Extrapolation Mode (Einstellung des Sensorverhaltens bei
Uberabtastung)

* On (aktiviert; die minimale Zykluszeit des Sensors bei aktivier-
ter Extrapolation betrdgt 250 ps, unabhéngig von der Anzahl der
Magnete)

* Off (deaktiviert) (Standardwert)

* Internal Linearization (Einstellung der internen Linearisierung)

* On (Aktivierung der internen Linearisierung nur moglich, wenn
die Tabelle der internen Linearisierung auf dem Sensor abgelegt
ist).

« Off (Interne Linearisierung ist nicht aktiviert)

* Wrong Number of Magnets (Einstellung des Alarmverhaltens, wenn
die tatsdchliche Anzahl der Positionsmagnete von der spezifizierten
Anzahl der Positionsmagnete abweicht)

* More or less than one magnet (Alarm senden bei mehr oder
weniger als einem Magneten)

* More than one magnet (Alarm senden nur bei mehr als einem
Magneten)

* | ess than one magnet (Alarm senden nur bei weniger als einem
Magneten)

* Magnet detection alarm off (keinen Alarm senden)
(Standardwert)

* Power Supply Alarm (Einstellung des Alarmverhaltens, wenn die
Spannungsversorgung auBerhalb des spezifizierten Bereichs ist)

* Supply voltage too high or too low (Alarm senden, wenn Span-
nungsversorgung zu hoch oder zu niedrig)

* Supply voltage too low (Alarm senden nur bei zu niedriger
Spannungsversorgung)

* Supply voltage too high (Alarm senden nur bei zu hoher Span-
nungsversorgung)

* Power supply alarm off (keinen Alarm senden) (Standardwert)

Die Diagnoseausgange sind tiber Alarmmeldungen sowie die
PROFINET-Schnittstelle implementiert. Die R-Serie V PROFINET
unterstitzt die folgenden Diagnosemeldungen:

Alarm ID
. . Bedeutung
Dezimal Hexadezimal
36865 9001 Hohe Betriebsspannung
36866 9002 Niedrige Betriebsspannung
36874 900A Falsche Magnetanzahl

Abb. 47: Alarmmeldungen — Encoder Profil
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Neben den herstellerspezifischen Parametern gibt es folgende
Standardparameter entsprechend des Encoder Profils:

¢ Code sequence (Drehrichtung):
Einstellung der Messrichtung fiir die Positions- und
Geschwindigkeitsmessung

* CW (Clockwise) = vorwdrts (Zunehmende Werte vom Sensor-
elektronikgehduse zum Stab-/Profilende) (Standardwert)
* CCW (Counter clockwise) = riickwarts (Abnehmende Werte vom
Sensorelektronikgehduse zum Stab-/Profilende)

e Class 4 functionality:
Aktiviert bzw. deaktiviert die folgenden Parameter: Code sequence,
Scaling function, Measuring step, Total measuring step, Velocity
unit und G1_XIST1 preset control.
Bei deaktivierter Class 4 Funktionalitdt misst der Sensor mit einer
Auflésung von 1 pm, die konfigurierten Presets werden nicht
berticksichtigt und die Messrichtung ist vorwarts. Wenn der
Parameter G1_XIST preset control aktiviert ist, beeinflusst dies
G1_XIST1, G1_XIST2 und G1_XIST3.

e G1_XIST1 preset control (Preset beeinflusst XIST1):
Dieser Parameter steuert den Effekt eines Presets auf den aktuellen
Wert von G1_XIST1. Dieser Parameter ist ohne Funktion, wenn
der Parameter Class 4 functionality deaktiviert ist. Wenn die Class
4 functionality aktiviert und G1_XIST1 ausgeschaltet ist, wird der
aktuelle Wert in G1_XIST1 nicht von einem Preset beeinflusst.
G1_XIST preset control soll aktiviert werden, wenn der Preset nicht

nur G1_XIST2 und G1_XIST3, sondern auch G1_XIST1 beeinflussen

soll.

* Scaling function control (Skalierungssteuerung):
Aktiviert bzw. deaktiviert die Scaling function (Skalierungsfunktion).
Mit dem Parameter Scaling function kann die Auflésung des
Positionssensors verdndert werden. Die Einstellungen der
Scaling function konnen nur verdndert werden, wenn die Class 4
functionality und die Scaling function control aktiviert sind. Bei
deaktivierter Scaling function arbeitet der Positionssensor mit einer
Auflésung von 1 pm.

¢ Alarm channel control (Alarmkanalsteuerung):
Aktiviert bzw. deaktiviert den Alarm channel. Dadurch kann im
taktsynchronen Betrieb die Menge der iibertragenen Daten reduziert
werden. Dieser Parameter wird nur im Kompatibilititsmodus V3.1
unterstiitzt.

¢ Compatibility mode (Kompatibilitditsmodus V3.1):
Aktiviert bzw. deaktiviert die Kompatibilitit zur Version 3.1.
Die Aktivierung des Parameters wirkt sich auf die in Abb. 50
aufgelisteten Funktionen aus.

¢ Measurement step (Messschritt):
Einstellung der Auflésung bei der Positionsmessung. Mégliche
Werte: 0,5, 1 (Standardwert), 2, 5, 10, 50, 100 pm. Diese
Einstellung wird nur beriicksichtigt, wenn der Parameter Scaling
function aktiviert ist.

3/ Ein ,Schritt” entspricht der gewdhlten Auflésung

Temposonics®R-Serie V PROFINET 10 RT & IRT
Betriebsanleitung

* Measurement range (Messbereich):

Einstellung der Anzahl der Messschritte fiir den Messbereich.
Diese Einstellung wird nur beriicksichtigt, wenn der Parameter
Scaling function aktiviert ist.

Maximum master sign-of-life failures (Tolerierte Anzahl der
Lebenszeichenfehler):

Einstellung der maximalen Anzahl der zuldssigen Fehler des
Master-Lebenszeichenzéhlers. Dieser Parameter wird nur im
Kompatibilititsmodus V3.1 unterstiitzt. Wird die maximale Anzahl
der zuldssigen Fehler (iberschritten, sendet der Positionssensor in
G1_XIST2 einen Lebenszeichenfehler.

Velocity unit (Geschwindigkeitseinheit) 3:

Einstellung der Geschwindigkeitseinheit fiir die Signale NIST_A
und NIST_B entsprechend Abb. 48.

Geschwindigkeitseinheit Wert

Schritte/s 0

Schritte/100 ms 1

Schritte/10 ms 2

Abb. 48: Geschwindigkeitseinheit

Attribut Beschreibung Wert

Aktiviert Kompatibilitdt zum Encoder Profil V3.1 0
aktiviert

Deaktiviert Nicht abwérts kompatibel zum Encoder Profil 1
V3.1 (Standardwert)

Abb. 49: Kompatibilititsmodus

Funktion Compatibility mode
enabled (= 0)

Compatibility mode
disabled (=1)

(kompatibel zum Encoder (keine

Profil V3.1) Abwiirtskompatibilitit)

Steuerung  Ignoriert, das Steuerwort ~ Unterstiitzt
durch SPS  (G1_STW) und
(STW2_ENC) die gesetzten Wert
sind immer gliltig.
Steueranfragen
(ZSW2_ENC) werden
nicht unterstiitzt und
auf 0 gesetzt.
Parameter  Unterstiitzt Nicht unterstiitzt. Ein Feh-
Maximum ler des Lebenszeichenzéih-
Master lers wird toleriert. Parame-
Sign-0f- ter 925 ist zur Steuerung
Life-failures der Lebenszeicheniiberwa-
chung optional.
Parameter  Unterstiitzt Nicht unterstiitzt. Der
Alarm Alarm channel der
channel Applikation ist aktiv
control und wird von einem
PROFIdrive Parameter
gesteuert.
P965 Profil 31 (V3.1) 41 (V4.1)
Version

Abb. 50: Funktionen
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Diese Anweisung beschreibt beispielhaft die Projektierung einer
Siemens SIMATIC STEP 7 zur Einbindung und Programmierung
eines Temposonics® R-Serie V Sensors mit PROFINET. Dabei werden
die Engineering-Software Siemens SIMOTION SCOUT V5.1 und die
Steuerung Siemens SIMOTION P320-4 verwendet. Bei Steuerungen
und Software anderer Versionen und Hersteller kann die Bedienung
abweichen.

Befolgen Sie die Informationen in der Betriebsanleitung der
Steuerung.

7.1 Anlegen und Konfigurieren eines Projekis

1.Erstellen Sie ein neues Projekt in der Software Siemens
SIMOTION SCOUT, indem Sie in der oberen Meniileiste unter
~Projekt” den Eintrag ,Neu..." anklicken.

f% szMoTION SCoUT
Projekt Zielsystem Ansicht Extras Fenster Hilfe

Offren. .. | g Strg+0

Sehligfien

IR E

Projektgenerator 2
Speichern Stra+5
Spejchern unter,, .

Altes Projektformat 3
Konvertieren alter Starterprojekte. ..

Kensistenz prifem Stra+AltHk

Speictiern und Anderupgen dbersetzen Stra+Al+E
Speichermund alles new dbersetzen

Laden ins Zielsystem

Eigemschaften...
Know-how-Schutz Programme 3
Projehtschreibschutz sufheben

Kemmunikation fir symbolische Zusrdnung eintichten
Symbolische Zuordnung verwenden

Léschen...

it susgewatilten Zielgeraten verbinden
Wiom Zielsystem trennen

Erreichbare Teinehmer

IP-Adressen PG/PC-Schnittstelle...
PG/PC-Schnittstelle einstellen...

Pi&/PE zuordmen ...

Gergte Update Tool starten

Archivieren 3
Dearchivieren. ..

Speicherm und exportieren. ..

Importieren...

Sprachabhanaige Texte ...

Meldungen >

MetBre Gffen

Lrucker .. Stra+F
Sehriftfelder, .
Druckyorsehiat,.,

Zuletzk gedffnete Datefen, ..

Beenden Alt+F4

Abb. 51: Erstellung eines neuen Projekts
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2.Es 6ffnet sich das Fenster ,Neues Projekt”. Tragen Sie den Name
des neuen Projekts ein. In diesem Beispiel wird der Name
»R5_PROFINET_IRT_U402“ gewéhlt. Bestatigen Sie Ihren Eintrag
durch Driicken der Schaltflache ,,0K".

