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In Verbindung mit diesem Pro-
dukt wurden folgende Patente
erteilt:

US Patent 5 923 164
Apparatus and Method for Auto-
matically Tuning the Gain of an
Amplifier

1 Sicherheitshinweise

Lesen Sie diese Anleitung, bevor
Sie den Wegaufnehmer installieren
und in Betrieb nehmen.

1.1 BestimmungsgemaéBe
Verwendung

Der Micropulse Wegaufnehmer
BTL5 wird zu seiner Verwendung in
eine Maschine oder Anlage einge-
baut. Er bildet zusammen mit einem
PROFIBUS-Master ein Wegmesssy-
stem und darf nur fir diese Aufgabe
eingesetzt werden.

Unbefugte Eingriffe und unzuléssige
Verwendung fihren zum Verlust von
Garantie- und Haftungsanspriichen.

1.2 Qualifiziertes Personal

Diese Anleitung richtet sich an
Fachkrafte, die den Einbau, die In-
stallation und das Einrichten aus-
fUhren.

1.3 Einsatz und Priifung

Flr den Einsatz des Wegmesssy-
stems sind die einschlagigen

® UL-Zulassung
“ File No.
E227256

Sicherheitsvorschriften zu beachten.
Insbesondere miissen MaBnahmen
getroffen werden, dass bei einem
Defekt des Wegmesssystems keine
Gefahren flr Personen und Sachen
entstehen kdnnen. Hierzu gehéren
der Einbau zusétzlicher Sicherheits-
endschalter, Notaus-Schalter und
die Einhaltung der zuldssigen Um-
gebungsbedingungen.

1.4 Giiltigkeit

Diese Anleitung gilt fir die Wegauf-
nehmer Micropulse vom Typ
BTL5-T1...B/Z-S103.

Eine Ubersicht Uiber die verschiede-
nen Versionen finden Sie im Kapi-
tel 6 Ausflhrungen (Angaben auf
dem Typenschild) auf Seite 7.

Hinweis: Bei Sonderausfiihrun-
gen, durch -SA_ _ _aufdem
Typenschild gekennzeichnet,
kénnen andere Technische Daten
gelten (z.B. bei Abgleich, An-
schluss oder Abmessungen,).

Mit dem CE-Zeichen
bestétigen wir, dass
unsere Produkte den

Anforderungen der EG-Richtlinie
89/336/EWG (EMV-Richtlinie)

und des EMV-Gesetzes entspre-
chen. In unserem EMV-Labor, das
von der DATech fir Prifungen der
elektromagnetischen Vertrdglich-
keit akkreditiert ist, wurde der
Nachweis erbracht, dass die
Balluff-Produkte die EMV-Anforde-
rungen der folgenden Fachgrund-
normen erfllen:

EN 50081-2 (Emission)
EN 61000-6-2 (Storfestigkeit)

Emissionsprifungen:
Funkstérstrahlung

EN 55011  Gruppe 1, Klasse A
Storfestigkeitsprifungen:
Statische Elektrizitdt (ESD)

EN 61000-4-2 Schérfegrad 3

Elektromagnetische Felder (RFI)
EN 61000-4-3 Schérfegrad 3

Schnelle, transiente Stérimpulse

(Burst)

EN 61000-4-4 Schérfegrad 3
StoBspannungen (Surge)

EN 61000-4-5 Schérfegrad 2

Leitungsgefiihrte Stérgréen, indu-
ziert durch hochfrequente Felder

EN 61000-4-6 Schérfegrad 3
Magnetfelder
EN 61000-4-8 Schérfegrad 4
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2 Funktion und Eigenschaften

2.1  Eigenschaften

— Hohe Datensicherheit: Ausgangs-
daten werden im pC auf Gultig-
keit und Plausibilitat gepruft

— Bis zu 4 Positionen auswertbar
— Definierbare Messbereiche
— Absolutes Wegmesssystem

— Hohe Aufldsung, Reproduzierbar-
keit und Linearitat

- Unempfindlich gegeniiber Er-
schitterungen, Vibrationen, Ver-
schmutzungen und Stoérfelder

- Max. Lange des gesamten Feld-
buskabels 1200 m

— Konfiguration mittels
COM PROFIBUS, Step7, WinDP
oder einer anderen Konfigura-
tionssoftware

- Schutzart IP 67 nach IEC 60529

- Druckfest bis 600 bar

— DIP-Schalter fUr Adresseinstellung
— DIP-Schalter fur Busterminierung

2.2 Funktionsweise

Im Micropulse Wegaufnehmer befin-
det sich der Wellenleiter, geschitzt
durch ein Edelstahlrohr. Entlang des
Wellenleiters wird ein Positions-

geber bewegt, der vom Anwender
mit dem Maschinenteil verbunden
wird, dessen Position bestimmt wer-
den soll.

Der Positionsgeber definiert die zu
messende Position auf dem Wel-
lenleiter. Ein intern erzeugter INIT-
Impuls 18st in Verbindung mit dem
Magnetfeld des Positionsgebers
eine Torsionswelle im Wellenleiter
aus, die durch Magnetostriktion
entsteht und mit Ultraschall-
geschwindigkeit fortschreitet.

Die zum Ende des Wellenleiters
laufende Torsionswelle wird in der
Dampfungszone absorbiert. Die
zum Beginn der Messstrecke lau-
fende Welle erzeugt in einer
Abnehmerspule ein elektrisches
Signal. Aus der Laufzeit der Welle
wird die Position mit einer Aufl6-
sung von 5 pm bestimmt. Dies ge-
schieht mit hoher Prazision und
Reproduzierbarkeit in der gewéhlten
Aufldsung innerhalb des als Nenn-
l&nge angegebenen Messbereichs.

Am Stabende befindet sich die
Dampfungszone, ein messtechnisch
nicht nutzbarer Bereich, der Uberfah-
ren werden darf.

Die elektrische Verbindung zwischen
dem Wegaufnehmer, der Auswerte-
einheit/Steuerung und der Strom-
versorgung erfolgt Uber mehrere
Kabel, die Uber Steckverbindungen
angeschlossen werden.

MaBe fir die Montage des Wegauf-
nehmers Micropulse: = Bild 3-2
MaBe fiir die Montage des Positi-
onsgebers: = Bild 3-4.

2.3 Lieferbare Nennlangen und
Positionsgeber

Um den Wegaufnehmer optimal an
die Anwendung anzupassen, sind
Nennlangen von 50 bis 4000 mm
und Positionsgeber in unterschiedli-
chen Bauformen lieferbar.

Positionsgeber sind deshalb geson-
dert zu bestellen.

3.1 Einbauvarianten

Fir die Aufnahme des Wegaufneh-
mers und des Positionsgebers emp-
fehlen wir nichtmagnetisierbares
Material. w Bild 3-1.

Bei Verwendung von magnetisier-
barem Material muss der Wegauf-
nehmer durch geeignete MaBnah-
men vor magnetischen Stérungen
geschlitzt werden. = Bild 3-1.
Achten Sie auf ausreichenden
Abstand des Wegaufnehmers und
des Aufnahmezylinders zu starken,
externen Magnetfeldern.

15

________ =T -

@ %
|
{ Il
min. @ 13

Bild 3-1: Einbauvarianten

@ - ® bei magnetisierbarem Material,
@ bei nichtmagnetisierbarem Material

min. @ 13

a = Distanzring aus nicht-
magnetisierbarem Material

b = Positionsgeber

BALLUFF
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K] Einbau (Fortsetzung)

Dampfungszone

Anlageflache

B: 30 -1
Z: 2" -0.04"

~20 104 25

Y
|
\

Nennlange =
Messbereich

(nicht nutzbarer Bereich)

60

75

Bild 3-2: Wegaufnehmer BTL5...B/Z..., MaBzeichnung

3.2

Der kleinste zulassige Abstand zwi-
schen Positionsgeber und Anlage-
flache des BTL-Geh&uses ist in
Bild 3-2 angegeben.

Wegaufnehmer, Einbau

Der Wegaufnehmer BTL hat zur
Befestigung ein Gewinde M18x1,5
oder 3/4"-16UNF. Die Abdichtung
erfolgt an der Flanschanlageflache
mit dem mitgelieferten O-Ring.

. . Gewind
GewindegroBe: B: M18x1,5 MiV\;In4/2
Z: 3/4"-16UNF tief
Einschraubloch
M18 x 1.5 nach _24+04
ISO 6149 o min. 25
0-Ring 15.4 x 2.1 " max. 2
E‘) B
-
.2
R 0
S|~ 0
| o Q
@ * £
25 €
ol 45° +5°
S'ED 26 +1
Einschraubloch )
3/4"-16UNF nach min. 25
SAE J475 max.1.5_ |
0O-Ring 15.3 x 2.4
o N
LD — -
Q N
EESS
€
N
‘26 +1‘

Ansenkung fiir O-Ring

Einschraubloch

Bild 3-3: Einschraubloch fiir die Montage des BTL mit O-Ring

Beim Einbau unbedingt zu
beachten:

Die Anlagefldche des BTL-Gehéu-
ses muss vollsténdig an der Auf-
nahmeflédche anliegen. Der passen-
de O-Ring muss die Bohrung perfekt
abdichten, d.h. die Ansenkung fir
den O-Ring muss Bild 3-3 entspre-
chend gefertigt werden.

Um Beschédigungen zu vermei-
den, verwenden Sie die passende
Mutter fir das Befestigungs-
gewinde. Beim Festdrehen des

Wegaufnehmers darf das Drehmo-
ment von 100 Nm nicht Uberschrit-
ten werden.

Bei waagerechter Montage von
Wegaufnehmern mit Nennléngen
gréBer als 500 mm empfiehlt es
sich, das Schutzrohr am Ende abzu-
stitzen oder anzuschrauben.

Beim Einbau in Hydraulikzylinder
darf der Positionsgeber nicht auf
dem Schutzrohr schleifen. Schiitzen
Sie das Ende des Schutzrohrs vor
Verschlei3. Der Bohrungsdurch-

messer im Aufnahmekolben soll
mindestens 13 mm betragen.

Bei Verwendung von magnetisier-
barem Material muss der Wegauf-
nehmer durch geeignete Malnah-
men vor magnetischen Stérungen
geschlitzt werden, w Bild 3-1.
Achten Sie auf ausreichenden
Abstand des Wegaufnehmers und
des Aufnahmezylinders zu starken,
externen Magnetfeldern.

BALLUFF
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K] Einbau (Fortsetzung)

3.3 Positionsgeber, Einbau

Zu jedem Wegaufnehmer wird ein
Positionsgeber bendétigt, der ge-
trennt zu bestellen ist. = Bild 3-4.

FUr die Aufnahme des Positions-
gebers empfehlen wir nichtmagneti-
sierbares Material. = Bild 3-1.
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Bild 3-4: Positionsgeber (optional)

4 Anschliisse

Beim elektrischen Anschluss
unbedingt zu beachten:

Anlage und Schaltschrank
mussen auf dem gleichen
Erdungspotenzial liegen.

Um die elektromagnetische Ver-
trdglichkeit (EMV) zu gewéhrlei-
sten, die die Fa. Balluff mit dem
CE-Zeichen bestétigt, sind nach-
folgende Hinweise unbedingt zu
beachten.

Wegaufnehmer BTL und Auswer-
tung/Steuerung muiissen mit ei-
nem geschirmten Kabel verbun-
den werden.

Schirmung: Geflecht aus Kupfer-
Einzeldréhten, 80 % Bedeckung.

Der Schirm muss im Steckverbin-
der BKS, = Bilder 4-3 und 4-5,
mit dem Steckergehduse verbun-
den werden; siehe Anleitung in
der Verpackung des Steckverbin-
ders.

Auf der Seite der Steuerung muss
der Kabelschirm geerdet, d.h. mit
dem Schutzleiter verbunden wer-
den.

Die Profibus-Busleitung ist ent-
sprechend PROFIBUS Techni-
sche Richtlinie, Aufbaurichtlinie
PROFIBUS-DP/FMS zu verlegen.

Die Anschlussbelegung ist aus
w Tabelle 4-2 ersichtlich.

Beim Verlegen des Kabels zwischen
Wegaufnehmer, Steuerung und Strom-
versorgung ist die Nahe von Stark-
stromleitungen wegen der Einkopp-
lung von Stérungen zu meiden. Be-
sonders kritisch sind induktive
Einstreuungen durch Netzoberwellen
(z.B. von Phasenanschnittsteue-
rungen), fir die der Kabelschirm nur
geringen Schutz bietet.