ﬂ
Arwenderprojekte |
M ame | Ahlagepfad ﬂ
% 57 _Prol C:\Program Files [xBE)NSIEMEMSY
% 57 _Pro2 C:\Program Files [xBENSIEMEMSY
% S57_Pro3 C:\Program Files [xBE)NSIEMEMSY
% Sample_1 C:4%Program Files [#3E]SIEMEMS!
% Sample_4 C:4%Program Files [R3ESIEMEMS!
% L4022m C:4%Program Files [#3E]SIEMEMS.
4| | 3
™ I aktuell=s Multiprojekt einfiigen
M ame: T

Ablageort [Ffad] :

[

IE: WProgram Files [#BEPNSIEMENS S tep?a7proj

IF'roiekt 'I

™| E-Biblithek

Durchsuchen... |

Abbrechen | Hilfe

Vi

Abb. 52: Vergabe eines Projektnamens

3.Fiigen Sie die Steuerung in die Applikation ein. In diesem Beispiel
wird das Gerat Siemens SIMOTION P320-4 hinzugefiigt. Dazu
wahlen Sie in der Projektleiste am linken Bildrand den Eintrag
,SIMOTION Gerét einfiigen” mit einem Doppelklick aus. Es 6ffnet
sich das Fenster ,SIMONTION Gerat einfligen®. In diesem Beispiel
wird die Gerdteauspriagung ,P320-4 PN“ gewdhlt. Bestétigen Sie
die Auswahl durch Klicken von ,,0K“.

SMOTION Verson

7 HW Kl

ves

o

Abb. 53: Einfiigen eines SIMOTION Gerdéts




4.Nach der Bestétigung 6ffnet sich das Fenster ,Eigenschaften —
Ethernet Schnittstelle”. Klicken Sie in dem Reiter ,Parameter” die
Schaltfldche ,Neu...“, um ein Subnetz zu erzeugen.

Eigenschaften - Ethernet Schnittstelle PNxI0 (R0O/52.6) x|

| Allgemein F‘amme(erl

Bei Anwahl eines Subnetzes werden die
nachsten freien Adressen vorgeschlagen

Metziibergang
@ Keinen Router verwenden

" Router verwenden

Adresse: I
I
Eigenschaften...
Léschen

IP-Adresse: 152.168.0.1
Subnetzmaske: 255 255.255.0 |§

I IP-Adresse auf anderem Weg beziehen

Subnetz:

Abb. 54: Erzeugen eines Subnetzes

Abbrechen Hitfe:

5.Es 6ffnet sich das Fenster ,Eigenschaften — Neues Subnetz
Industrial Ethernet”. Bestatigen Sie die Angaben durch Klicken der
Schaltflache ,,0K".

Eigenschaften - Ethernet Schnittstelle PHxIO (RO/52.6) 1'
= =)
Eigenschaften - Newes Subnetz Industrial Ethernet x|
Allgemein |
Name: Ethemet(1)
57-Subnetz-ID: IDDRE - IDDDE h
Projektpfad: [
Speichenort
des Projekts: IC “Program Files (<86)\SIEMENS\Step 7\s7proj"R5_Profi
Autar: I
Erstelt am: 02.02.2018 10:46:44
Zuletzt geandert am:  02.02.2018 10:46:44
Kommentar :I
e |

Abb. 55: Anlegen eines Subnetzes
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6. Nach der Bestatigung 6ffnet sich das Fenster ,Auswahlen
der Schnittstelle — P320“. In diesem Beispiel wird die
Schnittstellenparametrierung ,,ASIX AX88772B...“ gewahlt.
Bestéatigen Sie die Angaben durch Klicken der Schaltfléche ,0K".

Auswihlen der Schnittstelle - P320

Schrittstellenavuswahl fur FG/PC-Anzchluzss:

85 o L5

Intel[R] CentrinolR] A ; %
Intel[R] Centrino[R] Advanced-M 5235 TCPIP. Auto. 1
Intel[R] Ethernet Connection 1217-LM. TCPIFP.
Intel[R] Ethernet Connection 1277-LM. TCPIP.Auto.]
FLCSIM.TCRIPA

TS Adapter IE

L
ok |

Abb. 56: Auswahl der Schnittstelle

[

Abbrechen |

7.Nach der Bestétigung 6ffnet sich der Hardware Konfigurator.

esjnr

Abb. 57: Benutzeroberflache des Hardware Konfigurators
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7.2 Einbindung der GSDML-Datei

Um den R-Serie V PROFINET Sensor in das Netzwerk einzubinden,
miissen die in der GSDML-Datei hinterlegten Sensordaten in die
Steuerung geladen werden. Die Eigenschaften und Funktionen eines
PROFINET I0-Feldgerates werden in einer GSDML-Datei (General
Station Description) beschrieben. Die auf XML basierte GSDML-Datei
enthdlt alle relevanten Daten, die sowohl fiir die Implementierung des
Geréts in der Steuerung als auch fiir den Datenaustausch im Betrieb
von Bedeutung sind. Die GSDML-Datei der R-Serie V PROFINET ist
auf der Homepage www.mtssensors.com verfiigbar. Die GSDML-
Datei der R-Serie V PROFINET ist in eine zip-Datei gepackt, welche
die Dateien fiir das MTS Profil und das Encoder Profil enthalt. Laden
Sie die GSDML-Datei herunter und speichern Sie diese auf lhrem
Computer.

1.Klicken Sie in der oberen Meniileiste des Hardware Konfigurators
unter ,Options” den Eintrag ,Install GSD File...“ an.

[l W Config - [PCStation (Configuration) - R5_Profinet_IRT_U402] 4| I m
I.Tﬂ] Station Edit Insert PLC View | Options Window Help
J D= 2. B ‘ & H 3 Customize. .. Crl+Alt+E
Specify Madule. .
Configure Network Install | Shaow Log Select Al Deselect Al
Symbol Table Chrl-A{b+T — [
Report System Errar. ..
Cloge Help
Edit Catalog Profile
Update Catalog

Install HW Updates ...

e T

Create a0 file For I-Device.. . bt (1): PROFINET-IO-System (100)

-

2.Geben Sie in dem sich 6ffnenden Fenster den Speicherort an, in
dem die GSDML-Datei fiir die R-Serie V PROFINET ablegt ist.
Alle in dem ausgewdhlten Ordner vorhandenen GSDML-Dateien
werden angezeigt. Wahlen Sie aus der Liste die GSDML-Datei
fiir R-Serie V PROFINET aus und starten Sie durch Driicken der
Schaltflache ,Install” die Installation der GSDML-Datei.

3. Nach erfolgreicher Installation der GSDML-Datei 6ffnet sich das
abgebildete Fenster. Bestatigen Sie die erfolgreiche Installation
durch Klicken der Schaltflache ,, 0K

Install GSD Files x|
Install GSD Files [ivom the directory =l
|E WGSDML_Profinet Browse ...

5-RSERIES_PNIO_IRT_MIF_2_0-2017102
RSERIES_PNIO_IRT_MIF_2_|

Install GSD File (13:4986) x|

‘.ﬁ.‘ Installation was completed successhlly,

Abb. 60: Erfolgreiche Installation der GSDML-Datei

7.3 Implementierung und Konfiguration mit MTS Profil

Die folgende Anleitung beschreibt die Integration und Konfiguration
der R-Serie V PROFINET mit MTS Profil.

Abb. 58: Aufruf der Installation der GSD-Datei

1.1n der Meniileiste ,,Catalog” an der rechten Seite des Hardware
Konfigurators sind die PROFINET-Geréte aufgelistet. Klappen

Install GSD Files x|
Install GSD Files: If'gm the directory j
[EBeomLPratet ol

Select a directory containing GSD files

= ‘-_’ Lokaler Datentrager (C:) ﬂ
16b85d70fe904345e8a4fBfe 1dagh2
6b6ch4adb55644428ecflcas

BluetoothExchangeFolder
CAN_Tester
DRIVERS

FactoryKey

Sie die Eintrdge ,PROFINET 10“ =» ,Additional Field Devices”
=> Encoders” =» ,Temposonics position sensors” aus. Wéhlen
Sie die R-Serie V mit der Bezeichnung ,MTS R-Series PNIO MIF
version 2.0" aus.

I}
LI= Intel LI
MSOCache .
4| I»
Instal Abbrechen
_ e | Hep |

Abb. 59: Auswahl der GSDML-Datei zur Installation

== “

l i

Abb. 61: Auswahl der R-Serie V PROFINET im Catalog des Hardware Konfigurators
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2.Ziehen Sie den Eintrag der R-Serie V aus dem ,Catalog“ per
»0rag & Drop“ in das Hauptfenster und heften Sie es an den

PROFINET-Netzwerkstrang an. Das Symbol der R-Serie V wird an
dem Netzwerkstrang dargestellt. Wenn das Symbol der R-Serie V

am Netzwerkstrang markiert ist, wird es in der Adressliste im

unteren Bereich des Hardware Konfigurators aufgelistet. In
diesem Beispiel wird der Sensor dem Slot 0 zugewiesen.

:‘:I (1) MTS-R-Seres-PHIO-MIF

Slot | @ Modue Orcler number | Address | 0 addiess | Diagnostic Address
a MTEST SenosLNIG-MIE 1086
Skt 1 Ftee A
Sudeehod P Al SaEE"
Subeett 35 Pt & 0T

Insertion possible

Abb. 62: R-Serie V. PROFINET mit der Bezeichnung MTS-R-Series-PNIO-MIF in der
Adressliste des Hardware Konfigurators

3. Fiir die R-Serie V PROFINET mit MTS Profil stehen verschiedene

Eingangsmodule zur Verfiigung. Klappen Sie im Katalog im
rechten Fenster den Eintrag ,Input modules” unterhalb des

Sensors ,MTS R-Series PNIO MIF version 2.0 “ aus. Es stehen

die folgenden Eingangsmodule zur Verfiigung:

* All Positions: In diesem Modul sind die Positionen von bis
zu 30 Magneten enthalten. Die Anzahl der Magnete, welche

in diesem Modul dargestellt werden, richtet sich nach der im

Parameter ,Number of Magnets” spezifizierten Anzahl der

Magnete. Bei diesem Modul werden immer 160 Byte {ibertragen.

Dabei sind jedem Magneten 4 Byte fiir den Positionswert
zugeordnet (1. Magnet: 0...3 Byte, 2. Magnet: 4...7, usw.).
Werden weniger als 30 Magnete auf dem Sensor betrieben,
werden die ungenutzten Bytes mit ,,0“ beschrieben.

All Velocities: In diesem Modul sind die Geschwindigkeiten
von bis zu 30 Magneten enthalten. Die Anzahl der Magnete,
welche in diesem Modul dargestellt werden, richtet sich
nach der im Parameter ,Number of Magnets” spezifizierten
Anzahl der Magnete. Bei diesem Modul werden immer 160
Byte (ibertragen. Dabei sind jedem Magneten 4 Byte fiir den
Geschwindigkeitswert zugeordnet (1. Magnet: 0...3 Byte, 2.
Magnet: 4...7, usw.). Werden weniger als 30 Magnete auf

dem Sensor betrieben, werden die ungenutzten Bytes mit ,,0*

beschrieben.

Position: In diesem Modul ist die Position eines Magneten
enthalten. Diesem Modul miissen Sie anschlieBend einen
Magneten zuordnen.

Temposonics®R-Serie V PROFINET 10 RT & IRT
Betriebsanleitung

* Position and velocity: In diesem Modul ist die Position und die
Geschwindigkeit eines Magneten enthalten. Bei diesem Modul
werden 8 Bytes (ibertragen. Dabei enthalten die Bytes 0...3 den
Positionswert und die Bytes 4...7 den Geschwindigkeitswert
des gewdhlten Magneten. Diesem Modul miissen Sie
anschlieBend einen Magneten zuordnen.

« Sensor status: Dieses Modul zeigt den aktuellen Status des
Sensors an:
 Aktuelle Spannungsversorgung in mV
* Anzahl der Magnete auf dem Sensorstab/Sensorprofil
 Bitmaske zur Anzeige, welche Magnetnummer auf dem

Sensor detektiert wird

« Velocity: In diesem Modul ist die Geschwindigkeit eines
Magneten enthalten. Diesem Modul miissen Sie anschlieBend
einen Magneten zuordnen.

PR=TES)
=1 x|

| »

olx|

Frofie: [Standard El

%'ﬂ'l PROFIBUS DP
-2 PROFIBUSFA
=38 PROFINET 10
EID Additional Field Devices
- Drives
B3 Encoders
-] HEIDENHAIN PROFINET Gateways
-0 SICK
= Tempasonics position sensors
o E MT5 A-Series firnware version 1.0 [EP)
E MT5 R-Series firmware version 1.1
EE MTS R-Series PHIO MIF version 2.0
= Input madule
~[q AllPositions
Al Velocities

Find: I

(4
-[q
4 Pasition and velacity
|4 Sensor status

|4 Welocity

=-{Z2] TR Fotative
-] Gateway
=3 140

g1 Drives

f-[[1 Gatewayp

H-(] HHI

7 1/0

g |dent Systems

717 Network Components

i Sensors

71 Switching devices

SIMATIC 300

-] SIMATIC 400

= SIMATIC HiI Station

-l 5IMATIC PC Based Control 300/400
-8 SIMATIC PC Station

#- [ SIMOTION Drive-based

] [

B

w-E-E-F-E-E
(3R ES R EAER )
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Abb. 63: Eingangsmodule der R-Serie V. PROFINET mit MTS Profil im Catalog des Hard-

ware Konfigurators
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4.Um die Parameter des Sensors einsehen und konfigurieren zu
konnen, fiihren Sie einen Doppelklick auf das Modul ,MTS-R-
Series-PNIO-MIF* im Slot 0 der Adressliste aus. Wihlen Sie in

Durch einen Doppelklick auf das ausgewéhlte Modul wird es dem
Sensor in der Adressliste hinzugefiigt. Das ausgewdhlte Modul kann
auch per ,Drag & Drop“ in einen freien Slot der Adressliste gezogen
werden.

In diesem Beispiel wird das Modul ,,Position“ ausgewéhlt und der
Adressliste hinzugefiigt. Die Adresse wird automatisch vergeben.

1

Properties - MT5-R-Series-PNIO-MIF (R-/50)

[ | (1) MTSR-Series-PHIO-MIF

dem sich 6ffnenden Fenster ,Properties — MTS-R-Series-PNIO-
MIF“ den Reiter ,Parameters” aus. Stellen Sie die Parameter
entsprechend Ihrer Anwendung ein.

| Generdl | Addresses  Parameters |

| WValue

Slat Module Order number | Address | G address
F g @ MFEF-Lomos PRNIG-MIF =423 Parameters
Seauctar 7 I =
Srestat SR ] Ay I-[£] version of sensor parameter 2017/03/07
sutwiw 75 ||] A I-[Z] Resalution 1 micron
osili (2] Filter Type No filter
I-[£] Filter Window Size 2
-] velodity Window Size 3
I-[Z] velocity Output Unit mm/s

I-[£] Measuring Direction Forward
-[£] Mumber of Magnets 1
I-[£] wrong Number of Magnets Magnet detection alarm off
I-[Z] Power Supply Alarm Power supply alarm off
(2] Extrapolation Mode Off

L[£] Internal Linearization Off

BH_7] Position offset parameters

Abb. 66: Einstellung der Parameter der R-Serie V.PROFINET mit MTS Profil

Press F1 to get Help.

Abb. 64: Eingangsmodul ,,Position” in der Adressliste des Hardware Konfigurators

Die Module ,All positions® und ,,All velocities” beinhalten bis zu 30
Magnete, wihrend die Module ,Position®, ,Velocity“ und ,Position
and velocity” die Werte von nur jeweils einem Magneten enthalten.
Bei den Modulen mit nur jeweils einem Magneten miissen Sie dem
Modul einen Magneten zuordnen. Fiihren Sie fiir diese Zuordnung

Die folgenden Parameter kdnnen angepasst werden:

* Resolution (Einstellung der Auflsung fiir die
Positionsmessung)
Magliche Werte: 0,5 pm; 1 ym; 2 pm; 5 pm; 10 pm; 50 pm oder
100 pm

* Filter Type (Einstellung des Filters fiir den Ausgabewert)
 Kein Filter (Standardwert)
* FIR (finite impulse response filter)
* |IR (infinite impulse response filter)

* Filter Window Size (Einstellung der Anzahl der Positionswerte

zur Filterberechnung des Ausgabewerts)
Magliche Werte: 2...16
* Velocity Window Size (Einstellung der Anzahl der

einen Doppelklick auf das Modul in der Adressliste aus. Nach einem
Doppelklick offnet sich das Fenster ,Properties — Position®, um die
Eigenschaften des Eingangsmoduls ,,Position“ anzupassen. In dem

Reiter ,,Parameters” konnen Sie dem ausgewdhlten Modul einen
Magneten zuweisen.

Properties - Position - (R-/52) x|

General | Addresses Parameters |

Walue

[= 3 Parameters
1Y Position parameters
[£] Wersion of position parameter
[£] Magnet to measure

2017/01/%

b

T o =] =

fuddress

Cancel Help

Abb. 65: Zuweisung eines Magneten zu dem Modul , Position*”
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Positionswerte zur Geschwindigkeitsermittlung des
Positionsmagneten)
Mdgliche Werte: 2...16

* Velocity Output Unit (Einstellung der Einheit der
Geschwindigkeitsausgabe)

Mdgliche Werte: Steps/1000 ms; steps/100 ms; steps/10 ms;
mm/s

* Measuring Direction (Einstellung der Messrichtung fiir die
Positions- bzw. die Geschwindigkeitsmessung)

» Vorwérts (Standardwert)
* Riickwérts

* Number of Magnets (Einstellung der Anzahl der
Positionsmagnete, welche gleichzeitig auf dem Sensor genutzt
werden)

Werden mehr Magnete konfiguriert als im Bestellschliissel
angegeben, wird ein Parametrisierungsfehler ausgegeben. Der
Alarm wird {iber die Alarm 1D 16 ausgegeben (Abb. 67).

* Wrong Number of Magnets (Einstellung des Alarmverhaltens,
wenn die tatsdchliche Anzahl der Positionsmagnete von der
spezifizierten Anzahl der Positionsmagnete abweicht)

* More or less than configured (Alarm senden bei mehr oder
weniger Magneten als spezifiziert)



* More than configured (Alarm senden nur bei mehr Magneten
als spezifiziert)

* Less than configured (Alarm senden nur bei weniger
Magneten als spezifiziert)

» Magnet detection alarm off (keinen Alarm senden)
(Standardwert)

Der Alarm wird iiber die Alarm 1D 27 ausgegeben (Abb. 67).

* Power Supply Alarm (Einstellung des Alarmverhaltens, wenn
die Spannungsversorgung auBerhalb des spezifizierten Bereichs
ist)
 Supply voltage too high or too low (Alarm senden, wenn

Spannungsversorgung zu hoch oder zu niedrig)

 Supply voltage too low (Alarm senden nur bei zu niedriger
Spannungsversorgung)

 Supply voltage too high (Alarm senden nur bei zu hoher
Spannungsversorgung)

* Power supply alarm off (keinen Alarm senden) (Standardwert)

Der Alarm wird iber die Alarm 1D 17 ausgegeben (Abb. 67).

* Extrapolation Mode (Einstellung des Sensorverhaltens bei
Uberabtastung)

* On (aktiviert; die minimale Zykluszeit des Sensors bei
aktivierter Extrapolation betragt 250 ps, unabhangig von der
Anzahl der Magnete)

* Off (deaktiviert) (Standardwert)

* Internal Linearization (Einstellung der internen Linearisierung)
* On (Aktivierung der internen Linearisierung ist nur mdglich,

wenn die Tabelle der internen Linearisierung auf dem Sensor
abgelegt ist.)

* Off (Interne Linearisierung ist nicht aktiviert.) (Standardwert)

Soll die interne Linearisierung aktiviert werden, obwohl die

dazugehdrige Tabelle nicht auf dem Sensor gespeichert ist, wird

ein Parametrisierungsfehler ausgegeben. Der Alarm wird (iber

die Alarm ID 16 ausgegeben (Abb. 67).

* Position offset parameters: Verschiebung des
Messbereichsanfangs, separat fiir jeden Magneten

Temposonics®R-Serie V PROFINET 10 RT & IRT
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[ HW Config - [PCStation (Configuration) -- R5_Profinet_IRT_U402]
@l Station Edit Insert ions  Window Help

2, , Dowrioad. .
DB—W Uplozd

Download Module Identification...
Upload Module Identification to PG.

Faulty Madules,,.

Ethemet(1): PROFINET-I0-System (100)

Abb. 68: Aufruf der Netzwerkkonfiguration des Sensors

2.In dem sich 6ffnenden Fenster ,Edit Ethernet Node“ kénnen Sie
den Sensor iiber die Schaltfliche ,Browse...“ suchen.