Uber die PROFIBUS-DP-Schnitt-
stelle wird das Signal zur Steuerung
Ubertragen.

Lénge des gesamten Feldbus-
kabels: max. 1200 m

Die Ubertragungsrate ist abhangig
von der Leitungslénge. Entspre-
chend EN 50170 gelten die in

w Tabelle 4-1 genannten Werte.

Leitungslange Baudrate [kBit/s]
<100 m 12.000
<200 m 1.500
<400 m 900
<1000 m 187,5
<1200 m 93,7/19,2/ 9,6

Tabelle 4-1: Baudrate in
Abhangigkeit von der Leitungslénge

Der Bus muss an beiden Enden
entsprechend EN 50170 terminiert
werden. = Bild 4-2

Der BTL5-T bietet die Méglich-
keit, die Vergabe der Stations-
adresse (iber DIP-Schalter vorzu-
nehmen. AuBerdem kann der
BTL5-T den Bus lber DIP-Schal-
ter intern terminieren. Ndhere
Informationen finden sie im

® Kapitel 7 Konfiguration.

BTL5-T1...S103
Datensignale PROFIBUS-DP
Pin | Bus In / Bus Out
1 VP +5 V (output)

2 RxD/TxD-N (A)

3 Data GND
4 RxD/TxD-P (B)
5 Schirm

Versorgungsspannung (extern)
Pin | Power

1 +24 V
3 0V (GND)
4 Schirm

Tabelle 4-2: Anschlussbelegung,
Steckverbinder S103

Ansicht auf die Stecker-/Buchsen-
seite des BTL5-T1...S 103

Power
(Stift)
000
QD
AON
Bus Out Bus In
(Buchse) (Stift)

Bild 4-1: Pinbelegung BKS,
Steckverbindung BTL...S103

5
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4 Anschliisse (Fortsetzung)

PROFIBUS-DP
Master

A B

#0

BKS-S103/GS103-CP-...

BTL5-T1...S103
1 3 4

PROFIBUS-DP Interface

(/__\b—o
+24V  --1

PROFIBUS-DP Interface

BKS-S105-R01 5 _
x D
8 3
390 Q 25 2
0o
242
220 O GO~
820
AN 390 @D
) mmi2
!
! |
\"I
2 4 5%i1 4 2 3
# i P|#125
Bus Out n Bus In Bus Out :

BTL5-T1...S103
1 3 4

PROFIBUS-DP Interface
BTL5-T1...5103

1 3 4

(Y%

BKS-S48-15-CP-...

Bild 4-2: BTL5-T1-...S103 mit Auswertung/Steuerung, Anschlussbeispiel S103

gerade gewinkelt gerade gewinkelt
BKS-S103-00 BKS-S104-00 BKS-S105-00 BKS-S106-00
06-08 ©6-08
© ~54 © 54
i El 9 31
Q ©
— KX Q
8 | 2 I =l o g =F HBRY—=
" =, SREL
Kabeldurchlass =%
f Kabeldurchlass Lo
. | (Kiemmkorb PG'9) | (Klemmkorb PG 9)
@20 @20
a20
Bild 4-3: Steckverbinder (Buchse) Bild 4-5: Steckverbinder (Stift)
fir BUS IN (optional) fir BUS OUT (optional)

Bild 4-4: Verbindungskabel PROFIBUS (Buchse/Stift)
BKS-S103/GS103-CP-_ _ Langen: 00.3; 02.0; 05.0; 10.0 m (optional)

6
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Bild 4-6: Busabschlusswiderstand

(Widersténde eingebaut)
BKS-S105-R01 (optional)

Bild 4-7: Kabel mit Steckverbinder

(Buchse) BKS-S 48-15-CP-_ _

Langen: 02; 05; 10 m (optional)
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5 Inbetriebnahme

5.1  Anschlisse priifen

Obwohl die Anschliisse gegen Ver-
polung geschiitzt sind, kdnnen Bau-
teile durch falsche Verbindungen und
Uberspannung beschadigt werden.
Bevor Sie einschalten, prifen Sie
deshalb die Anschlisse sorgfaltig.

5.2 Einschalten des Systems

Beachten Sie, dass das System
beim Einschalten unkontrollierte Be-
wegungen ausfihren kann, insbe-
sondere beim ersten Einschalten
und wenn die Wegmesseinrichtung

sind. Stellen Sie daher sicher, dass
hiervon keine Gefahren ausgehen
kdénnen.

5.3 Messwerte priifen

Nach dem Austausch bzw. nach der
Reparatur eines Wegaufnehmers
wird empfohlen, die Werte in der
Anfangs- und Endstellung des Po-
sitionsgebers im Handbetrieb zu
Uberprifen. Ergeben sich andere
Werte * als vor dem Austausch bzw.
der Reparatur, dann sollte eine Kor-
rektur vorgenommen werden.

* Anderungen oder fertigungs-

5.4 Funktionsfahigkeit priifen

Die Funktionsfahigkeit des Weg-
messsystems und aller damit ver-
bundenen Komponenten ist regel-
maBig zu Uberprifen und zu proto-
kollieren.

5.5 Funktionsst6rung

Wenn Anzeichen erkennbar sind,
dass das Wegmesssystem nicht
ordnungsgemaB arbeitet, ist es au-
Ber Betrieb zu nehmen und gegen
unbefugte Benutzung zu sichern.

Teil eines Regelsystems ist, dessen

Parameter noch nicht eingestellt bedingte Streuungen vorbehalten.

6 Ausfiihrungen (Angaben auf dem Typenschild)

Versorgungsspannung: 1 = DC 24 V
,_ __— elektr. Anschluss:

BTL5-T110-M1000-B-S§103  S103 = 1 x 3polig Stift
N | 1 x 5polig Stift
g o 1 x 5polig Buchse
< © .
Q 12 Stabversion,
"g z Befestigung: B = metrisches Gewinde M18x1,5
2 5 Z = Zollgewinde 3/4"-16UNF
(]
= a —— Nennlénge (4stellig): M = metrische Angabe in mm
@ 0o
2 9 Anzahl
€ @ —Typ| Positionsgeber | PDU
s E‘) 1 1 fix Position 1 4 Byte INT32
E Geschwindigkeit 1 4 Byte INT32
2 2 fix Position 1 4 Byte INT32
Position 2 4 Byte INT32
Geschwindigkeit 1 4 Byte INT32
Geschwindigkeit 2 4 Byte INT32
3 4 fix Position 1 4 Byte INT32
Position 2 4 Byte INT32
Position 3 4 Byte INT32
Position 4 4 Byte INT32

BALLUFF
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7 Konfiguration

71 Default-Einstellungen

Der Wegaufnehmer wird mit den
folgenden Grundeinstellungen gelie-
fert:

— Stationsadresse 126

- Auflésung:
Position 5pym
Geschwindigkeit 0,1 mm/s

— Maximaler Arbeits-/Nutzbereich

7.2 \Voreinstellungen

Die Konfiguration der Stations-
adresse kann durch den Dienst
Set_Slave_Address durchgefihrt
werden. Fur diesen Dienst ist ein
DP-Master Class 2 notwendig. Zur
Konfiguration wird die GSD-Datei
BTL504B2.GSD des Wegmess-
systems verwendet. Die GSD-Datei
stellt alle Informationen bezlglich
der Einstellméglichkeiten bereit. Zur
Konfiguration kann z.B.

COM PROFIBUS von Siemens ver-
wendet werden.

Beim Einsatz in Standard-
PROFIBUS-Systemen wird die
Stationsadresse vor der Inbetrieb-
nahme Uber den integrierten DIP-
Schalter S1 eingestellt, = Bilder 7-1
und 7-2 sowie Tabelle 7-1.

Beim Offnen des BTL-
A Gehdéuses ist darauf zu

achten, dass keine Teile in
das Gerdt gelangen.

Beim SchlieBen des Deckels ist
auf eine ausreichende Pressung
der Dichtung zu achten. Anzugs-
drehmoment: 1,56 Nm

J A

Bild 7-1: Lage des DIP-Schalters S1
S1.1{S1.2[S1.3|S1.4|S1.5(S1.6( S1.7

Bild 7-2: Ansicht A, DIP-Schalter S1
zur Einstellung der Stationsadresse
und zur Busterminierung

Fir die Stationsadresse kdnnen
Werte von 0 - 125 eingestellt wer-
den. In einem Netzwerk darf jede
Adresse nur einmal vergeben wer-
den! Bei dem Wert 126 wird die
Adresse 126 bzw. die zuletzt durch
den Dienst Set_Slave_Address ein-
gestellte Adresse verwendet. Mit
dem Wert 127 kann der BTL in den
Auslieferungszustand zuriickgesetzt
werden. Da der Wert 127 keine gul-
tige Adresse darstellt, ist hiermit
kein Betrieb am Bus mdglich.

Samtliche Adresseinstellungen wer-
den vom BTL erst nach einem er-
neuten Power-on Ubernommen.
Anderungen, die bei anliegener
Versorgungsspannung vorgenom-
men werden, haben daher keine
unmittelbare Auswirkung.

Fir einen sicheren Ruhepegel muss
der Bus an beiden Enden entspre-
chend Bild 4-1 terminiert werden.
Der BTL5-T bietet die M&glichkeit,
den Bus intern zu terminieren. Hier-
zu mussen die DIP-Schalter S1.9
und S1.10 auf ON gestellt werden,
w Bild 7-2. FUr IP 67 muss der in
Bild 4-7 vorgeschlagene Busab-
schlusswiderstand verwendet wer-
den. Dann darf die interne Bus-
terminierung nicht aktiviert sein
(8$1.9 und S1.10 auf OFF)! Nach
Méglichkeit sind Stichleitungen zu
vermeiden.

7.3 Konfiguration mit
COM PROFIBUS

Soll der BTL5-T mit der Konfigu-

rationssoftware COM PROFIBUS
parametriert werden, ist sicherzu-
stellen, dass COM PROFIBUS ab
Version 5 verwendet wird.

7.3.1 BTL5-T importieren

Um den BTL5-T in der Software
verwenden zu kdnnen, missen die
GSD- und eine zugehdrige Bitmap-
Datei in die entsprechenden Ver-
zeichnisse von COM PROFIBUS
importiert werden.

Die GSD-Datei BTL504B2.GSD wird
in das Unterverzeichnis \GSD ko-
piert. = Bild 7-3

3 Explorer - CASIEMENS\CPBY50\gsd

Datei Bearbeiten Ansicht  Estras 7
o &l B sl slEE o X= =E)E
|Alle Ordner |Inhaltv0n 'CASIEMENS\CPEYEDNgsd!