Abb. 69: Suche nach Geréten im Netzwerk zur Konfiguration

3.Es werden alle Gerate im Netzwerk aufgelistet. Wahlen Sie in
der Liste den R-Serie V PROFINET Sensor aus, der konfiguriert
werden soll. Uber die Schaltfliche ,Flash* wird die LED zur
Sensor-Identifikation aktiviert. Die LED zur Identifikation am
ausgewahlten Sensor blinkt. In diesem Beispiel wird der Sensor

Alarm 1D Bedeutung ,MTS R-Series PNIO MIF* gewhlt. In dieser Auflistung der
dezimal hexadezimal vorhandenen Geréte wird auch die Steuerung im Netzwerk
27 1B Falsche Magnetanzahl angezeigt.
17 11 Unzuléssige Betriebsspannung —
16 10 Parametrisierungsfehler S l -

Abb. 67: Alarmmeldungen - MTS Profil

7.4 Konfiguration des Sensors im Netzwerk

1.Um die Netzwerk-Einstellungen des Sensors konfigurieren zu
konnen, markieren Sie das Symbol der R-Serie V PROFINET am
Netzwerkstrang. Klicken Sie in der oberen Meniileiste auf den
Eintrag ,,PLC“. Wahlen Sie anschlieBend unter ,Ethernet” den
Eintrag ,,Edit Ethernet Node® aus.

| ]
s T
K Foncel Heln o
,,,,,,,

Abb. 70: Auswahl des zu konfigurierenden Geréts
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4.In dem Fenster ,Edit Ethernet Node“ wird die MAC-Adresse
des Sensors angezeigt. Tragen Sie die IP-Adresse und die
Subnetzmaske entsprechend lhres Netzwerks ein. Betdtigten Sie
anschlieBend die Schaltfliche ,Assign IP Configuration®, um die
Konfiguration durchzufiihren.

Ethemet(1): PROFINET-O-System (100}

Edit Ethernet Node

Hodes

[00.03-CA00BE 81 Browse.

OISR

<)

MAC address:

FsatlP
& UseIP parameters

Gateway

I @ Do ot use router
I—L‘\’_ © Use e

Address:

1P address:

Subnet mask:

 Obain P address from a DHCP server
~Identiied

& Clert D & MAC addess. & Device e

ClientID: [

Devices connected 1o an erterprise netwark. 1y 1o the intermet must be
appiopiiately protected against unauthorzed access, e.g. by use o fiewalls
and network seqmentation
For
it/

curiy, pleass visit

Assign Name

’—Amgn device

on

Reset ‘

——
T-10-5ystem (100) ‘

Abb. 71: Durchfiihrung der Netzwerkkonfiguration des ausgewahlten Sensors

5. Die erfolgreiche Durchfiihrung der Konfiguration wird durch das
folgende Fenster dargestellt. Bestétigen Sie dies durch Klicken der
Schaltflache ,,0K".

Ethemet(1): PROFINETO-System (100} x|
P Modes accessibl ariine
MAC addess: 0005 Ce.00BE 1 Branse...

£

- satlP
& Use [P parameters

Galeway
15216309 @ Do not use router
265,255, 255.0 © Userouter
Addess [i5218808

1P address:

Subnet mask:

I
&
Client Il

Assign IP Carfiguration

#Assign device
’V Devics name:

Ve ‘

Help lbe

SrTTEw-SE
For mar
it/

ot industial sscurity, please visit
miindustialsecity

Fimware | Pl addiess | | address | Comment

3AX0

6. Vergeben Sie den Namen des Gerats in dem Fenster ,Edit
Ethernet Node*“ durch einen Eintrag in das Feld ,Device name*.
Klicken Sie anschlieBend die Schaltfldche ,Assign Name*. Die
erfolgreiche Durchfiihrung der Namenszuweisung wird durch das
folgende Fenster dargestellt. Bestétigen Sie dies durch Klicken der

Schaltflache ,,0K".

Etheme(1) PROFINET-0-System (100)

Edit Ethernet Node
- Ethemet
Nodes accessble onine
MAC address: 0003-CA0BE BT Biowse..
Fsetip

& UseIP parameters

Gateway

18216805 & Do not use router
256.255.255.0 " Use router
[EAETH

fddress;

IP ackiress:

Subret mask:

- zl
n The parameters were anslered successfull
& oo
Client It
be

Far mare ion abaut industrial security, please visit
hitp:/ Ay om/industrialsecurity

Assign [P Configuration

Assion
{ Bz Assign Neme. ‘
s r-series-pri-mi
uber I Acdress | 0 addriess | DisgnosticAddress [ ©

7086 Reset to factory

A

Vi Flesel

P

E12.515

Abb. 73: Erfolgreiche Durchfiihrung der Namenszuweisung des Sensors

7.Um die Zuweisung des Namens zu iiberpriifen, klicken Sie
in der oberen Meniileiste den Eintrag ,PLC* an. Wéhlen Sie
anschlieBend unter ,,Ethernet” den Eintrag ,Verify Device

Name...“

[0 Stsbon Edt nsert | pic_ View Optons Window Hep

E-) Downioad...
Clds Upload...

ctidL

Downioad Module Identification.
Upload Mode Identfication to PG,
Faulty foduies

ctl+D
il

Modue Information.
Opzrating Hade.
Clear/Reset
SeLTine o Day
Hentor|adfy

Update Fimrs,

55 i b Memory Card)

PROFIELS

Ethemet(1): PROFINET-I0-System (100)

[ Editethernetiode

e Data
5= Secirty Everts

Abb.

Abb. 72: Erfolgreiche Durchfiihrung der Netzwerkkonfiguration des Sensors
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74: Uberpriifung der Namenszuweisung




8. Die erfolgreiche Uberpriifung der Namenszuweisung wird in
folgendem Fenster bestétigt. SchlieBen Sie das Fenster durch
Klicken der Schaltflache ,,Close”.

=
Available Devices:
Device name | Status | |P addiess | MAC addiess
MT5-R-Series-PHI0-MIF 192.168.0.3 (00-0-Cs-00-4
Azgian Hame...
| | i
[~ Show ol missing and incorectly configured devices
Close | Help

Abb. 75: Erfolgreiche Uberpriifung der Namenszuweisung

7.5 RT-Modus und IRT-Modus aktivieren

Die R-Serie V PROFINET unterstiitzt sowohl den RT-Modus als auch

den IRT-Modus. Der Sensor wird wahrend des Verbindungsaufbaus
mit der Steuerung auf den jeweiligen Modus eingestellt. In den

folgenden Schritten wird beschrieben, wie an der Steuerung der IRT-

Modus aktiviert wird.

1.Dem Sensor wird bei dem Verbindungsaufbau mitgeteilt, dass
der IRT-Modus aktiviert ist. Stellen Sie dazu den Anschluss, an
den der Sensor angeschlossen ist, fiir den isochronen Modus

ein. Markieren Sie das Symbol der R-Serie V am Netzwerkstrang,

damit der Sensor in der Adressliste im unteren Bereich des
Hardware Konfigurators angezeigt wird. Fiihren Sie einen
Doppelklick auf ,,Subslot 1“ in der Adressliste aus, um das
Fenster ,Properties — Interface (Subslot 1) zu 6ffnen. In dem

Fenster wihlen Sie den Reiter ,Synchronization“ aus und setzen
den Parameter ,,Synchronization role” auf den Wert ,Sync slave®.
Dabei wird die ,,RT Class“ auf den Wert ,,IRT* gesetzt. Bestatigen

Sie die Eingaben durch Klicken der Schaltflache ,, 0K

Properties - Interface (Subslot 1) E‘l
General | Addresses  Synohrorization |10 Cycle | Media redundancy |

[Value ]

Parameters
=123 Configuration
'] synchronization role
{Z] Name of sync domain
RT dass
L[#] IRT option

Sync slave

et I

High performance
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2.Fiihren Sie einen Doppelklick auf ,Subslot 2 R* in der

Vi

=

Properties - Interface - Port 1 (Subslot 2 R) x|
General | Addresses  Topology | Opions |
[ Port
Local port CSiztio SRS Subsiot 2 R) E
Medium: Local port [Copper Partner port [Copper
Cable name [Conper il
Pariner port [PCSiation\ P10 (P320)\Port 1(R0/S2/%3 P1R) =
Alterristing partner ports =]
. _>l_I
fid | e | |
~Cable D
& Cable length <100m =] (Signal delay time: D.60 1)
" Signal delay tme [is: 060
Diagnostic Addiess ¢
s | e

Adressliste aus, um das Fenster ,Properties — Interface — Port 1
(Subslot 2 R)“ zu 6ffnen. Weisen Sie in dem Reiter ,, Topology*
den Port des Sensors der Steuerung zu. In diesem Beispiel wird
Port 1 des Sensors der Steuerung zugeordnet. Bestétigen Sie die
Eingabe durch Klicken der Schaltfliche ,,0K".

Abb. 77: Zuweisung des Port 1 des Sensors an die Steuerung

3.In diesem Beispiel ist Port 2 des Sensors nicht an eine weitere

[

Properties - Interface - Port 2 (Subslot 3 R) x|
General | Addresses Topology | Options |
~Port
Local port ) TSR [G-MIF\Port 2 {Subslot 3 R)
Medum Local port Copper Partner port
Cable name: [Copper =
Partner port |Any pariner =l
Alteristing partner ports: =]
< _>l_I
1 | e | |
~Cable D
& Ceble lenaih <10m = [Giaral deley fime: D60 5]
il deley fime () 060
ostic Address
C— o |

Komponente angeschlossen, weshalb im Reiter ,, Topology“ bei
~Partner port” der Eintrag ,,Any partner” gewéhlt ist.

iagnostic Address

oK Cancel Help
[ o |

—

e T
£ [

Abb. 76: Einstellung des Sensors iiber die Steuerung fiir den IRT-Modus als ,Sync slave”
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Abb. 78: Port 2 des Sensors wird keinem Gerét zugewiesen

4.Um Sensor und Steuerung im IRT-Modus zu betreiben, wahlen
Sie an der Steuerung den isochronen Modus. Fiihren Sie einen
Doppelklick auf die Steuerung ,,P320 im Symbol der Steuerung
»(0) PC* im Hauptfenster durch. Wie in Kapitel 7.1 beschrieben,
wird in diesem Beispiel die Steuerung ,,P320" verwendet. Das
Fenster mit den Eigenschaften der Steuerung ,,Properties — P320“
offnet sich. Aktivieren Sie in dem Reiter ,Isochronous Tasks* den
Eintrag ,,PNxIO (X3): Use 1/0 data isochronously to the Servo*.
Bestétigen Sie die Eingabe durch Klicken der Schaltflache ,, 0K
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Abb. 79: Aktivierung des IRT-Modus an der Steuerung

5.1n Abb. 76 wurde der Sensor iiber die Steuerung fiir den IRT-

Modus als ,,Sync slave“ eingestellt. Nehmen Sie in gleicher

Weise die Einstellung an der Steuerung vor. Aktivieren Sie den
isochronen Modus an lhrer Steuerung. In Abb. 80 ist dies fiir

die Schnittstelle X3 an der Steuerung PNxIO dargestellt. Durch
einen Doppelklick auf die Schnittstelle im Symbol der Steuerung
»(0) PC* im Hauptfenster 6ffnet sich das Fenster ,Properties —
PNxIO“. Setzen Sie im Reiter ,,Synchronization“ unter dem Eintrag
»Configuration den Parameter ,,Synchronization role” auf den
Wert ,,Sync master”. Bestétigen Sie die Eingabe durch Klicken der
Schaltflache ,,0K".