=L Siemens =] [[2] BalEb7a0.god 3] Sie_8028.05g 2
----- | Autkorse BTL5O4E 2 gad: @ Sie_B029.g50 E
-] Camman [2]Dmzi0ar.ged B Sie f0%hgen |2
=L Cpbesll [2|5i058020.g5d (2] Sie 802cgsg (2
""" LI bin 2| 5i07aiziged (3] Sied02gen B
""" L1 hitmaps 2] si7endngsd 2] Siegiiigsg |2
-] data P|Si0s020gsd (D] Siemd00lgsd |
:::j 'grzzgw 2|silsanzigsd  |2]Sieml002Zgeg (2
..... ) Manal 2Gi17a040gsd 2] SiemD003gsd |2
..... £ masters 2|Si2ER00 gsd 2] SiemD004gsd  [2
,,,,, = rom 2)Gi27a0dgsd 2] SiemD00Ggsg |2
..... ] tooks 2)Sie 218005 [2]SiemD00agsn |2
..... ) typdate 2)Sie 80Mbgsy 2] SiemDllbgsg |2
..... ) uninstal 2] Sie_8027.gsg 2] Sieml0c.gsd  [2

-] Step? =14l |

20 21 22 28 | 24| 25 | 2¢
LSB MSB
1 2 4 8 16 | 32 | 64

Tabelle 7-1: Stationsadresse

8

BALLUFF

1 Objeki(e) markiert

22.2KB

Bild 7-3: GSD-Dateien im Unterverzeichnis \GSD
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B Explorer - CASIEMENS\CPBYSD\bitmaps

Die Bitmap-Datei BTL04B2N.DIB
muss in das Unterverzeichnis

Datel  Bearbeiten  Ansicht  Extras 7 .
— — = — : \BITMAPS kopiert werden.
I_\jbitmaps j Elx | c'ﬂ:llgl il Xll |I|: = Bild 7-4
|Alle Ordner |Inhalt won 'CASIEMENSVWCPEYSDybitmag )
= Siemens o] [z pwEnnzands [HCPUTES DD [ 7.3.2 BTL parametrieren
----- L1 Autharsw F|BWEINZ4S db | F|CPUTE Ndb | Nach dem Start von
#-__] Common z|BEBOSEMN AL HCPUTIE S 2 COM PROFIBUS befindet sich der
=] Cpbwsll #|BEBOSE7S.db  #|DPLINK_D.db | BTL5-T im Verzeichnis
""" L] bin #|BEBOPPNGb  [#]DPLINK Ndb = \DP-SLAVE\ENCODER\LINEAR mit
n j ';":”aps #BeboPF7edb  #IDFLNK 5.db [#  ger Bezeichnung BTL5-T (...) und
ata VT (AR ; P . ITRA
..... = fmsgsd EEMIIEERT  #ouMMMAdE  F g per Drag&Drop in die Netz-
..... =3 gsd ] CP3435.dib Z|ESOAN.db [ werkkonfiguration einfiigt.
2] CP4435.dib |ESnENAS db [z :
----- | Manual : ) = w Bild 7-5
_____ £ masters ] CPS412.dib H|ET_200CN.db | '
_____ =3 rem ] CP5431.dib HET_200C5.db [ Durch Doppelklick auf das BTL-
..... ] todls F|CPUASN.db [ #ET200 UNdb | Symbol wird das Men(
..... ) typdatsy H|CPUNESdb  [HET200 USdb  [2 'Slaveeigenschaften' fiir den BTL
----- 1 uninztal F|CPUFIEN.db  [#]ET2008_ N.db | aufgerufen. = Bild 7-6
(-1 Step? :I LI
|1 Ohjeki(e) markiert |EI,E1 kB
Bild 7-4: Bitmap-Dateien im Unterverzeichnis \DIB
~aCOM PROFIBUS - [COMProl] Mi[=] E3
T= Datei Bearbeiten Ansicht Projektieren  Service Dokumentation  Exfras  Fenster =] x|

DEH|+t=RE (228 |?

=l

E_pq DP-taster
EE—S" DF-Slave

[ Allgemein
e (221 Artrisbe
= (2 Encoder
- (Z2 LINE&R !
RS BTLST (BTLET 1) MO0 P-550) P41 (A2)
o [ Gateways
- [ HMI
- 10
[ [ Identsysteme
[ 03 NCRC
- (3 PRedgler
[ (L3 Schaktgerste
HMicropulze
- [ SPS 2 S——
G- FIE FMG-Master arLsT
- B FMS-Station BILS-T
4| | _’l—l
Driucken Sie F1. um Hilfe zu erhalten. | OFFLIME i
Bild 7-5: BTL5-T per Drag&Drop dem Netzwerk hinzuftigen
BALLUFF 9



BTL5-T1_ _-M_

_-B/Z-S103

Micropulse Wegaufnehmer - Bauform Stab

7 Konfiguration (Fortsetzung)

Unter dem Parameter ‘PROFIBUS-
Adresse’ wird die am BTL einge-
stellte Stationsadresse eingestellt.
Hierbei sind Werte von 0-125 er-
laubt. Zur besseren ldentifikation
kann im Parameter ‘Stations-

& Slaveeigenschaften

EROFIEUS-Adresse:

e

bezeichnung’ fir den BTL ein Name
eingetragen werden. Falls sich im
Netzwerk mehrere Master befinden,
kann Uber die Auswahlbox
‘Parametriermaster’ ein Master aus-
gewahlt werden, welcher beim

Stationsbezeichnung:
Stationstyp: BTLS-T

Bestellnummer:

|DP—SIave<2>

BTLE-T 1R F-Eis

GE0-Datei; BTLR04B2 gsd
¥
Steverkammandos:
=
Parametriemaster #1. CP 5412 (A2), Mastersystern<]> |
W Ansprechiberwachung
Fehlermeldemodus: * lainer " -

Bild 7-6: MenU 'Slaveeigenschaften' mit BTL5-T

Da es sich beim BTL5-T um ein
modulares Gerat handelt, ist noch
kein aktiver Parametersatz in der

Darstellung vorhanden. Aus diesem
Grund muss als erster Schritt ein
entsprechendes Parametermodul

IS Konfigurieren: BTL5-T #2 <DP-Slave<2>>

Systemstart die Parametrierung des
BTL durchfihrt.

Uber den Button [ Konfiguration ]
wird der Dialog fur die BTL-Para-
metrierung aufgerufen. = Bild 7-7

[ x|

Abbrachen |

Hilfe |

Konfigurieren... |

ausgewahlt werden. Die Aus-
wabhlliste wird tber den Button
[ Modul ] aktiviert. w Bild 7-8

Kennung Mo dul

]

O~ =W —=a

Kommentar

-

A-Adresse =]

]
7§

L

E-Adresse
Ahbrechen

Hilte

rodul...

Bild 7-7: Konfigurationsmeni (ohne Parametersatz)

BALLUFF

10 eutson>
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G Modulauswabhl fiir Position 0 E

Class 1 Encoder
Class 2 Encoder
BALLUFF 1 x Position
BALLUFF 2 x Position
BALLUFF 3% Position
BALLUFF 4% Position
BALLLIFF 1 x Pos

BALLUFF 2 x Position, 2 x Speed
BALLUFF 3 x Position, 3x Speed
BALLUFF 4 x Position, 4x Speed
FREE COMFIGURATION

il

Qbernehmen
Schliessen

Hilte:

Bild 7-8: Modulauswahl

IS Konfigurieren: BTL5-T #2 <DP-Slave<2>>

Durch Doppelklick auf das ge-
wlnschte Modul wird dieses in die
Konfigurationstabelle ibernommen.
Da es sich beim BTL um ein Single-
Module-Device handelt, kann immer
nur ein Modul ausgewé&hlt werden.
Wurde zuvor schon ein Modul se-
lektiert, so muss vor einer erneuten
Auswahl das bestehende Modul
geléscht werden. = Bild 7-9

Durch einen Klick auf den Button

[ Parameter ] wird der Dialog fur die
Gerateparametrierung ausgefihrt.
w Bild 7-10

Kennung
211

Kommentar

E-Adresse A-Adresse

]
-

Testsystem

Abbrechen

Hilfe

Modul...
Parameter...
Laschen

Autoadiess.

LB el

AclrelErE.

Bild 7-9: KonfigurationsmenU (mit Parameterdaten)

BALLUFF

Geutsch> 1
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Parametername Wert = ‘ Ok, I

0o Code Sequence hfin “alue at Connectar Side
17.0  |Mode Selector Fasition First, Speed Follows Hblaseihe |
18 Pos. Engeneering Unit [0.007Tum] 1000 Hilf |
22 Fos. Revolution Unit [0.007um] 5000
26 Spd. Engeneering Unit [0.01rmm/s] 10
30 Spd. Revolution Unit [0.07mm/s] 10 Auswahl.. |
34 Freset Position 1 0
A0 Low Limit Positian 1 0 Hee... |
BB High Limit Position 1 0 Laschen
82 Low Limit Speed 1 0 e - |
95 High Limit Speed 1 0 ~|

Bild 7-10: Parametrieren des BTL5-T...

Je nach gewahltem Modul kann Uber den Button [ Hex ] ist die he- 7.4 Konfiguration mit

sich die dargestellte Parameterzahl
unterscheiden. Per Default ist der
BTL auf eine interne Arbeitsauf-
I6sung von 5 pm eingestellt (Para-
meter ‘Pos. Revolution Unit’). Die
externe Ausgabeaufldsung betragt
1 pm (Parameter ‘Pos. Engeneering
Unit’). Die Geschwindigkeitsauf-
I6sung ist auf 0.1 mm/s eingestellt.
Die nachfolgenden Einstellungen
beziehen sich immer auf die einge-
stellte Ausgabeauflésung.

xadezimale Darstellung der Para-
meterdaten mdglich. Diese Funktion
wird unter normalen Bedingungen
jedoch nicht benétigt, und dient
lediglich zum direkten Vergleich der
Parameterdaten mit den in diesem
Handbuch enthaltenen Parameter-
tabellen. = Bild 7-11

EfHex-Farametrieren: BTL5-T #2 <DP-Slave<Z>> E

o[1[2[3[afs[6[7][8]9][2]] ok |
0 [oC |oo |00 o0 |00 |00 (o0 oo |00 oo
10 |00 oo |00 0o (o0 oo (oo oo (oo oo Abbrechen |
20 03 |E8 |00 00 13 @8 |00 o0 |00 |oA Hife
30 00 oo |00 (oA (o0 oo |00 o0 (oo oo 4|
40 00 00 |00 |00 |00 00 |00 00 |00 oo
50 00 oo |00 |00 oo oo |00 o0 (oo oo
§0 00 00 |00 |00 |00 00 |00 00 |00 oo
70 00 00 |00 |00 [0 o0 |00 o0 |00 o0 |«

Bild 7-11: Hexadezimale Darstellung der Parameterdaten

BALLUFF

12 CGeutsoh>

Siemens Step7

Soll der BTL5-T mit der Konfigura-
tionssoftware Step7 parametriert
werden, ist sicherzustellen, dass
Step7 ab Version 5 mit Service Pack
3 verwendet wird.

7.4.1 BTL5-T importieren

Um den BTL5-T im Hardware-
konfigurator von Step7 verwenden
zu kénnen, muss die GSD-Datei
Uber den MenUpunkt 'Extras' —
'Neue GSD installieren' in das Sy-
stem importiert werden. Bei einem
Update der GSD-Datei ist sicherzu-
stellen, dass keine Anwendung die
GSD-Datei im Augenblick verwen-
det, da sonst das System die Datei
nicht austauschen kann.

= Bild 7-12
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ESHW Eanlig - BIMATIC 300(1)

Sistion  Ecadbeditan  Einfiegyen  gkdsysionn Sraicht SRR Penisior  Hibe
Dléli"ln |m|J thl ﬁlﬁl _J_ 1 Elreriadbiragan .. ChiteadieE
ATHC {Kani prernn nj — Balluff BTL I_
ﬂuth\:lﬁnmurun =
o Brofl: [Erandsrd =l
) ¢ % PROABE-OF
Leborws DF | puimngpofk beahakan E imﬁﬁ ﬁ:
Eaislng ghialisiamn o [l EIMATIC PCBased Cominol 1005910

o EIMATIC PO Siation
Stmfors-GE0 mpodiemn |

4 . o

m
Swackpiatr | [] Beugnpes Hastalrummmar PdPhcrais | E-tnas. . | & |1 | S o T
12 . =7 [daza nivaker Auke]

a MHELLLEEEW —

Fl

5

E

B

]

10

11

Irestmlie A rese 5 D-Ditsi an e Semtem und skipalizsed den Katslogn s

Bild 7-12: Neue GSD-Datei installieren und Kataloginhalt aktualisieren

7.4.2 BTL parametrieren P Bei der Auswahl eines BTL muss
) . _ wegen der modularen Geratedefi-

gﬁ;gm I|[|npgrt bein?eit su_:h fdle_r Erofil: |Standard j nition in zwei Schritten vorgegangen

im gr warekatalog In fo ! : . —1| werden. Im ersten Schritt muss das
gendem Pfad: =1 Weiters FELDGERATE =l Verzerchni BTL5-T ber DracaD
PROFIBUS-DP\Weitere FELDGERATE w00 10 e e
\Encoder\BTL5-T. = Bild 7-13 -0 Allgemein : - 9

.03 Encoder Konflguratlor!sdarstelIung gezogen
5.0 BTLET werden. w Bild 7-14

----- Univarsalmodul

----- Class 1 Encoder

----- Class ? Encoder

----- BALLUFF 1 = Position

----- BALLUFF 2 x Position

----- BALLUFF 3 = Position

----- BALLUFF 4 = Position

----- BALLUFF 1 x Fosition, 1 x
----- BALLUFF 2 x Fosition, 2 x
----- BALLUFF 3 x Fosition, 3 x
----- BALLUFF 4 x Fosition, 4 x
----- FEEE CONFlGURAﬂOEILl
4| | L

FROFIBUS-DP-Slaves der SIMATIC 57, k7 und
=7 (dezentraler Aufbau)