[ S £ttt FLC Ve
D9 g

T T
B bk [ @o RN

6.Um die Zykluszeit einzustellen, mit welcher die Steuerung
(Sync master) den Sensor (Sync slave) abfragt, klicken Sie mit
der rechten Maustaste auf den Netzwerkstrang. Es 6ffnet sich
ein Menii. Wéhlen Sie in den Eintrag ,,PROFINET I0 Domain

Management..." aus.

[BU St €30 Tmat FiC Vew Optrs Vo rib

DEe8 g e da@aR v

4] =5 | Etheme1) PROFINET0-System (100)
Devosini | [P ol
i

DevinNane

it i Do
I Il [4000~

vk sk Shard | G

[ 19216000

[HTS-N Sories PRIDHIT

lactivoted |

Abb. 81: Aufruf des ,,PROFINET 10 Domain Management”

7.Es offnet sich das Fenster ,Domain management — Ethernet”.
Stellen Sie in dem Reiter ,,Sync Domain“ unter ,,Send clock
time* die Zykluszeit ein, mit welcher die Positions- oder
Geschwindigkeitswerte beim Sensor abgefragt werden.
Beachten Sie dabei die Messzykluszeit des Sensors. Wird eine
Abfragezykluszeit gewéhlt, die kleiner als die Messzykluszeit
des Sensors ist, aktivieren Sie bei dem Sensor den Parameter
»Extrapolation Mode"“ (siehe Abb. 66 zur Einstellung der
Parameter). Bestétigen Sie die Eingabe durch Klicken der

Schaltflache ,,0K".
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Abb. 80: Einstellung der Steuerung fiir den IRT-Modus als ,,Sync master*
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Abb. 82: Einstellung der Zykluszeit beim IRT-Modus




8.Um den Anschluss des Sensors fiir den IRT-Modus anzupassen,
flihren Sie in der Adressliste auf das Modul ,,Interface” im
~oubslot 0 einen Doppelklick aus. Es 6ffnet sich das Fenster

~Properties —

Interface (Subslot 1)“. Wéhlen Sie in dem Reiter

,10 Cycle” bei dem Feld ,Assign 10 device in isochronous mode*
den Eintrag ,,Servo“ aus. Somit wird fiir den Anschluss in gleicher
Weise wie fiir die Steuerung der ,,Servo* als 10-Gerét fiir den
isochronen Modus festgelegt.

&
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2.Die Ergebnisse der Konsistenziiberpriifung werden anschlieBend
angezeigt. SchlieBen Sie das Fenster durch Betétigen der
Schaltflache ,,Close”.

@y Station Edit Insert PLC Wiew Options Window Help

Consistency Check

List of Messages:

sesn [[f Aoz
i ==

s

x|
e Addesss | Sycenizaion 100 | mtndncy |
odneTon
e 3
= —
s e el = )
Wachd e
[N RE—— | —
Wb ot | —
"
s o mcrrcn e
e i [0
Wonos |
Time Ti fead in process values) sl 25500 j
o
e
L
Kl
] 0 Wishsemons s o o/ Sl
st 1 et Ogsnmbe \pssen | sssen | Oioucpdsen | (
- e 7
e — ra ] [ e —

T GRGE T

z I I

a
[Consistency Check [1230:5080)

Help Text ROFINET-0-System (100)
= [The station is cansistent. =|
=l BoTo & (D MTSR
8
Save Help

Abb. 85: Ergebnisse der Konsistenziiberpriifung

3.Speichern und iibersetzen Sie das erstellte Programm, indem Sie
in der Meniileiste die Schaltfliche ,,Save and Compile” driicken.

li“] Station  Edit  Insert PLC  Wiew Cptions Window  Help

aE=2-or BT EERE Tl =

Abb. 83: Anpassung des Sensors (iber die Steuerung fiir den IRT-Modus

7.6 Programm auf Steuerung laden

1.Um die Station auf die Steuerung laden zu kénnen, muss sie
konsistent sein. Uberpriifen Sie die Konsistenz, indem Sie in
der oberen Meniileiste unter ,Station” den Eintrag ,,Consistency
Check” auswahlen. Die Uberpriifung wird gestartet.

Abb. 86: Speicherung und Ubersetzung des Programms

4. Ubertragen Sie nach erfolgreicher Kompilierung das Programm
auf die Steuerung, indem Sie die Schaltfldche ,Download to
Module” klicken.

li“] Station  Edit  Imsert PLC  Wiew Cptions Window  Help

D@38 By & 6

l«?

[0 swoton £t Insert PLC View Options Window Hep

New...
Open...

r i+
= cil+0

L

Open ONLINE
Close

Save

Save and Compile Chl4s

Properties

Import.
Export.

Chrl+AIL+C
il AL+

Print... Crlsp
Frint Preview.

Page Setup.

1RS_Profinet_IRT_U402|pCStation
2R5_iMagnet_IRT_Messe_ipc|pCStation
3MISU401\PCStation

4 CPU417\SIMATIC 400 Station

Exit Alt+F4

Ethemet(1): PROFINET-I0-System (100)

Abb. 84: Durchfiihrung der Konsistenziiberpriifung
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Abb. 87: Ubertragen und Ubersetzung des Programms

Es 6ffnet sich das Fenster ,Select Node Address”. Klicken Sie die
Schaltflache ,,View“, um die Adresse der Steuerung einzusehen.
Falls erforderlich, passen Sie die Adresse in dem Feld ,IP
address” an. Bestétigen Sie die Eingabe mit ,,0K".

7.7 Programm zur Erfassung der Positionsrohwerte erstellen

1. Offnen Sie den Software Konfigurator der Siemens SIMOTION.
Durch einen Doppelklick auf den Eintrag ,,ADRESSLISTE in dem
Menii am linken Fensterbereich 6ffnet sich die Adressliste am
unteren Bildrand. In der Ansicht ,,I/0s“ sind die Eingangs- und
Ausgangsmodule des erstellten Programms aufgelistet. In diesem
Beispiel wird ein Eingangsmodul mit dem Namen ,Positionbytes*
angelegt.
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® ) SIMOTION Gerat einfuigen
-# ) Einzelantriebsgerst einfiigen
5 P320 [P320-4PN]
& ABLAUFSYSTEM
§= ADRESSLISTE
B GERATEGLOBALE VARTABLEN
{_] ACHSEN
) EXTERNE GEBRR
] BAHNOBJEKTE
-] KURVENSCHETBEN
{Z] TECHNOLOGIE
£ PROGRAMME
# ST-Quelle einfiigen
%) MCC-Quelle einfugen
) KOPJFUP-Quelle einfilgen
#7 DCC-Plan einfligen
L MTS-R-SeriesPNIO-MIF [10-Device]
] BIBLIOTHEKEN
] BIBLIOTHEKEN SINAMICS
] BEOBACHTEN

U402

Projekt [ Befehlsbibliothek

P320: Adiessiste

ﬂﬂ Ansicht [10s =l
[name ~ [WO-Adresse |Nur lesen |Datentyp |Feldiange | [ | [Ersaty
e llae =]
[
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=t
|
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1 |Positionbytes

Abb. 88: Anlegen eines Eingangsmoduls in der Adressliste des Software Konfigurators

2.Geben Sie fiir das angelegte Modul unter dem Eintrag ,,10-
Adresse” die Anfangsadresse und unter dem Eintrag ,Feldldnge”
die Anzahl der Bytes an. In diesem Beispiel wird dem Modul
die Anfangsadresse ,512“ und eine Feldldnge von 4 Bytes
zugeordnet. Wéhlen Sie die I/0-Adresse entsprechend dem
Eintrag im Hardware-Manager: In Abb. 64 wurde das Modul
,Position” der Adressliste des Hardware Konfigurators
hinzugefiigt und die Adresse 512...515 vergeben.
Die GroBe des Feldes wird daraufhin angelegt.

5.Klicken Sie anschlieBend die Schaltfliche ,,Projekt ins Zielsystem
laden®.

Projekt Bearbeiten Einfiigen Zielsystem Ansicht Extras Fenster Hilfe
IEEEEE R E TR EEEE TR =
=

Abb. 92 Ubertragung des Projekts auf das Zielsystem

% [ 2t ke | % | 28]
Projekt ins Zielsystem laden

Es 6ffnet sich das Fenster ,Laden ins Zielsystem®. Bestétigen Sie
die Eingaben durch Klicken der Schaltfliche ,,Ja“.

Laden ins Zielsystem (WWBS:824)

Li]

Die Daten werden ins Zielsystem geladen. Dieser Vorgang kann
einige Minuten dauern!

V¥ Zusatzdaten auf dem Zielgerdt ablegen
I inklusive DCC-Plandaten
I Nach dem Laden RAM mach ROM kopisten

[

Ladevorgang starten?

Zusatzoptionen CPU >
Hile:

Abb. 93: Ladevorgang zur Ubertragung des Projekts auf das Zielgerat starten

6. Nach erfolgreicher Ubertragung an die Steuerung wird der
Positionsrohwert des Positionsmagneten in der Adressliste unter
dem Eintrag ,Statuswert” angezeigt. In diesem Beispiel wird der
Positionsrohwert als Hexadezimalzahl in 4 Byte angezeigt.

320 Adessiste
2| B Anscht  uos |
@ Hame  [vo-adresse [nur lesen [patentyp Feldiange | I
Ale =l[ate Jid | | YT =lare =fAl ~llake =l Al =] Ale ][~
1| = Postionbytes PIB 512 [ARRAY OF BYTE 4 Ersatzv.
B P8 512 BYTE T [Ersatzwr.. | HEX 16200
3| F ytes(1] PIB 513 BYTE 1 [Ersatzw._.[HEX 16#00
4 PIB 514 BYTE 1 [Ersatzw._. [HEX 16#00
Hi PIB 515 BYTE 1 [Ersatzw_ [HEX 16#00 |

Abb. 89: Einstellen der Anfangsadresse und der Feldlange fiir das Eingangsmodul

3.Speichern und iibersetzen Sie das erstellte Projekt, indem

] 55 Sbobuosoe o Akt | ] o i o | s oo it | ] o 7okt K5 Dgroe it |

Sie in der Meniileiste die Schaltflache ,Projekt speichern und
Anderungen {ibersetzen“ driicken.