Bild 7-13: Hardwarekatalog

BALLUFF 13
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== HW Eanlig - SIMATIC 300(1)
Sistion  Beewbaiien  Einflogen  Jkelsysiom  grakcht Exms  Benstr  Hibe

D9 %) 8] Bl dalia) =fE0 % vl

1) Konhpmenssan tnllul HE L
i - =312 “akame FELDGERATE =]
|2 sz op Laborhus np.u,g...ﬁ,-;.mm A jfwlm

i
=l En Doakad
; —— - e
2 @ Uriveraakmodul
2] Il Class 1 Erecodar

Cligs 2 Encodar

BALLUFF T i Pocation
EALLUFF 2 5 Poaition
ESLLLIFF 3 Puocation

o | _,lﬂ BALLUFF 4 x Posaion
BALLUFF 1 % Paahion, 1x

EALLUFF 2 % P, &

*®| o ensT BALLUIFF 3% Pueaition, 3
EWLLLIFF 4 % Poaition, 4
Swckpiatr | J] Beugnpps /DF-amung | Bedialinumrias E-tdmsin | Aotobrcana | K | FREE CONFIELFToN B
D | | _'I_I
BT T FE,
Emfigen moglich A

Bild 7-14: BTL5-T per Drag&Drop dem Netzwerk hinzufligen

= HW Eanlig - BIMATIC 3001}

Sistion  Boerbiien  Einfigen  Zeloysiom  graicht Exms  Eenctor  Hie

D9 %) 8| Bl dajia) =f6 % v

) (KonhpesSonh — Ballutf ATL Tess
I = =] Wakam FELDGEFRSTE =]
| EE— 2 B e

1 5 [0 Encok
; 'imETLEr\ @ EneT
8
Univarsalmodul
& | EI Class 1 Encodai

Class 2 Encodar
BALLLIFF T 5 Pora o
EBLLLIFF 2 » Poeaticn
BALLLIFF 3 5 Pora fici
EBLLLIFF 4 » Poeaticn
BALLLIFF T = Poadtion. 1x3
BRLLLIFF 2 » Poaltion, 2x3
BALLLIFF 3 = Poadtion. 33
BRLLLIFF 4 » Poaition, da 3
FREE CIZIHFELFH.'I'IEIH_l:l
| ®

Einkigan maxich [

Bild 7-15: BTL5-T per Drag&Drop in die tabellarische Geratekonfiguration eintragen

14 BALLUFF
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Eigenschaften - DP-Slave

Adresse /Kennung  Parametrieren I

Earameternarme Wert

lector

(Lo , ue at =) Side
Mode Se Fosition First, Zpeed Faollows

Fos. Engeneering Unit [0.007urm) 1000
Fos. Rewvolution Unit [0.007urm] 5000
Spd. Engeneering Unit [0.01mm/s] 10
Spd. Revolution Unit [0.01mim/s] 10
Freset Position 1 0

Lo Lirnit Fosition 1
High Limit Position 1
Low Limit Speed 1
High Limit Speed 1

oo o o

: | o

YWart andern... |

Hex-Parameter...

Abbrechen |

Hilte

Bild 7-16: Karteikarte 'Parametrieren’

BTL auf eine interne Arbeitsauf-
I6sung von 5 pm eingestellt (Para-
meter ‘Pos. Revolution Unit’). Die
externe Ausgabeaufldsung betragt

In einem zweiten Schritt erfolgt die
Zuordnung der Funktionsmodule
zum Gerat. Hierzu ist das Gerat in
der grafischen Darstellung zu selek-
tieren. Im Anschluss ist das ge-
winschte Modul aus dem Hard-
warekatalog per Drag&Drop in die
tabellarische Geratekonfiguration
einzutragen. = Bild 7-15

Unit’). Die Geschwindigkeits-
aufldsung ist auf 0.1 mm/s einge-

gen beziehen sich immer auf die

Durch Doppelclick auf das Modulin  ©ngestelite Ausgabeauflosung.

der tabellarischen Darstellung der
Geratekonfiguration wird der ent-
sprechende Dialog fiir die Para-
metrierung aufgerufen. = Bild 7-16

Hexadezimale Parametrierung

Parametrierdaten:

1 pm (Parameter ‘Pos. Engeneering

stellt. Die nachfolgenden Einstellun-

Uber den Button [ Hex ] ist die he-
xadezimale Darstellung der
Parameterdaten méglich. Diese
Funktion wird unter normalen Be-
dingungen jedoch nicht bendtigt
und dient lediglich zum direkten
Vergleich der Parameterdaten mit
den in diesem Handbuch wiederge-
gebenen Parametertabellen.

w Bild 7-17

Die Parametrierung des BTL wird
auf der Karteikarte 'Parametrieren’

(hexadezimal, durch Kamma getrennt)
vorgenommen.

Je nach gewéhltem Modul kann
(0] |

sich die dargestellte Parameterzahl Abbrechen

|DC,DEI,EID,DIlEID,DEI,EID,DIlEID,DEI,EID,DEI,EID,DEI,EID,DD,DD,DD,DD,DD_

Hilfe

unterscheiden. Per Default ist das

Bild 7-17: Hexadezimale Darstellung der Parameterdaten

BALLUFF

Goutsch> 15
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7.5 Allgemeine Hinweise zur
Konfiguration

Die grundlegende Bedeutung bzw.
Parametrierung der Class 1- und
Class 2-Funktionalitat kann aus der
Spezifikation "PROFIBUS - Profile
for Encoder — Order No. 3.062" ent-
nommen werden.

Falls Probleme bei der Inbetriebnah-
me bzw. Konfiguration des BTL5-T
auftreten sollten, sind die folgenden
Punkte zu prifen:

— Die im Konfigurationssystem
verwendete Gerateadresse muss
mit der am BTL eingestellten
Adresse Ubereinstimmen.

— Das Modul muss passend zum
verwendeten BTL ausgewahlt
sein. Hierzu ist im Zweifelsfall der
BTL-Typschlussel zu Gberprtfen.

Je nach durchgefihrter Para-
metrierung kénnen sowohl An-
zahl wie auch Darstellung der
Ausgabewerte variieren.

Wird die CPU-315-2-DP als Ma-
ster verwendet, so kbnnen konsi-
stente Daten nur mit maximal

2 Worten (1x Position) direkt im
Prozessabbild dargestellt wer-
den. Fir das Lesen von konsi-
stenten Daten >4 Byte muss der
SFC 14 verwendet werden.

Die Uberschreitung der einge-
stellten Arbeitsbereichsgrenzen
wird vom BTL durch eine Dia-
gnosenachricht gemeldet (Exter-
ne User Diagnose). Diese Dia-
gnosenachricht kann tber den
SFC 13 gelesen werden.

In der Standardkonfiguration
wechselt die CPU-315-2-DP

2 Systemfehler melden - Balluff BTL TestSIMATIC 300(1),CPU 315-2 DP

bereits durch das Anstehen einer
Externen User Diagnose in den
Stop-Zustand (Steuerungs-
programm wird nicht mehr bear-
beitet). Falls dieses Verhalten
nicht gewtlinscht ist, sollten
0OB82, OB86 und OB122 in die
Steuerung implementiert werden.
In diesen OBs kann das Fehler-
verhalten spezifisch flir jeden
PROFIBUS-Teilnehmer aus-
kodiert werden. Hierzu missen
im HW-Konfigurator die CPU
selektiert und das Meni 'Extras'
— 'Systemfehler melden' aufge-
rufen werden. = Bild 7-18

Das Melden von Systemfehlern an
die OBs wird Uber die Checkbox
‘Fehler-OBs erzeugen’ aktiviert. Im
Steuerungsprogramm muss der
Inhalt der Fehler-OBs anschlieBend
entsprechend auskodiert werden.

[ [0] x]

Diagnose-Baustein

CPLU Yerhalten im Fehlerall

W Fehler-DB's erzeugen

[ Meldungen mit Quittierung
W Beferenzdaten erzeugen

[ “Warnungen anzeigen

Mummer des zu erzeugenden EBs:

Mummer des zu erzeugenden DBs:

Allgemein } heldungen ] Arwender-Baustein ]

—
Ea—

[ CPU geht nach Ausfilhren des Diagnose-FE in STOP

W Digsen Dialog beim Speichern und Ubersetzen won Hw-Kaonfig anzeigen

Generierzn

Bereit,

Bild 7-18: Teilnehmerspezifisches Verhalten fir 'Systemfehler melden' einstellen

16 deutsch>
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Hilfe




BTL5-T1__-M__ _ _-B/Z-S103
Micropulse Wegaufnehmer - Bauform Stab

7 Konfiguration (Fortsetzung)

7.6 Parameter-Daten

Octet No. [Name Type Description
Standard Encoder Class 1

1 Operation_mode BYTE Bit 0 Code Sequence
0 = Lower position values at connector side
1 = Higher position values at connector side

Bit 1 Class 2 functionality

0 = Disable
1 = Enable
Bit 2 Commissioning Diagnostics
0 = Disable, No work and speed area monitoring
1 = Enable

Bit 3 Scaling Function
0 = Disabled, Output resolution always 5 ym
1 = Enabled

Bit 4-7 |Reserved
Standard Encoder Class2

2-5 Measuring_Units_Per_Revolution |UINT32 |Reserved (Class 2)
6-9 Total_Measuring_Range UINT32 |Reserved (Class 2)
10-17 Not Defined BYTE Reserved

Balluff Extension
18 Mode_Selector BYTE Bit 0-1 |Data mapping

0x00 Position first, Speed follows

0x01 Position/Speed alternate

0x02 Speed first, Position follows

Bit 4-7 |Max. number of expected magnets, respectively used

magnets

Resolution Settings
19-22 Position_Engineering_Unit UINT32 |LSB in steps of 0.001 ym

Default Value = 0x3E8 — 1um engineering resolution
23-26 Position_Resolution UINT32 |LSB in steps of 0.001 um

Default Value = 0x1388 — 5 pm measurement resolution
27-30 Speed_Engineering_Unit UINT32 |LSB in steps of 0.01 mm/s

Default Value = 0x0A — 0.1 mm/s engineering resolution
31-34 Speed_Resolution UINT32 |LSB in steps of 0.01 mm/s

Default Value = 0x0A — 0.1 mm/s measurement resolution

Tabelle 7-2a: Parameter-Daten

BALLUFF (deutsch> 17
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Octet No. |Name Type Description
Offset Settings
35-38 Preset_Position_1 UINT32 |Output value Position 1 is set to Preset_Position_1
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
39-42 Preset_Position_2 UINT32 |Output value Position 2 is set to Preset_Position_2
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
43-46 Preset_Position_3 UINT32 |Output value Position 3 is set to Preset_Position_3
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
47-50 Preset_Position_4 UINT32 |Output value Position 4 is set to Preset_Position_4
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
If high limit = low limit, monitoring function not active
51-54 Low_Limit_Position_1 INT32 Switch point for position 1 work area low limit
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
55-58 Low_Limit_Position_2 INT32 Switch point for position 2 work area low limit
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
59-62 Low_Limit_Position_3 INT32 Switch point for position 3 work area low limit
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
63-66 Low_Limit_Position_4 INT32 Switch point for position 4 work area low limit
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
67-70 High_Limit_Position_1 INT32 Switch point for position 1 work area high limit
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
71-74 High_Limit_Position_2 INT32 Switch point for position 2 work area high limit
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
75-78 High_Limit_Position_3 INT32 Switch point for position 3 work area high limit
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
79-82 High_Limit_Position_4 INT32 Switch point for position 4 work area high limit
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
If high limit = low limit, monitoring function not active
83-86 Low_Limit_Speed_1 INT32 Switch point for speed 1 low limit (with respect to octet 27-30).
Default Value =0
87-90 Low_Limit_Speed_2 INT32 Switch point for speed 2 low limit (with respect to octet 27-30).
Default Value =0
91-94 Low_Limit_Speed_3 INT32 Switch point for speed 3 low limit (with respect to octet 27-30).
Default Value =0
95-98 Low_Limit_Speed_4 INT32 Switch point for speed 4 low limit (with respect to octet 27-30).
Default Value =0
99-102  |High_Limit_Speed_1 INT32 Switch point for speed 1 high limit (with respect to octet 27-30).
Default Value =0
103-106 |[High_Limit_Speed_2 INT32 Switch point for speed 2 high limit (with respect to octet 27-30).
Default Value =0
107-110 |[High_Limit_Speed_3 INT32 Switch point for speed 3 high limit (with respect to octet 27-30).
Default Value =0
111-114 [High_Limit_Speed_4 INT32 Switch point for speed 4 high limit (with respect to octet 27-30).
Default Value = 0

Tabelle 7-2b: Parameter-Daten
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7 Konfiguration (Fortsetzung)

7.7 E/A-Konfiguration durch die E/A-Konfiguration festge- Parameterdaten (Mode_Selector)
Die Anzahl der E/A-Daten wird legt. Der Dateninhalt kann in den festgelegt werden.
Function | Data | Description
Cfg 0xD1 In |4 BYTE 2 WORD:s of
Position 1 input data
osition Consistency
Cfg 0xD3 In |4 BYTE 4 BYTE 4 WORDs of
Position 1 |Position 2 ggﬁ;'i@ﬁc
i
Position 1 | Speed 1 y
Speed 1 Position 1
Cfg 0xD5 In |4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 6 WORDs of
Position 1 |Position 2 |Position 3 ggﬁ;gﬁﬁc
Speed 1 Speed 2 |Speed 3 4
Cfg 0xD7 In |4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 8 WORDs of
Position 1 |Position 2 |Position 3 |Position 4 ggﬁ;,gf‘etﬁc
i
Position 1 | Speed 1 Position 2 |Speed 2 y
Speed 1 Speed2 |Speed3 |Speed 4
Cfg OxDB In |4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 12 WORDs of
Position 1 |Speed 1  |Position 2 |Speed 2 |Position 3 |Speed 3 gg;‘;,gfgﬁc
i
Position 1 |Position 2 |Position 3 |Speed 1 Speed 2 |Speed 3 y
Speed 1 Speed 2 |Speed 3 |Position 1 |Position 2 |Position 3
Cfg OXDF In |4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 16 WORDs of
Position 1 |Speed 1 |Position 2 |Speed 2 |Position 3 |Speed 3 |Position 4 |Speed 4 ggﬁ;gﬁ:ﬁc
Position 1 |Position 2 |Position 3 |Position 4 |Speed 1 Speed 2 |Speed3 |Speed 4 y
Speed 1 Speed 2 |Speed3 |Speed4 |Position 1 |Position 2 |Position 3 |Position 4

Tabelle 7-3: E/A-Konfiguration

7.8 Diagnose-Daten

Octet No. [Name Type Description
1-6 PROFIBUS_Standard_Diagnostic |OCTET
Encoder Class 1
7 Extended_Diagnostic_Header BYTE Length of the dianostics including the header byte
8 Alarms BYTE Bit 0 Position Error
Bit 1 Supply Voltage Error
Bit 2 Current too high Error 10 :%os

Bit 3 Commissioning Diagnostics
Bit 4 Memory Error
Bit 5-7 |Reserved

Tabelle 7-4a: Diagnose-Daten
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7 Konfiguration (Fortsetzung)

Octet No. [Name Type Description

Encoder Class 1 (continued)

9 Operation_status BYTE Bit 0 Code Sequence Status 0 = Lower position values
at connector side

1 = Higher position values
at connector side

Bit 1 Class 2 Functionality Status

0 = No, not rted
Bit 2 Commissioning Diagnostics 1= Ygs not stpporte
Status
Bit 3 Scaling Function Status 0 = Disabled
1 = Enabled
Bit 4-7 |Reserved
10 Encoder_type BYTE Default Value 0x07 - Absolute Linear Encoder
11-14 Position_measuring_step UINT32 |LSB in steps of 0.001 pm
Default Value = 0x3E8 — 1 pm engeneering resolution
15-16 Number_of_distinguishable_ UINT16 |Default Value = 1 — single turn encoder
revolutions
Encoder Class 2
17 Additional_Alarms OCTET
18-19 Supported_Alarms OCTET
20-21 Warnings OCTET
22-23 Supported_Warnings OCTET
24-25 Profile-Version OCTET
26-27 Software-Version OCTET
Reserved (Class 2), refer to PROFIBUS, Profile for Encoder
28-31 Operating-Time UINT32 ( ) !
32-35 Offset_Value INT32
36-39 Manufacturer_Offset_Value INT32
40-43 Measuring_Units_Per_Revolution |UINT32
44-47 Total_Measuring_Range UINT32
48-57 Serial_Number STRING
58-59 Reserved
BALLUFF Extensions
60 Pointer_State BYTE Bit 0 Magnet 1
Bit 1 Magnet 2 0 = Pointer (Magnet) not available
Bit 3 Magnet 3 1 = Pointer (Magnet) available
Bit 4 Magnet 4
Bit 5-7 |Reserved
61 Position_State BYTE Bit 0-1 |Magnet 1
Dual Bit Information
Bit 2-3 |Magnet 2 | 00 = Pointer (Magnet) inside work area
01 = Pointer (Magnet) outside work area,
Bit 4-5 |[Magnet 3 value lower than low limit
10 = Pointer (Magnet) outside work area,
Bit 6-7 |Magnet 4 value greater than high limit
11 = Not possible
62 Speed_State BYTE Bit 0-1 |Magnet 1 |Dual Bit Information
Bit 2-3 |Magnet 2 |00 = Speed value inside defined work area
A 01 = Speed value lower than speed low limit
B!t 4-5 |Magnet 3 10 = Speed value greater than speed high limit
Bit 6-7 [Magnet4 |11 = Not possible

Tabelle 7-4b: Diagnose-Daten
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8 Technische Daten

Typische Werte bei DC 24 V und 25 °C. Sofort betriebsbereit, volle Genauigkeit nach Warmlaufphase. In Verbindung mit
Positionsgeber BTL-P-1013-4R, BTL-P-1013-4S oder BTL-P-1012-4R:

Aufldsung, einstellbar
in Schritten von 5pum
Geschwindigkeit, einstellbar

in Schritten von 0,1 mm/s
Messdatenrate f ., =1kHz
Linearitatsabweichung + 30 ym
Hysterese <1LSB
Reproduzierbarkeit <2 LSB

(Aufldsung + Hysterese)

Temperaturkoeffizient

< (6 um + 5 ppm = Nennlange)/K

Schockbelastung 100 g/6 ms

nach IEC 60068-2-27 '

Dauerschock 100 g/2 ms

nach IEC 60068-2-29 '

Vibration 12 g, 10 bis 2000 Hz

nach IEC 60068-2-6

(Eigenresonanzen des Schutzrohres

beachten/vermeiden)

Druckfest bis 600 bar

bei Einbau in Hydraulikzylinder

' Einzelbestimmung nach Balluff-
Werknorm

8.1 MaBe, Gewichte,
Umgebungsbedingungen

Nennlédnge <4000 mm

MaBe = Bild 3-2
Gewicht ca. 2 kg/m
Geh&duse Aluminium, eloxiert
Schutzrohr Edelstahl 1.4571
Durchmesser 10,2 mm
Wandstarke 2 mm

E-Modul ca. 200 kN/mm?

Gehausebefestigung tGber Gewinde
M18x1,5 oder 3/4"-16UNF
Betriebstemp. -40°C bis +85°C
Feuchte < 90 %, nicht betauend
Schutzart nach IEC 60529  IP 67
in verschraubtem Zustand

8.2 Stromversorgung (extern)

Spannung stabilisiert

BTL5-T1... DC 20 bis 28 V
Restwelligkeit < 0,5V,
Stromaufnahme ? < 130 mA
Einschaltspitzenstrom < 3 A/0,5 ms
Verpolungsschutz  eingebaut
Uberspannungsschutz
Transzorb-Schutzdioden
Spannungsfestigkeit

GND gegen Gehause 500V

2 abhingig von der Last an VP
(Repeater, Busabschluss)

8.3 Steuersignale

RxD/TxD-N, RxD/TxD-P, Data GND
nach EN 50170

8.4 Verbindung zur
Auswerteeinheit

Kabel = Bild 4-1
paarweise verdrillt, geschirmt.

Max. Lange des gesamten Feldbus-
kabels 1200 m

8.5 Lieferumfang

Wegaufnehmer (ohne Positions-
geber) = Bild 3-2

8.6 Software

GSD-Datei kostenlos separat be-
stellen oder per Download im
Internet unter www-balluff.de
Uber Micropulse Wegaufnehmer,
Software. Oder per e-Mail anfordern
bei PROFIBUS@balluff.de

8.7 Positionsgeber
(getrennt zu bestellen)

Positionsgeber BTL-P-1013-4R,
BTL-P-1013-4S, BTL-P-1012-4R

geliefert mit passendem

Distanzstick POM 8 mm
EinbaumaBe w» Bild 3-4
Gewicht ca.10g

Gehause Aluminium, eloxiert

Betriebstemp. —-40°C bis +85 °C
Positionsgeber BTL5-P-4500-1

(Elektromagnet)
Gewicht ca.80g
Gehéuse Kunststoff

Betriebstemp. —40°C bis +60 °C

8.8  Zubehor (optional)
Fir PROFIBUS-Verbindungen:
Steckverbinder Buchse w» Bild 4-3

Steckverbinder Stift w Bild 4-5
BKS-S103/GS103-CP-_ _ _
Verbindungskabel = Bild 4-4

BKS-S105-R01

Abschlusswiderstand = Bild 4-6
Flr Stromversorgung:

BKS-S48-15-CP-_ _
Kabel mit Steckverbinder = Bild 4-7

BALLUFF

Goutsoh> 21

Nr. 829 987 - 726 D ¢ 01.104569 e Ausgabe 0405; Anderungen vorbehalten e Ersetzt Ausgabe 0306.



BALLUFF

BTL5-T1_ _-M__ _ _-B/Z-S103

Data Sheet

e

Balluff GmbH
Schurwaldstrasse 9

73765 Neuhausen a.d.F.
Germany

Phone +49 (0) 71 58/1 73-0
Fax +49 (0) 71 58/50 10
Servicehotline +49 (0) 71 58/1 73-3 70
E-Mail: profibus@balluff.de
http://www.balluff.de




BTL5-T1_ _-M_ _ _

_-B/Z-S103

Micropulse Linear Transducer - Rod Style

N [ W N W QY
I NIAN VN

8.2
8.4
8.5
8.6

8.8

Safety Advisory .......ccoeeevnnnnns 2
Proper application .................. 2
Qualified personnel ................ 2
Use and inspection ................ 2
SToTo] oI 2
Function and

characteristics .........c.ceeuneeees 3
Characteristics .....ccccccevvvinnnns 3
Function ......cccooieeeiiis 3
Available stroke lengths and
Magnets .......ccccceeeeiiiiiiiiienns 3
Installation ........ccceeviiiinmmnnnns 3
Mounting ...c.eeeeeieeiiiiiiis 3
Transducer, Installation........... 4
Magnets, Installation .............. 5
A1 g1 T 5
Startup ... 7
Check connections ................ 7
Turning on the system............ 7
Check output values .............. 7
Check functionality ................ 7
Fault conditions...........ccccuuueeee 7
Versions (indicated on part

(=] 7= ) 7
Configuration .......cccceecereiiacns 8
Default settings ..........cccoc.ee. 8
Presets ..o 8
Configuration with

COM PROFIBUS ........cccocueenee 8
Configuring using

Siemens Step7 .....ccceveieeennn. 12
General configuration notes . 16
Parameterdata..........ccceeeeee 17
I/0 configuration .................. 19
Diagnostic data ...........ccuueee 19
Technical Data . ............cc...... 21
Dimensions, weights,

ambient conditions............... 21
Supply voltage (external) ...... 21
Control signals .......ccceeeueeen. 21
Connection to the processor 21
Included in shipment ............ 21
Software ....cceeveeeiiiiiiiieeeen, 21
Magnets (order separately)... 21
Accessories (optional) .......... 21

The following patents have been
granted in connection with this
product:

US Patent 5 923 164
Apparatus and Method for Auto-
matically Tuning the Gain of an
Amplifier

1 Safety Advisory

Read this manual before installing
and operating the Micropulse Trans-
ducer.

1.1 Proper application

The BTL5 Micropulse transducer is
intended to be installed in a ma-
chine or system. Together with a
PROFIBUS Master it comprises a
position measuring system and may
only be used for this purpose.

Unauthorized modifications and
non-permitted usage will result in
the loss of warranty and liability
claims.

1.2 Qualified personnel

This guide is intended for special-
ized personnel who will perform the
installation and setup of the system.
1.3 Use and inspection

The relevant safety regulations must
be followed when using the trans-

® UL authorization
“ File No.
E227256

ducer system. In particular, steps
must be taken to ensure that should
the transducer system become de-
fective no hazards to persons or
property can result. This includes
the installation of additional safety
limit switches, emergency shutoff
switches and maintaining the per-
missible ambient conditions.