=R B BT =1

Abb. 90: Speicherung und Ubersetzung des Projekts

4.Um das Projekt auf die Steuerung zu {ibertragen, driicken
Sie zundchst die Schaltfliche ,Mit ausgewahltem Zielgerdten
verbinden®.

A SIMOTION SCOUT - R5_Profinet_IRT_U402
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Abb. 91: Verbindung mit dem Zielgerat zur Ubertragung des Projekts
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Abb. 94: Anzeige der Positionsrohwerte in der Adressliste



7.8 Programm zur Auswertung der Positionsrohdaten erstellen

1. Um die Positionsrohdaten als Dezimalwert anzuzeigen, wird ein
ST-Programm erstellt. Zum Anlegen eines ST-Programms klicken
Sie in dem Menii am linken Bereich des Software Konfigurators
die Schaltfliche ,,ST-Quelle einfligen”. Es 6ffnet sich ein
entsprechendes Fenster. Das Programm erhdlt in diesem Beispiel
den Namen ,ST_1“. Bestétigen Sie die Eingabe durch Klicken der
Schaltflache ,,0K".

ey Ca—
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3. Fihren Sie einen Doppelklick auf den Eintrag ,, GERATEGLOBALE
VARIABLEN“ in der Meniileiste im linken Bereich des Software
Konfigurators aus. Es 6ffnet sich im unteren Bereich des Software
Konfigurators das Fenster zu den geréteglobalen Variablen.
Wiahlen sie dort unter Anzeigeformat ,DEC* aus, um die Werte als
Dezimalzahl anzuzeigen.

B4 STMOTION SCOUT - R5_Profinet_IRT_U402 - [ST - [P320.57_11]
D Projekt Bearbeiten Enfugen Zelsystem Ansicht Extras Fenster Hife

| Dl=[E[5%| & 2 [5s]8] o]| Xel]| <] Xul || ol | s{uinlals | 20| 22l | =] | 2] | Bl | =

I INTERFACE
8P Rs rofnet IRT 02 2 T EROGRAM PositionCalculate;
# ) SIMOTION Gerat einfligen ;
%) Enzelantriebsgerst enfiigen g END_TNTEREACE]
P320 P320-4PN] 4
1] ABLAFSYSTEM 5 IMPLEMENTATION
S~ ADRESSLISTE 3 EROGRAM PositionCalculate
- GERATEGLOBALE VARIABLEN 7 Position OR
(1 ACHSEN 8 SHL{BYTE_TO_DWORD (PositionBytes[0]), 24) OR
O exmevecesm 9 SHI (BYTE_TO_DWORD (PositionBytes[1]), 16) OR
(] BAHNOBIEKTE 10 SHIL(BYTE_TO_DWORD (PositionBytes[2]), 8) OR
1 KURVENSCHEIBEN oSt
11 BYTE_TO_DWORD (BositionBytes[3])

{0 TECHNOLOGIE
&1 PROGRAMME

* sT-Quell einfiigen 13 )i

Abb. 95: ST-Programm im Software Konfigurator anlegen

2. In der folgenden Abbildung ist ein Beispielprogramm mit
dem Namen ,PositionCalculate” zur Umrechnung der
Positionsrohdaten in Dezimalwerte abgebildet.

54 ",:a;:mﬂm ) vcc-Quelle enfogen =
%) KOP/UP-Quele einfugen | KOP/FUP-Quelle einfigen 15
| (B B - BER o
o S ¥
H S ‘DIDLIOTCKIN SINAMICS. {lla MTS-R-Series-PNIO-MIF [10-Device]
oeACTEn Algencins | Conpe | Watera Eretshingen| (] BIBLOTHEKEN
) BIBLIOTHEKEN SINAMICS
Aukor {1 BEOBACHTEN
(2 — < |
Cosestote e letztenSpecher: Projekt [ b st (@]
P320: gl
B
[Name _~ |Datentyp |Retain |Feldinge [Anzeigeformat | T tar T
S Ale Slak Ak Tlale < gE i | =l[are |
[— 1] | 1 e | i
C—
¥ Editor automatisch difnen
Abb. 97: Anzeigeformat der ausgegebenen Werte wéhlen
Abbeechen e " . . . . . . " “
— 4. Als Name fiir diese Variable wird in diesem Beispiel ,,Position

gewahlt. In dieser Variablen sind die Werte des Eingangsmoduls
,Positionbytes” in einer Dezimalzahl zusammengerechnet.

P320: Gerdtaglobale Variablen
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0 achsen 8 SHL (BYTE_TO_DWORD (PositionBytes[0]), 24) OR
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Abb. 96: Beispielprogramm zur Umrechnung der Positionsrohdaten

Abb. 98: Name der Variablen festlegen

5. In dem erstellten Programm zur Umrechnung der
Positionsrohdaten wird als Ergebnis ein Wert in dem Format
»Double INT (DINT)" ausgegeben. Daher wahlen Sie bei den
gerateglobalen Variablen als Datentyp ,DINT® aus.

P320 Gerdtenlobale Variablen

Bl

Name  + |Datentyp |Retain inge i [Deutsch
% | Alle =llatle  ~=latle =]ale  =lpec =|ate =l ale >
1| Postion In ~| 1/DEC 0
2

Abb. 99: Format der geréteglobalen Variablen festlegen

6. Das angelegte Programm ,ST_1“ muss in das Ablaufsystem
eingefiigt werden. Fiihren Sie dazu einen Doppelklick auf die
Schaltfliche ,,ABLAUFSYSTEM® in dem Menii im linken Bereich
des Software Konfigurators aus. Daraufhin 6ffnet sich das Fenster
~Ablaufsystem“. Fiigen Sie unter dem Eintrag ,,IPOsynchronous
Task” in dem Reiter ,Programmzuordnung“ das Programm
»9T_1.PositionCalculate” den verwendeten Programmen zu.
Bestédtigen Sie das Fenster mit dem Hinweis zum geédnderten
Ablaufsystem mit ,,Ja“.

1431



Temposonics® R-Serie V PROFINET 10 RT & IRT
Betriebsanleitung

[SSIMOTION SCOUT - RS_Profinet_IRT_U402.- [P320 - ABLAUFSYSTEH]
& o

SynchionaurTash
FirToklobone:[ipOoynanoncuerss. ] 19 Task i byt vemvenden

[ [—

11.Klicken Sie anschlieBend die Schaltflache ,,Projekt ins Zielsystem
laden®.
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Abb. 100: Erstelltes Programm dem Ablaufsystem hinzufiigen

7. Zum Kompilieren des Programms klicken Sie in der oberen
Menilleiste die Schaltfliche ,,Ubernehmen und iibersetzen®.

Abb. 105: Ubertragung des Projekts auf das Zielsystem

12.Um das Projekt zu starten, klicken Sie in der Meniileiste die
Schaltflache ,,Betriebszustand steuern”. Daraufhin 6ffnet sich das
entsprechende Fenster. Driicken Sie in dem Fenster unter dem
Eintrag ,Steuern” die Schaltfliche ,RUN".

[ Projekt Bearbeiten Enfugen Zielsystem Ansicht Extas Fenster Hife
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El [V 0 Fehler V' 0Wamung(en) ¥ 3 Informationfzn) Abb. 106: Starten des Projekts zur Anzeige der gemessenen Positionswerte
Stufe |Meldung
| = | Alle . . . .
1|nformation  BEGINN der Ubsrsstzung von 'ST_{'um 17:58:31 13.1n dem Fenster ,Gerdteglobale Variablen“ im unteren Bereich
2| Information ENDE der Ubersetzung von "ST_1" um 17:58:31 b . . ™
3 Information Ubersetzung von ST_1: 0 Fehler, 0 Warnung(en} deS SOﬁW&I’e KonflguraTOI’S erd der POSItIOﬂSI’OhWGrt Unter dem
Eintrag ,Statuswert” angezeigt. In diesem Beispiel betragt der

Abb. 102: Erfolgreiche Kompilierung des Programms

9. Speichern und iibersetzen Sie das erstellte Projekt, indem
§ie in der Meniileiste die Schaltflache ,,Projekt speichern und
Anderungen {ibersetzen“ driicken.

E“| Station  Edit  Insert PLC  Wiew Options  Window  Help

InE=20 BT ENEAEE =

Abb. 103: Speicherung und Ubersetzung des Projekts

10.Um das Projekt auf die Steuerung zu iibertragen, driicken
Sie zunéchst die Schaltfliche ,Mit ausgewdhltem Zielgerdten
verbinden®.

Projekt Bearbeiten Einfigen Zielsystem Ansicht Extras Fenster Hilfe
| D] @] o |male] o] ] | =] x|l %
e x

-8 R5_Profinet_RT_U402 |

1]

2 N R

Mit ausgewahlten Zielgeraten verbinden

Abb. 104: Verbindung mit den Zielgeréten zur Ubertragung des Projekts

Wert 172590. Um den Positionswert zu erhalten, multiplizieren
Sie diesen Wert mit der an der Steuerung und am Sensor
eingestellten Auflosung.

]3]
[Wame  + Datentyp |Retain Feldiange |Anzeigeformat |Anfangswert |Statuswert | [ | [ I |
% |Alle =l[ale =] Al =[ale =lDE =[Ale = [ale=][Ale =l[Ale i |
1 |Position v T 1|DEC | n\ 172580 [ | | |

Abb. 107: Anzeige der gemessenen Positionswerte
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7.9 Anzeige von Fehlerinformationen

1. Die R-Serie V PROFINET kann Fehler wie ,unzuléssige
Spannungsversorgung” und ,falsche Anzahl von
Positionsmagneten” ausgeben (siehe Abb. 66). Damit diese
Meldungen im Falle eines solchen Fehlers angezeigt werden
kénnen, miissen die Parameter so eingestellt werden, dass Fehler

ausgegeben werden. In den folgenden Schritten wird beschrieben,

wie diese Fehler angezeigt werden kdnnen.

Klicken Sie im Hardware Konfigurator zunichst das Symbol des
Sensors am Netzwerkstrang. Klicken Sie anschlieBend in der
oberen Meniileiste unter ,Station“ den Eintrag ,,Open ONLINE®.

W[ Station Edit Insert PLC View Options Window Help

|32 x|

[ New Ctrlani
L~ open... Cirl+0
Close
Save
Save and Compie ctrl4s
Properties
Import...
Export...
Consistency Check Ctr-+hlt+
Check G Compatbity, o pAEHE
Print... ctri+p
Print Preview, .,
Page Setup. .
1RS_Profinet_IRT_L402\PCStation
2R5_IRT_OlafiPCstation
3RS_IMagnet_IRT Messe_ipc\PCStation
4MIS-U401\PCStation
Exit Alt+F4

Ethemet(1): PROFINET-I0-System (100}

Abb. 108: Aufruf des Hardware Konfigurators (Diagnostics)

2. Das Fenster ,HW Config (Diagonstics)“ 6ffnet sich. Fiihren Sie in
diesem Fenster einen Doppelklick auf das Symbol des Sensors
am Netzwerkstrang aus. Es 6ffnet sich das Fenster ,Module
Information“ des Sensors.