1.4 Scope

This guide applies to the model
BTL5-T1...B/Z-S103 Micropulse
transducer.

An overview of the various models
can be found in Section 6 Versions
(indicated on part label) on page 7.

Note: For special versions, which
are indicated by an -SA_ _ _ des-
ignation in the part number, other
technical data may apply (affect-
ing calibration, wiring, dimen-
sions etc.).

The CE Mark verifies
that our products meet
the requirements of

EC Directive
89/336/EEC (EMC Directive)

and the EMC Law. Testing in our
EMC Laboratory, which is accred-
ited by DATech for Testing Electro-
magnetic Compatibility, has con-
firmed that Balluff products meet
the EMC requirements of the fol-
lowing Generic Standards:

EN 50081-2 (emission)
EN 61000-6-2 (noise immunity)

Emission tests:
RF Emission

EN 55011 Group 1, Class A
Noise immunity tests:
Static electricity (ESD)

EN 61000-4-2  Severity level 3
Electromagnetic fields (RFI)

EN 61000-4-3  Severity level 3
Fast transients (Burst)

EN 61000-4-4  Severity level 3
Surge

EN 61000-4-5  Severity level 2
Line-induced noise induced by
high-frequency fields

EN 61000-4-6  Severity level 3
Magnetic fields

EN 61000-4-8  Severity level 4

2 BALLUFF
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2 Function and characteristics

2.1 Characteristics

— High data reliability: output data
are checked in the pC for validity
and plausibility.

— Up to 4 positions can be pro-
cessed

— Definable working strokes

— Absolute output signal

— High resolution, repeatability and
linearity

— Insensitive to shock, vibration,
contamination and noise

— Max. fieldbus length 1200 m

— Configuration using Step7, COM-
PROFIBUS, WIinDP, or other
configuration softwarer

— Protected to IP 67 per IEC 60529

— Pressure rated to 600 bar.

— DIP switches for address setting

— DIP switches for bus termination

2.2 Function

The transducer contains a wave-
guide enclosed by an outer stain-
less steel rod. A magnet attached to
the moving member of the machine
or to the cylinder piston is moved
over the rod and its position con-
stantly updated.

3 Installation

The magnet defines the measured
position on the waveguide. An inter-
nally generated INIT pulse interacts
with the magnetic field of the mag-
net to generate a magnetostrictive
torsional wave in the waveguide
which propagates at ultrasonic
speed.

The torsional wave arriving at the
end of the waveguide is absorbed in
the damping zone. The wave arriv-
ing at the beginning of the wave-
guide creates an electrical signal in
the coil surrounding the waveguide.
The propagation time of the wave is
used to determine the position to a
resolution of 5 pm. This takes place
with high precision and repeatability
at the selected resolution within the
measuring range indicated as the
nominal stroke length.

At the rod end is a damping zone,
within which no reliable signal is
available, but which may be entered
by the magnet.

The electrical connection between
the transducer, the processor card
or controller, and the power supply
is accomplished using several plug-
in cables.

Dimensions for installing the
Micropulse transducer: = Fig. 3-2
Dimensions for installing the mag-
net: w Fig. 3-4

2.3 Available stroke lengths
and magnets

To provide for optimum fit in any
application, a wide range of stan-
dard stroke lengths and magnets in
various form factors are available.
Magnets and control arms must
therefore be ordered separately.

The following nominal stroke
lengths are available:

Stroke lengths Increments
[mm] [mm]
50 .. 500 25
500 ... 1000 50
1000 ... 2000 100
2000 .. 4000 250

Other stroke lengths on request.

3.1 Mounting

When possible, use non-magnetiz-
able material for attaching the trans-
ducer and magnet ring. = Fig. 3-1.

When attaching the transducer to
magnetizable materials, appro-
priate measures must be taken to
protect against magnetic disturb-
ances w Fig. 3-1. Note the
recommended distance of the
transducer and cylinder from
strong, external magnetic fields.

15

________ =T -

@ %
|
{ Il
min. @ 13

Fig. 3-1: Mounting

@ - @ for magnetizable materials

@ for non-magnetizable materials

min. @ 13

a = Spacer made of non-mag-
netizable materials

b = Magnet

BALLUFF
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3 Installation (cont.)

Mounting
surface

~20 104 25

Y
|
\

B: 30 -1
Z: 2" -0.04"

Damping zone

Nominal length =
stroke

(unusable area)

60

75

Fig. 3-2: Transducer BTL5...B/Z, Dimensions

3.2 Transducer, Installation

The smallest permissible distance
between magnet ring and rod
mounting surface is shown in

Fig. 3-2.

The transducer has either a
M18x1,5 thread or a 3/4"-16UNF
thread for mounting. The sealing is
carried cut with the O-ring supplied
at the flange facing.

Blind hole
Thread size: B: M18x1,5 M4 x 4/6
Z: 3/4"-16UNF deep
Threaded hole
M18 x 1.5 per 24404
ISO 6149 o min. 25
O-ring 15.4 x 2.1 H max. 2
E‘) .
-
2
4k 0
S|~ 0
| o Q
o * <
25 g
ol 45° +5°
S'ED 26 +1
Threaded hole .
3/4"-16UNF per min. 25
SAE J475 max.1.5_ |
O-ring 15.3 x 2.4
o N
LD -
Q N
EGSS
€
N
‘26 +1‘

Bevel for O-ring

Threaded hole

Fig. 3-3: Threaded hole for mounting the BTL with O-ring

Important Installation Notes:

The contact surface of the trans-
ducer must be completely con-
tacted by the mounting surface.
The O-ring supplied must make a
perfect pressure seal, i.e. the bevel
for the O-ring must be configured
exactly as shown in Fig. 3-3.

To achieve secure mounting, use
the proper nut for the mounting
thread. When tightening the nut,

do not exceed a tightening torque of
100 Nm.

For horizontal mounting of trans-
ducer with stroke lengths greater
than 500 mm, the pressure tube
should be supported or attached at
its end.

When installing in a hydraulic cylin-
der, do not allow the magnet ring to
rub against the pressure tube. The
bore diameter in the piston and

cylinder rod should be at least
13 mm.

When attaching the transducer to
magnetizable materials, appro-
priate measures must be taken to
protect against magnetic disturb-
ances, = Fig. 3-1. Note the
recommended distance of the
transducer and cylinder from
strong, external magnetic fields.

BALLUFF
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3 Installation (cont.)

3.3 Magnets, Installation

A magnet is required for each trans-
ducer. This must be ordered sepa-
rately. = Fig. 3-4.

For mounting the magnet we rec-
ommend to use non-magnetizable
material. w Fig. 3-1.

BTL-P-1013-4R
1
] [

032
;Ig 13"

BTL-P-1013-4S
I

4
! v [}
Aql ™ 1 [
9 9 g o
4 ¥
P ONer
f
- -
4.3 8
BTL-P-1012-4R
|
F A --@— ‘-
w| o 1 ©
sl g a° I e
1

QY
w
S
©

Fig. 3-4: Magnet (optional)

Note the following when making
electrical connections:

System and control cabi-
net must be at the same
ground potential.

To ensure the electromagnetic
compatibility (EMC) which Balluff
warrants with the CE Mark, the
following instructions must be
strictly followed.

BTL transducer and the proces-
sor/control must be connected
using shielded cable.

Shielding: Copper filament
braided, 80% coverage.

The shield must be tied to the
connector housing in the BKS
connector w Figs. 4-3 and 4-5;
see instructions accompanying
the connector.

The cable shield must be
grounded on the control side,
i.e., connected to the protection
ground.

The Profibus bus line should be
routed according to the
PROFIBUS Technical Guidelines,
Assembly Guideline PROFIBUS-
DP/FMS.

Pin assignments can be found in
® Table 4-2.

When routing the cable between the
transducer, controller and power
supply, avoid proximity to high volt-
age lines to prevent noise coupling.
Especially critical is inductive noise
caused by AC harmonics (e.g. from
phase-control devices), against
which the cable shield provides only
limited protection.

The signal is sent to the controller
over the PROFIBUS-DP interface.

Max. cable length of the intire field-
bus: 1200 m

The transmission speed is a func-
tion of cable length. EN 50170 is the
reference for the values given in

= Table 4-1.

Cable length Baud rate [kbps]
<100 m 12,000
<200m 1,500
<400 m 900

<1000 m 187.5
<1200 m 93.7/19.2/9.6

Table 4-1:

Baud rate vs. cable length

The bus must be terminated at both
ends as per EN 50170. = Fig. 4-2

The BTL5-T provides the option
of assigning the station address
and of terminating the bus inter-
nally using DIP switches. For
additional information see

® Section 7 Configuration.

BTL5-T1...S103
Data signals PROFIBUS-DP
Pin | Bus In / Bus Out
1 VP +5 V (output)
2 RxD/TxD-N (A)

3 Data GND

4 RxD/TxD-P (B)

5 Shield

Supply voltage (external)
Pin | Power

1 +24 'V

3 0V (GND)

4 Shield

Table 4-2: Pin assignments, S103
connector

View of male/female side of the
BTL5-T1...S103

Power
(male)
opo
(¢
Bus Out Bus In
(female) (male)

Fig. 4-1: Pin assignments BKS,
BTL...S103 connector

BALLUFF
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4 Wiring (cont.)

PROFIBUS-DP #0
Master -
A B BKS-S105-R01 &
0
e._.
390 O 2 3
S¥X 3
A-14--L | 2200 508
S N . » o L BKS-S103/GS103-CP-... E % ~
©
RN / \ N 390 O § CIE) &
= - w o5
| [ S5 0O«
I I
I\'F/ '\"/
2 4 5:i2 4 5 2 4 5:i2 4 5 2 4 5i14 23 i|uq5
Comusin ¢ mwsout PTL LT Busin f Teusour 1M 17 Busin f BusOut
PROFIBUS-DP Interface PROFIBUS-DP Interface PROFIBUS-DP Interface
BTL5-T1...5103 BTL5-T1...5103 BTL5-T1...5103
1 3 4 1 3 4 1 3 4
A [e—9 A [e—9 1 [e—4
+24V N—-—4 - -} - -}
oV BKS-S48-15-CP-...
Fig. 4-2: BTL5-T1-...S103 with processor/controller, shown with S103
straight right angle straight right angle
BKS-S103-00 BKS-S104-00 BKS-S105-00 BKS-S106-00 ‘
- 06-08 o %
06-08 g 54 © 54 g g —
© 31 i 31 i
Q ] Q
i 5£ = 3 5E © Fig. 4-6: Bus termination resistor
' (resistors built-in) BKS-S105-R01
Cable Entry ' Cable I.En‘try (optional)
e | (PG 9 fitting) (PG 9 fitting)
@20 @20 020 220

Fig. 4-3: Connector (female) for
BUS IN (optional)

iR

Fig. 4-4: PROFIBUS cable (male/female)
BKS-S103/GS103-CP-

BALLUFF
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lengths: 00.3;

Fig. 4-5: Connectors (male)
BUS OUT (optional)

02.0; 05.0; 10.0 m (optional)

for

210
m M8x1

Fig. 4-7: Cable with connector (fe-

male) BKS-S 48-15-CP-_ _,

lengths: 02; 05; 10 m (optional)
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5.1

Although the connections are polar-
ity reversal protected, components
can be damaged by improper con-
nections and overvoltage. Before
you apply power, check the connec-
tions carefully.

Check connections

5.2

Note that the system may execute
uncontrolled movements when first
turned on or when the transducer is
part of a closed-loop system whose
parameters have not yet been set.

Turning on the system

Therefore make sure that no haz-
ards could result from these situa-
tions.

5.3

After replacing or repairing a trans-
ducer, it is advisable to verify the
values for the start and end position
of the magnet in manual mode. If
values other”* than those present
before the replacement or repair are

Check output values

found, a correction should be made.

* Transducers are subject to modifi-
cation or manufacturing tolerances.

5.4 Check functionality

The functionality of the transducer
system and all its associated com-
ponents should be regularly
checked and recorded.

5.5

When there is evidence that the
transducer system is not operating
properly, it should be taken out of
service and guarded against unau-
thorized use.