DSS-F 5 g e daOm 5w

Sl PROTNCTAO Syzem (100)

PO Fiodsie nformaion TS R-Seres PAIO-HIF =l
Fa [ rne JRT_URORPCSmon P3| Opermrng modecne P RN
S OK
[ — ses |
Geend | DewcnDagrosis | Comniton Dogroscs | beetocn
Desten TSR Soies PHOME Sysemdtbcdn. PROFIET 0
lu ame: MTSRSeres PNIOME

M- Order No./ Description Component Version.

B o) wrsaseksmowr RPSSATTSONOSDSHIUA2. Hardre @ N
s Va2

s Q vesis O VAddons | Qothens | DisgatAddrs
v P
Sdote gy (i 0 aem 0 e ™
Sewtrzs [[f oer s Dove Munber: 1
Sdete3p [ Az £
T Forbn s [—
z
3

Stats: [Modue svatoble srd ok =]

’ iz

T
1 Updde Pt Helo
L I [ TR e |
3

Abb. 109: Aufruf des Fensters ,,Module Informationen*

3.

Disgnostic Address

Temposonics®R-Serie V PROFINET 10 RT & IRT
Betriebsanleitung

In dem Reiter ,,10 Device Diagnostics“ des Fensters ,Module

Information“ werden in dem Feld ,,Channel-specific Diagnostics*
aktuelle Fehlermeldungen angezeigt. In der folgenden Abbildung

ist der Fehler ,Power supply failure” angezeigt.

Fé rodule Tnformation - MTS-R-Series-PNTO-MIF |
Path:  [R5_Profinet_IRT_U402\PCStation'P320
Status: s34 Emor

Network Connection |

Statistics |
10 Devics Diagnosties |

General

Manufacturer’s desciption  MTS Sensor Technologie GmbH  Device ID:

Operating mode of the CPU: & STOP

Commurication Diagnosties |

=loix]

Identfication I
Inierface

162 0001

10 controler [prodo

Standard Diagnosics:

Channel-specific Diagnastics;

Slot

pply failure

Help on selected dagnastic o Delay |

Charnel .| 142 | .

He Fornat... |

[ o |  pgte | Pit. |

Abb. 110: Anzeige von Fehlermeldungen im Fenster ,,Module Information*

4. Um weitere Informationen zu diesem Fehler zu erhalten,
driicken Sie die Schaltfliche ,Hex. Format...“. Das Fenster ,10
Device Diagnostics in Hexadecimal Format“ 6ffnet sich. In dem
Feld ,Structured Display“ wird unter ,,ChannelErrorType” der
Fehlercode 0011 in einer Hexidezimalzahl ausgegeben. Dies
entspricht einer Dezimalzahl von 17. Die Alarm ID 17 bedeutet

unzuldssige Betriebsspannung.

10 controller:

Standard Diagnostis:

[ Module Information - HTS R-Ser -6/ x]
Path: [R5 Profinel_IRT_U402\PCStaton\P320 Operating mode of the CPU:  STOP
0000 501 01 e X
0010: 08008000800008000011 Network Connection Statistcs: Identiication |
== 10 Devics Dagrosics | Commuricaton Disnostics | iaface
Manufacturer’s descrption  MTS Sensor Technologie GrbH  Device ID 164 0001

prodo

Charnelspecific Disgnostics:

St Chamnel ] 10 ] 5]
.1 =

T oy | i
|| Close Update Piit. Help

oin

W |

Abb. 111: Anzeige von Fehlermeldungen als Hexadezimalzah!
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8. TempoLink Sensorassistent mit R-Serie V
PROFINET

Der TempoLink Sensorassistent unterstiitzt die R-Serie V

PROFINET. Uber den TempoLink Sensorassistenten kénnen aktuelle
Statusinformationen des Sensors ausgelesen und Einstellungen zur
Kennzeichnung des Sensors im Netzwerk angepasst werden. Zudem
konnen die aktuellen Parametereinstellungen tiber den TempoLink
Sensorassistenten eingesehen werden. Somit kann der Sensor offline,
d.h. ohne Einbindung in ein Netzwerk, tiberpriift werden. Weitere
Informationen finden Sie in der Betriebsanleitung des TempoLink
Sensorassistenten (Dokument Nummer: 551986).

9. Wartung, Instandhaltung, Fehlerbehebung

9.1 Fehlerzustdnde

Siehe Kapitel ,,5.2 LED Status* auf Seite 22.

9.2 Wartung

Dieser Sensor ist wartungsfrei.

9.3 Reparatur
Reparaturen am Sensor diirfen nur von MTS Sensors oder einer
ausdriicklich erméchtigten Stelle durchgefiihrt werden. Zur
Riicksendung siehe Abschnitt ,,2.6 Riicksendung* auf Seite 4.

9.4 Ersatzteilliste

Fiir diesen Sensor sind keine Ersatzteile erhaltlich.

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

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

Temposonics® R-Serie V PROFINET 10 RT & IRT
Betriebsanleitung

11.1 Technische Daten Temposonics® RP5

Ausgang
Schnittstelle

Datenprotokoll
Dateniibertragungsrate
MessgroBe

Messwerte
Auflosung: Position
Zykluszeit

Linearitdtsabweichung *

Messwiederholgenauigkeit
Hysterese
Temperaturkoeffizient
Betriebshedingungen
Betriebstemperatur
Feuchte

Schutzart

Schockpriifung
Vibrationspriifung
EMV-Priifung

Magnetverfahrgeschwindigkeit

Design/Material
Sensorelektronikgehduse
Sensorprofil
Messlange
Mechanische Montage
Einbaulage
Montagehinweise
Elektrischer Anschluss
Anschlussart
Betriebsspannung
Leistungsaufnahme
Spannungsfestigkeit
Verpolungsschutz
Uberspannungsschutz

4/ Mit Positionsmagnet # 252 182

PROFINET RT
PROFINET IRT Version 2.3

MTS Profil und Encoder Profil 4.1
100 MBit/s (Maximum)

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

0,5...100 pm (auswahlbar)

Messlange <50 mm <715mm  |<2000mm |<4675mm  |<6350 mm
Zykluszeit 250 ps 500 ps 11000 ps 12000 ps 14000 ps
Messldngen <500 mm > 500 mm

Linearitdtsabweichung | < +50 pm < 0,01 % ES.

Option interne Linearisierung: Linearitatstoleranz (Gilt bei der Multipositionsmessung fiir den ersten Magneten)

Messlange |25...300 mm|300...600 mm|600...1200 mm |1200...3000 mm|3000...5000 mm 5000...6350 mm
typisch +15um +20 pm +25um +45 um +85 pum +95 um
maximal | +£25pm +30 um +50 um +90 um +150 pm +190 pm

< 20,001 % ES. (Minimum 2,5 pm) typisch
<4 pm typisch
< 15 ppm/K typisch

-40...+85 °C

90 % relative Feuchte, keine Betauung

IP67 (Stecker fachgerecht montiert)

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

30 g/10...2000 Hz, IEC-Standard 60068-2-6 (ausgenommen Resonanzstellen)
Elektromagnetische Storaussendung geméaB EN 61000-6-3
Elektromagnetische Storfestigkeit geméas EN 61000-6-2

Der Sensor entspricht den EG-Richtlinien und ist C € gekennzeichnet
Magnetschlitten: Max. 10 m/s; U-Magnet: Beliebig; Blockmagnet: Beliebig

Aluminium (lackiert), Zink-Druckguss
Aluminium
25...6350 mm

Beliehig
Beachten Sie hierzu die technischen Zeichnungen auf Seite 9

2 x M12 Gerdtebuchse (5 pol.), 1 xM12 Gerétestecker (4 pol.)
+12...30 VDC £20 % (9,6...36 VDC)

Weniger als 4 W typisch

500 VDC (0 V gegen Gehduse)

Bis -36 VDC

Bis 36 VDC
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11.2 Technische Daten Temposonics® RH5

Ausgang
Schnittstelle

Datenprotokoll
Dateniibertragungsrate
MessgroBe

Messwerte
Auflésung: Position
Zykluszeit

Linearitatsabweichung®

Messwiederholgenauigkeit
Hysterese
Temperaturkoeffizient
Betriebshedingungen
Betriebstemperatur
Feuchte

Schutzart

Schockpriifung
Vibrationspriifung

EMV-Priifung

Betriebsdruck

Magnetverfahrgeschwindigkeit

Design/Material
Sensorelektronikgehduse
Sensorflansch
Sensorrohr

Messléange
Mechanische Montage
Einbaulage
Montagehinweise
Elektrischer Anschluss
Anschlussart
Betriebsspannung
Leistungsaufnahme
Spannungsfestigkeit
Verpolungsschutz
Uberspannungsschutz

5/ Mit Positionsmagnet # 251 416-2

PROFINET RT
PROFINET IRT Version 2.3

MTS Profil und Encoder Profil 4.1
100 MBit/s (Maximum)

Position, Geschwindigkeit/Option: Simultane Multipositions- und Multigeschwindigkeitsmessung

mit bis zu 30 Magneten

0,5...100 ym (auswéhlbar)

Messlange <50 mm <715mm  |<2000mm |<4675mm  |<7620 mm
Zykluszeit 250 ps 500 ps 11000 ps 12000 ps 14000 ps
Messldngen <500 mm > 500 mm

Linearitatsabweichung | < +50 pm < 0,01 % ES.

Option interne Linearisierung: Linearitatstoleranz (Gilt bei der Multipositionsmessung fiir den ersten Magneten)

Messldnge 25...300 mm 300...600 mm 600...1200 mm
typisch +15um +20 ym +25um
maximal £25um +30 pym +50 um

< 20,001 % ES. (Minimum 2,5 pm) typisch
<4 pm typisch
< 15 ppm/K typisch

-40...+85°C

90 % relative Feuchte, keine Betauung
IP67 (Stecker fachgerecht montiert)
150 g/11 ms, IEC-Standard 60068-2-27

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

Elektromagnetische Storaussendung geméaB EN 61000-6-3
Elektromagnetische Storfestigkeit geméas EN 61000-6-2

Der Sensor entspricht den EG-Richtlinien und ist ce gekennzeichnet
350 bar/700 bar Spitze (bei 10 x 1 min) fiir Sensorstab/RH5-J: 800 bar
Beliebig

Aluminium (lackiert), Zink-Druckguss

Edelstahl 1.4305 (AISI 303)

Edelstahl 1.4306 (AISI 304L)/RH5-J: Edelstahl 1.4301 (AISI 304)
25...7620 mm/RH5-J: 25...5900 mm

Beliehig
Beachten Sie hierzu die technischen Zeichnungen auf Seite 10

2 x M12 Geratebuchse (5 pol.), 1 xM12 Gerétestecker (4 pol.)
+12...30 VDC +20 % (9,6...36 VDC)

Weniger als 4 W typisch

500 VDC (0 V gegen Gehduse)

Bis -36 VDC

Bis 36 VDC

1481



MTS
I -

SENSORS
12. Anhang
Unbedenklichkeitserklarung
Sehr geehrter Kunde, )
im Falle der Einsendung eines Sensors oder mehrerer Sensoren zur Uberpriifung oder zur Reparatur benétigen wir von lhnen eine

unterschriebene Unbedenklichkeitserklarung. Diese dient zur Sicherstellung, dass sich an den eingesandten Artikeln keine Riickstinde
gesundheitsgefdhrdender Stoffe befinden und / oder beim Umgang mit diesen Artikeln eine Gefdhrdung von Personen ausgeschlossen ist.

MTS Sensors Auftragsnummer: Sensortyp(en):

Seriennummer(n): Sensorlange(n):

Der Sensor war in Beriihrung mit folgenden Materialien:

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

Kurze Fehlerbeschreibung:

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

E-Mail:

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
MTS Sensor Technologie

GmbH & Co. KG Tel. 02351/95 87-0

Auf dem Schiiffel 9 Fax 02351/56 49 1

58513 Lidenscheid info.de@mtssensors.com

Deutschland Www.mtssensors.com
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13. Glossar

Encoder Profil

Das Encoder Profil entspricht der Spezifikation des Encoder Profils
V4.1 (PNO Nr. 3.162). Bei diesem Profil kdnnen gleichzeitig die Position
und die Geschwindigkeit eines Magneten gemessen und iibertragen
werden. (= MTS Profil)

Extrapolation

Aufgrund physikalischer Gegebenheiten nimmt die Messzykluszeit des
Sensors mit der Messlange zu. Durch Extrapolation kann der Sensor
unabhéngig von der Messlange Daten schneller als die systemeigene
Messzykluszeit ausgeben. Ohne Extrapolation wird der zuletzt
gemessene Wert wiederholt ausgegeben, wenn der Sensor in einem
schnelleren Zyklus als dem systemeigenen Messzyklus abgefragt wird.

FIR Filter

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

GSDML

Die Eigenschaften und Funktionen eines PROFINET |0-Feldgerétes
werden in einer GSDML-Datei (General Station Description)
beschrieben. Die auf XML basierte GSDML-Datei enthélt alle
relevanten Daten, die sowohl fiir die Implementierung des Gerats
in der Steuerung als auch fiir den Datenaustausch im Betrieb von
Bedeutung sind. Die GSDML-Datei der R-Serie V PROFINET ist auf
der Homepage www.mtssensors.com verfiigbar.

IIR Filter

Der IIR Filter (Infinite Impulse Response) dient zur Glattung des
gemessenen Positionswerts vor der Ausgabe. Zur Ermittlung

des Ausgabewerts werden nur Eingangswerte entsprechend dem
Fenster (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 Linearitét
bei der Positionsmessung. Die interne Linearisierung wird fiir den
Sensor wahrend der Produktion implementiert.

IRT

Bei PROFINET IRT (Isochronous Real Time) findet eine
taktsynchrone Dateniibertragung statt. Dabei sind die Applikation, die
Dateniibertragung sowie der Gerdtezyklus synchron. IRT ermdglicht
einen taktsynchronen Datenaustausch mit einer minimalen Zykluszeit
von 250 ps im Netzwerk. Die R-Serie V PROFINET unterstiitzt
PROFINET RT und IRT. (= RT)

Measuring Direction (Messrichtung)

Wird der Positionsmagnet bewegt, nehmen die Positions- und

Geschwindigkeitswerte in Messrichtung zu.

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

« Riickwarts: Abnehmende Werte vom Sensorelektronikgehduse zum
Stab-/Profilende

MTS Profil

Das MTS Profil wurde von MTS Sensors entwickelt und ist auf

die Eigenschaften von magnetostriktiven Positionssensoren

zugeschnitten. Mit diesem Profil kénnen die Positionen und die

Geschwindigkeiten von bis zu 30 Magneten gleichzeitig erfasst und

ibertragen werden. (= Encoder Profil)

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.

Offset

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

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 aktuell gemessenen
Position ist der Offset. (= Offset)

PROFINET

PROFINET (Process Field Network) ist eine Industrial-Ethernet-
Schnittstelle und wird von der PROFIBUS Nutzerorganisation e.V.
(PNO) verwaltet. Die R-Serie V PROFINET und die dazugehdrige
GSDML-Datei sind von der PNO zertifiziert.

RO

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

RT

Bei PROFINET RT (Real Time) erfolgt der Datenaustausch ohne
Taktsynchronisation. In diesem Fall arbeiten die Applikation, die
Dateniibertragung sowie die Feldgerate entsprechend ihres eigenen
Verarbeitungszyklus. Die R-Serie V PROFINET unterstiitzt PROFINET
RT und IRT. (= IRT)

RW

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

SPS (Speicherprogrammierbare Steuerung)

Eine SPS (Speicherprogrammierbare Steuerung; engl.
~Programmable Logic Controller”, kurz PLC) ist ein Gerat zur
Steuerung oder Regelung von Maschinen und Anlagen.



MTS
I -

SENSORS

USA 3001 Sheldon Drive Dokumentennummer:
MTS Systems Corporation  Cary, N.C. 27513 551973 Revision C (DE) 09/2020
Sensors Division Telefon: +1919677-0100
Amerika & APAC Region E-Mail: info.us@mtssensors.com P I_Q
1ISO 9001] .
DEUTSCHLAND Auf dem Schiiffel 9 c € CERTIFIED o -

MTS Sensor Technologie

GmbH & Co. KG
EMEA Region & Indien

58513 Liidenscheid
Telefon: +49 2351 9587-0
E-Mail: info.de@mtssensors.com

ITALIEN

Zweigstelle

Telefon: +39 030988 3819
E-Mail: info.it@mtssensors.com

FRANKREICH

Zweigstelle

Telefon: +33 158 4390-28
E-Mail: info.fr@mtssensors.com

UK

Zweigstelle

Telefon: +44 79 44 15 03 00
E-Mail: info.uk@mtssensors.com

SKANDINAVIEN

Zweigstelle

Telefon: +46 70 29 91 281
E-Mail: info.sca@mtssensors.com

CHINA

Zweigstelle

Telefon: +862124151000/2415 1001

E-Mail: info.cn@mtssensors.com

JAPAN

Zweigstelle

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

L <5555
G“ Us

www.mtssensors.com

MTS, Temposonics und Level Plus sind eingetragene Warenzeichen der MTS Systems Corporation in den USA. MTS Sensors und das MTS Sensors Logo sind Warenzeichen der MTS Systems Corporation in den
USA. Diese Warenzeichen kénnen auch in anderen Landern geschiitzt sein. Alle anderen Warenzeichen sind im Besitz des jeweiligen Eigenttimers. Copyright © 2020 MTS System Corporation. Keine Vergabe von
Lizenzen an geistigem Eigentum. MTS behdlt sich vor, ohne Ankiindigung die Informationen in diesem Dokument sowie das Produktdesign zu dandern sowie Produkte aus dem Verkauf zu nehmen. Typografische und
grafische Fehler oder Auslassungen sind unbeabsichtigt. Alle Informationen ohne Gewahr. Auf der Website www.mtssensors.com erhalten Sie die aktuellen Produktinformationen.



	1. Einleitung
	1.1 Zweck und Gebrauch dieser Anleitung
	1.2 Verwendete Symbole und Gefahrenhinweise

	2. Sicherheitshinweise
	2.1 Bestimmungsgemäße Verwendung
	2.2 Vorhersehbarer Fehlgebrauch
	2.3 Montage, Inbetriebnahme und Bedienung
	2.4 Sicherheitshinweise für den Betrieb in explosionsgefährdeten Bereichen
	2.5 Gewährleistung
	2.6 Rücksendung

	3. Identifizierung
	3.1 Bestellschlüssel Temposonics® RP5
	3.2 Bestellschlüssel Temposonics® RH5
	3.3 Typenschild
	3.4 Zulassungen
	3.5 Lieferumfang

	4. Gerätebeschreibung
	4.1 Funktionsweise und Systemaufbau
	4.2 Einbau Temposonics® RP5
	4.3 Einbau Temposonics® RH5
	4.4 Magnet-Montage 
	4.5 Ausrichtung des Magneten bei der Option „Interne Linearisierung“
	4.6 Austausch des Basissensors
	4.7 Elektrischer Anschluss
	4.8 Gängiges Zubehör für die RP5 Bauform
	4.9 Gängiges Zubehör für die RH5 Bauform
	4.10 Gängiges Zubehör für den PROFINET-Ausgang

	5. Inbetriebnahme
	5.1 Einstieg
	5.2 LED Status
	5.3 Unterstützte Netzwerkfunktionen und Topologien
	6. Implementierung und Konfiguration über das TIA Portal

	6.1 Allgemeine Information
	6.2 Implementierung und Konfiguration mit MTS Profil
	6.3 Implementierung und Konfiguration mit Encoder Profil

	7. Implementierung und Konfiguration über SIMOTION SCOUT
	7.1 Anlegen und Konfigurieren eines Projekts
	7.2 Einbindung der GSDML-Datei
	7.3 Implementierung und Konfiguration mit MTS Profil 
	7.4 Konfiguration des Sensors im Netzwerk
	7.5 RT-Modus und IRT-Modus aktivieren
	7.6 Programm auf Steuerung laden
	7.7 Programm zur Erfassung der Positionsrohwerte erstellen
	7.8 Programm zur Auswertung der Positionsrohdaten erstellen
	7.9 Anzeige von Fehlerinformationen

	8. TempoLink Sensorassistent mit R-Serie V PROFINET
	9. Wartung, Instandhaltung, Fehlerbehebung
	9.1 Fehlerzustände
	9.2 Wartung
	9.3 Reparatur
	9.4 Ersatzteilliste
	9.5 Transport und Lagerung

	10. Außerbetriebnahme
	11. Technische Daten
	11.1 Technische Daten Temposonics® RP5
	11.2 Technische Daten Temposonics® RH5

	12. Anhang
	13. Glossar