Fault conditions

6 Versions (indicated on part label)

,— Supply voltage: 1 =DC

24V

__— Electr. connection:

BTL5-T110-M1000-B-S103  S103 = 1 x 3-pin male

_ | 1 x 5-pin male

I ° 1 x 5-pin female

=) [&]

32 g Rod Style,

§ 9 Mounting: B = metric thread M18x1,5

- Z = Thread 3/4"-16UNF

©

2 3 —— Nominal stroke (4 digits): M = Metric units [mm]

- >

8 2 Uype| No. of magnets | PDU

a 92 1 1 fixed Position 1 4 Byte INT32

£ a Velocity 1 4 Byte INT32

s 2 2 fixed Position 1 4 Byte INT32
Position 2 4 Byte INT32
Velocity 1 4 Byte INT32
Velocity 2 4 Byte INT32

3 4  fixed Position 1 4 Byte INT32

Position 2 4 Byte INT32
Position 3 4 Byte INT32
Position 4 4 Byte INT32

BALLUFF
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71 Default settings

The transducer is supplied with the
following default settings:

— Station address 126

— Resolution:
Position 5pym
Velocity 0.1 mm/s

— Maximum working/useful area

7.2 Presets

The service Set_Slave_Address can
be used to configure the station
address. For this service you need a
DP Master Class 2. The GSD file
BTL504B2.GSD (transducer system)
is used for configuration. The GSD
file provides all the information re-
quired for settings. For configuring,
the Siemens COM PROFIBUS can
be used for example.

For use in standard PROFIBUS sys-
tems the station address is set be-
fore startup using the DIP switches
S1 which are built into the BTL

w Figs. 7-1 and 7-2 as well as
Table 7-1.

When opening the BTL
housing make sure no
parts get into the device.

When closing up the cover en-
sure the gasket is sufficiently
compressed. Tightening torque:
1,5 Nm

Fig. 7-2: View A, DIP switches S1
for setting station address and for
bus termination

Values from 0 - 125 can be used for
the station address. In a network
each address can be used only
oince! For value 126 the address
126 or the last address set using
the Set_Slave_Address service is
used. A value of 127 resets the BTL
to its default condition. Since 127
does not represent a valid address,
bus operation is then not allowed.

All address settings only become
effective after a power reset.
Changes which are made while
power is on do not therefore have
an immediate effect.

TTo ensure a reliable rest signal
level the bus must be appropriately

terminated on both ends as shown
in Fig. 4-1. The BTL5-T allows the
bus to be terminated internally. To
do this set DIP switches S1.9 and
S1.10 to ON, = Fig. 7-2. For IP 67
the bus termination resistor sug-
gested in Fig. 4-7 must be used.
Then the internal bus termination
should not be activated (S1.9 and
S1.10 OFF)!. Stub lines should be
avoided whenever possible.

7.3 Configuration with
COM PROFIBUS

To configure the BTL5-T using COM
PROFIBUS configuration software,
you must be sure to use Version 5
or higher of COM PROFIBUS.

7.3.1 Importing BTL5-T

In order to use the BTL5-T in the
software, the GSD and an associ-
ated bitmap file must be imported
into the corresponding directories of
COM PROFIBUS.

The GSD file BTL504B2.GSD is
copied to the subdirectory \GSD .
= Fig. 7-3

BX Explarer - CASIEMENS\CPBYS0\gsd

Diatei Bearbeiten  Ansicht  Extras 7
EES - B gl tEE o XE =EEE
¢ A |Alle Ordner |Inha|tvu3n 'CASIEMENS\CFBEWEDYgsd'
=] Siemens ;I BalGb 730, gzd 3] Sie_8028.g:g el
I A U Authors! IEETLE04E 2 oo S T e e M
] B+ Common [2]Dm200a7 0sd [2]Sie B02hgsa 2
=] Cpbwsll 2|5i05a020.0ed (2] Sie_S0Zcgsm 2
""" | bin [@|5i078020.g5d  [2] 5ie3B02F geg B
- — — - 0 L1 bitmaps B si0va04gsd [ Siegt0.gea D
- data 2]5i108020.0:d (2] Siem001.gsd |2
= ":ZQSd 2|silse0zigsd 2] Siemlli2gg |2
_____ j f"danual 2|5i7B0M0 gsd 2] SiemD003gsd (2
_____ £ masters 2)Gi25a020gsd 2] Sieml004gsd |2
_____ =3 rem 2|Sie7Bngsd [ Sieml005 g [2
Fig. 7-1: Location of DIP switchesS1 [~ = = 1 tacls 3] Sie_2150.gsd 3] Siem00a.gsg 2
..... ) typdatsy 2|Sie Blbgsa 2] Sieml00bgsg 2
$1.1|81.2(S1.3|S14|81.5|816|S1.7) | = 1 uninstal 2] Sie_8027.gsg 3] Siem000c. gsd el
20 | 2t | 22|28 | 20| | 2 -] Step? |14 |
LsB MSB 1 Ohjeki(e) markier 22.2KB

1 2 4 8 16 | 32 | 64

Table 7-1: Station addresse

BALLUFF
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B Explorer - CASIEMENS\CPBYSD\bitmaps

Datei  Bearbeiten Ansicht Esxtraz ¢

I _ 4 bitmaps

o = = e = s B e e e

|Alle Qrdner

| Inhaltwan 'CASIEMEMZNCFEYS DYbitmag

-] Siemens

----- | Bwathorsa
- Common
=1 Cpbva0O

..... 1 bin

----- _ 4 bitmaps
-] data

..... 7] fmsgsd
..... £ ged

----- | Manual
----- | masters
..... 1 nem

..... | tools
..... | typdatS
----- | uninztal
(-1 Step?

=

[

2] Aw/G024N. dib
[ A/ G 00245 i
] BEROSE7N.dib
] BEED5E75.dib
2] BEEOPP7M.dib
|#] BeboPFTs.dib
A B TLO4E2r, dib
] CP3435.dib

2] CP4435.dib

] CPS412.dib

] CPE431.dib

[a#] CPUE15-M.dib
] CPUZ15-5.dib
2] CPUE1 6-M.dib

Kl

#] CPUS1E-5. dib
] CPUZ15_M.dib
=] CPUZ18_5 dib
] DPLINK_D.dib
2] DPLINK_M.dib
] DPLINE_S.dib
2] DUMMYMA. dib
] ES0R030M.dib
2] ES020305.dib
] ET_200CN. dib
=] ET_200C5.dib
] ET200_UM.dib
=] ET200_US dib

] ET200B_M.dib

FERERERRARRAREREAREE

|1 Ohjeki(e) markiert |EI,E1 kB

Fig. 7-4: Bitmap files in subdirectory \DIB

~=COM PROFIBUS - [COMPro1]

F= File Edit “iew Configure Service

Documentation

Dptions

“Winclow 7

The bitmap file BTLO4B2N.DIB must
be copied to the subdirectory
\BITMAPS. = Fig. 7-4

7.3.2 Parameterizing the BTL

After starting COM PROFIBUS the
BTL5-T is located in directory
\DP-SLAVE\ENCODER\LINEAR
under the name BTL5-T (...) and is
inserted into the network configura-
tion using Drag&Drop. = Fig. 7-5

Double clicking on the BTL icon
opens the 'Slave Properties' menu
for the BTL. = Fig. 7-6

I[=] E3
=8

DEE|s=RE |2 2| %

=

E DP-taster
=TT DP-Glave
...... [ Allgemein
...... L2 Anbisbe
: Ercoder
------ e -
B C3 LINESR
L
Gateways
Hil
140
ldentsysteme
MC/RC
Fealer

pEOOELD

Schaltgerate
SPS
E]@ FRS-Mazter

[ B FMS-Station

Lo B BTLET [BTLE- T M PG

i

CP 5412 (2]

Hicropulze
2=

BTLS-T

1
BTLS-T

| o

Fress F1to open the help systam.

| OFFLINE 4

Fig. 7-5: Adding BTL5-T to the network using Drag&Drop

BALLUFF
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The station address configured on
the BTL is set under the parameter
'PROFIBUS-Address'. Values from
0-125 are allowed. For better identi-
fication a name can be entered for

IR Slave properties

EFROFIBUS address:
Station name:
Station type:

COrder numkber:

Device master file:

Control commands:

Faram. assign. master:

W Besponse monitoring

Error reporting mode:

the BTL in the 'Station name' field.
If there is more than one Master in
the network the selection box
‘Param. assign. master' can be
used to select a Master which sets

E

|DP slave<d>

BTLE-T
BTLE-T bl - S
BETLE04B2 g=d

-
-

#1. CP B2 (AZ). Master system<l»

Fig. 7-6: 'Slave Properties' menu with BTL5-T

Since the BTL5-T is a modular de-
vice there is no active parameter
record shown in the illustration. For

this reason the first step must be to
select an appropriate parameter
module. Activate the selection list

th eparameters for the BTL upon
system start.

The [ Configuration ] button is used
to open the dialog for BTL param-
eterizing. w Fig. 7-7

x|

Cancel |

Help |

Configure... |

by clicking on the [ Module ] button.
= Fig. 7-8

[ Configure: BTL5-T #2 <DP slave<2>>

Identifier

L

oo~ @M &= W= O

) [ Y Y R R T
M| &= | W =D

—
[a7]

Module Comment

Fig. 7-7: Configuration menu (no parameter set)

10 Cenglis>
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]
s

LR

I address

Cancel
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EfModule selection for position 0 E

Class 1 Encoder
Class 2 Encoder
BALLUFF 1 x Position
BALLUFF 2 x Position
BALLUFF 3% Position
BALLUFF 4% Position
BALLLIFF 1 x Pos

BALLUFF 2 x Position, 2 x Speed
BALLUFF 3 x Position, 3x Speed
BALLUFF 4 x Position, 4x Speed
FREE COMFIGURATION

Apply
Close

Help

di)

Fig. 7-8: Module selection

IS Configure: BTLG-T #2 <DP slave<2>»>

Double clicking on the desired mod-
ule adds it to the configuration
table. Since the BTL is a single-
module device, only one module
can be selected at a time. If a mod-
ule was selected previously, the
existing module must be deleted
before making another selection.

= Fig. 7-9

Clicking on the [ Parameter | button
opens the dialog for device param-
eterizing. = Fig. 7-10

ldentifier Module
211

Comment

| address 0 address

]
-

Cancel

Module...
Parameters...
Delete

Ao addr

LA bl

Aclolr sEEEe.

Fig. 7-9: Configuration menu (with parameter data)

BALLUFF 11
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Parameter name Value = ‘ Ok, I

0o Code Sequence hfin “alue at Connectar Side
17.0  |Mode Selector Fasition First, Speed Follows elncil |
18 Pos. Engeneering Unit [0.007Tum] 1000 Help |
22 Fos. Revolution Unit [0.007um] 5000
26 Spd. Engeneering Unit [0.01rmm/s] 10
30 Spd. Revolution Unit [0.07mm/s] 10 Salect... |
34 Freset Position 1 0
A0 Low Limit Positian 1 0 Hee... |
BB High Limit Position 1 0 Delete
82 Low Limit Speed 1 0 e — |
95 High Limit Speed 1 0 ~|

Fig. 7-10: Parameterizing the BTL5-T...

Depending on the module selected The [ Hex ] button allows you to 7.4 Configuring using

the parameter number shown may
differ. By default the BTL is set to an
internal working resolution of 5 pm
(parameter 'Pos. Revolution Unit').
The external output resolution is 1
pm (parameter 'Pos. Engineering
Unit'). The velocity is set to 0.1 mm/
s. The following settings always
refer to the set output resolution.

represent the parameter data in hex
format. This function is not however
needed under normal circum-
stances, and is used mainly for di-
rect comparison of the parameter
data with the parameter tables
shown in this manual. = Fig. 7-11

012 3 4 5|6 78] 9]~ \ 0K |
0 [oc oo (o0 oo oo oo |00 oo (oo (oo
10 |00 (o0 |00 o0 o0 oo |00 (oo (oo (oo Cancel |
20 03 |BER |Hexadecimal input| ooojoo oo oA Help
30 00 |00 o0 |0A oo |o0 (oo o0 (oo oo 4|
40 00 |00 o0 |00 oo (oo (oo o0 |oo oo
50 00 |00 |00 |00 00 |oo |00 o0 |00 oo
60 00 |00 |00 |00 |00 |00 |00 o0 (oo oo
70 [0 |00 o0 o0 oo o0 (o0 |00 |00 o0 | v

Fig. 7-11: Hex representation of the parameter data

BALLUFF
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Siemens Step7

To set parameters for the BTL5-T
using Step7 configuration software,
be sure that Step7 Version 5 or
higher with Service Pack 3 is used.

7.4.1 Import BTL5-T

To use the BTL5-T in the Step7
hardware configurator, the GSD file
must be imported to the system
using the menu point 'Extras' —
'Install new GSD'. When updating
the GSD file be sure that no appli-
cation is currently using the GSD
file, since otherwise the system
cannot exchange the file.

w Fig. 7-12
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ES HW Cosdig - SRLATIC T01)

Sistin okl [mad ELC e

¥indow  Help
A THE B | (e uratin- R
Confgure Bletwcrk,
Edi Caislog Frokke
Lipdain Caislog

|t Sitshion (GHE. |

=1

Lasksorty o DP- by barmysiam (1]

| |

=
£

Skt Ordarnwmbian

:

b1 addiuss Oaddass | C |

o o Sl el ol T
:
i
EH
T

Irezi=d ks narw GEE Mas in tha sysiam and upoksios e conants ol e caialog.

Fig. 7-12: Installing a new GSD file and updating the catalog contents

7.4.2 Parameterize BTL

After importing the BTL5-T will be
located in the hardware catalog in
path PROFIBUS-DP\ADDITIONAL
FIELD DEVICES\ENCODER\BTL5-T.
= Fig. 7-13

Fig. 7-13: Hardware catalog

Hardware catalog

Profile: IStandard j

=1 Additional Field Devices

@=L 170

#-L1 General

=1 Encoders

= BTLE-T

----- Universal module

----- Class 1 Encoder

----- Clags 2 Encoder

----- BALLUFF 1« Position

..... BALLUFF 2 x Position

----- BALLUFF 3 % Position

..... BALLUFF 4x Position

----- BALLUFF 1 x Position, 1%
..... BALLUFF 2 x Position, 2x
----- BALLUFF 3 x Position, 3
..... BALLUFF 4x Position, 4x

..... FREE CONF|GURAT|OL~J|;|
4] | b

FROFIBLUS-DF slawves far SIMATIC 57, k7. and
7 (distributed rack)

||| T — |

Eofk [Siendand |
[+ 4 T
Al SRATEC I
il SEAATIC A0
[l SEATEPC Bavsed Control 10400
- B SRATICPT Stmlion

EIt5-OF slmves for SMATICST, M7, and
fokistribaricad rack]

When selecting a BTL, the modular
configuration dictates that you pro-
ceed in two steps. In the first step
the directory BTL5-T must be
dragged and dropped directly to the
bus in the graphical configuration
representation. w Fig. 7-14

BALLUFF
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E:lﬂﬂﬂﬂ EEH I.l'ﬂﬂﬂ ELG '.'d Opdions  Wndow  Help
Dizivi=ial &l sie aial i 1 o

11§ nesSsgurartoe] — EoSes 5 ul

Erofie: |52lun-rlan:l

= = B FRoABEISCF

CP) 162 DP =120 Addrical Fiedd DAsicas
LB tardar -0 B0

-l Garessal

=10 Enpoahkeiy

u-r\-\.l'..n.-\_-l;_'ﬂ—
5

= Univaasil icckibs
Class 1 Encodar
Class 2 Encodar
Lebortays DF-Masiersysiem (1) EALLUFF 1 % Pos bion

1 EALLUIFF 2  Peeation

ELLLUFF 3 x Poaition
E ELLLUFF 4 x Poaition

BALLLUFF 1 x PociBiodn. 1x

EALLLIFF 2 x Poaion. £x

EALLLUFF 3% Poaition, 3
i | BALLLIFF 4 » PoBion, Jx

FREE COHFIZRATION =]
L

- HTLST
—J M BETLET TPt
Siot ﬂ micchile /O | Ordarnumbar | 1Address | 0 Addmss | Commem

Irsedion poesible

Fig. 7-14: Using Drag& Drop to add the BTL5-T to the network

EH:I:II Edi I,rﬂnﬂ B.D Elmll Oplions ¥Window  Help

Clsitle J_I FERFTE T

20 Ganeral
=1 Enimoethaia

U nibwagisa 81 necchi b
Clasa 1 Encodar

Class 2 Encodar
Lisbortu & CF-bissierswsiem (] EALLUFF1 % Position

ESLLUFF 2 5 Poition

i E&LLUFF 1 P ion
E ELLUFF 4 » P tion
ESLLUFF 2 % P o, 2

EGLLUFF 1 x Porition. 3
BALLUFF 4 % Poi i,

FREE CI:IHFELFM.'I'IEI_HIj
L

i

F |E =0 Additional Frdd Dessicas
I . R ]

1

4

[

i

1

|

gkt Wicechike /0. | Drdaraumbar | Addrass | O Ak mimank

Frag: F1 o oet Hedp.

Fig. 7-15: Using Drag& Drop to add the BTL5-T to the tabulr device configuration
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Ackbes fI0  Pabsim o Aasignmant |

Pavaimaier Mans o
Whoecke: Exd @t

Piored. ER @ reasai rey L i [ILOA0 T i) 100
P, Flarvod ution Unk [0 Tuinn] o]
Epxd Ereyaniaaiing k0.0 1mta] 1a
Epxd Fezvnbriion Unil [0.07mimyt] 1a
Prara el P o 1 1]
Loos Limik Fasifion 1 1}
High LimkFasiian 1 1}
LoswLimk Spead 1 1]
High Limk Spasd 1 1]

He Prarmm sy,

Pioeaion First, Epsancad Fillorasa

o

Charsgealus |

|

Cancel | Halp

Fig. 7-16: 'Parameter assignment' tab

In a second step the function mod-
ules are assigned to the device. To
do this, select the device in the
graphic. Next drag and drop the
desired module from the hardware
catalog into the tabular device con-
figuration. = Fig. 7-15

Double clicking on the module in
the tabular representation of the
device configuration opens the cor-
responding dialog for parameter
assignment. w Fig. 7-16

The .parameter assignment for the
BTL is done on the 'Parameter as-
signment' tab.

Depending on the module selected
the parameter number shown may
differ. By default the BTL is set to an

internal working resolution of 5 pm
(parameter 'Pos. Revolution Unit').
The external output resolution is

1 pm (parameter 'Pos. Engineering
Unit'). The velocity is set to

0.1 mm/s. The following settings
always refer to the set output reso-
lution.

Hexadecimal Parameter Assignment

Parameter Assignment Data:

The [ Hex ] button allows you to
represent the parameter data in hex
format. This function is not however
needed under normal circum-
stances, and is used mainly for di-
rect comparison of the parameter
data with the parameter tables
shown in this manual. = Fig. 7-17

IEIC,DD,DEI,EID,DIlEID,EID,DEI,EID,DIlDIJ,IJD,DD,DD,DD,DD,DD,DD,DD,DD,

(hexadecimal, separated by comma)

(0] I Cancel

Help

Fig. 7-17: Hex representation of the parameter data

BALLUFF
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7.5 General configuration notes

The meaning and parameterizing
which are the basis of Class 1 and
Class 2 functionality can be found in
the specification “PROFIBUS - Pro-
file for Encoder - Order No. 3.062”.

If you have problems during startup
or configuration of the BTL5-T,
check the following points:

— The device address used in the
configuration system must agree
with the address set on the BTL.

— The module must be selected to
conform with the BTL used. If in
doubt, check the BTL part num-
ber.

— Depending on the parameter
assignment you have performed,

both the number and the format
of the output values may vary.

If the CPU-315-2-DP is used as
the Master, consistend data can
be represented in theprocess
map only using a maximum of 2
words (1x position). To read con-
sistent data >4 bytes the SFC 14
must be used.

Exceeding the programmed
working range limits causes the
BTL to issue a diagnostic report
(External User Diagnostic). This
diagnostic report can be read
using SFC 13.

In standard configuration, as
soon as an External User Diag-
nostic is issued the CPU-315-2-
DP switches over to Stop state

A Report system error - Balluff BTL TestSIMATIC 300{1)\CPU 315-2 DP

(controller program stops run-
ning). If this response is not de-
sired, OB82, OB86 and OB1212
should be implemented in the
controller. Error response can be
encoded in these OBs specifi-
cally for each PROFIBUS station.
For this you must select the CPU
in the hardware configurator and
open the menu 'Extras' — 'Re-
port system error' . w Fig. 7-18

Reporting of system errors to the
OBs is activated by using the
checkbox 'Create Error OBs'. The
content of the Error OBs must then
be appropriately coded in the con-
trol program.

[ [O] x]

General lMessages] User Block |

Diagnostic Block
Mumber of the FBE to he created:

Murnber of the DB to be created:

CPU behawior when errors oocur

¥ Create error-OBs

I Create reference data

" Messages with Acknowledgement

—
—

[T CPU goes into STOE mode after diagnostic FE is executed

W Display this dialog when saving and compiling Hv Caonfig

Generate Delete

Ready.

Cancel

Help

Fig. 7-18: Setting station-specific behavior for "Report system error'

BALLUFF
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7.6 Parameter data

Octet No.

Name

Type

Description

Standard Encoder Class 1

Operation_mode

BYTE

Bit 0 Code Sequence
0 = Lower position values at connector side
1 = Higher position values at connector side

Bit 1 Class 2 functionality
0 = Disable
1 = Enable

Bit 2 Commissioning Diagnostics
0 = Disable, No work and speed area monitoring
1 = Enable

Bit 3 Scaling Function
0 = Disabled, Output resolution always 5 pm
1 = Enabled

Bit 4-7 |Reserved

Standard Encoder Class2

2-5

Measuring_Units_Per_Revolution

UINT32

Reserved (Class 2)

6-9

Total_Measuring_Range

UINT32

Reserved (Class 2)

10-17

Not Defined

BYTE

Reserved

Balluff Extension

18

Mode_Selector

BYTE

Bit 0-1 |Data mapping

0x00 Position first, Speed follows

0x01 Position/Speed alternate

0x02 Speed first, Position follows

Bit 4-7 |Max. number of expected magnets, respectively used
magnets

Resolution Settings

19-22

Position_Engineering_Unit

UINT32

LSB in steps of 0.001 pm
Default Value = 0x3E8 — 1um engineering resolution

23-26

Position_Resolution

UINT32

LSB in steps of 0.001 pm
Default Value = 0x1388 — 5 pm measurement resolution

27-30

Speed_Engineering_Unit

UINT32

LSB in steps of 0.01 mm/s
Default Value = 0x0A — 0.1 mm/s engineering resolution

31-34

Speed_Resolution

UINT32

LSB in steps of 0.01 mm/s
Default Value = 0Ox0A — 0.1 mm/s measurement resolution

Table 7-2a: Parameter data
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Octet No. |Name Type Description
Offset Settings
35-38 Preset_Position_1 UINT32 |Output value Position 1 is set to Preset_Position_1
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
39-42 Preset_Position_2 UINT32 |Output value Position 2 is set to Preset_Position_2
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
43-46 Preset_Position_3 UINT32 |Output value Position 3 is set to Preset_Position_3
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
47-50 Preset_Position_4 UINT32 |Output value Position 4 is set to Preset_Position_4
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
If high limit = low limit, monitoring function not active
51-54 Low_Limit_Position_1 INT32 Switch point for position 1 work area low limit
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
55-58 Low_Limit_Position_2 INT32 Switch point for position 2 work area low limit
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
59-62 Low_Limit_Position_3 INT32 Switch point for position 3 work area low limit
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
63-66 Low_Limit_Position_4 INT32 Switch point for position 4 work area low limit
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
67-70 High_Limit_Position_1 INT32 Switch point for position 1 work area high limit
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
71-74 High_Limit_Position_2 INT32 Switch point for position 2 work area high limit
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
75-78 High_Limit_Position_3 INT32 Switch point for position 3 work area high limit
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
79-82 High_Limit_Position_4 INT32 Switch point for position 4 work area high limit
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
If high limit = low limit, monitoring function not active
83-86 Low_Limit_Speed_1 INT32 Switch point for speed 1 low limit (with respect to octet 27-30).
Default Value = 0
87-90 Low_Limit_Speed_2 INT32 Switch point for speed 2 low limit (with respect to octet 27-30).
Default Value = 0
91-94 Low_Limit_Speed_3 INT32 Switch point for speed 3 low limit (with respect to octet 27-30).
Default Value = 0
95-98 Low_Limit_Speed_4 INT32 Switch point for speed 4 low limit (with respect to octet 27-30).
Default Value = 0
99-102 High_Limit_Speed_1 INT32 Switch point for speed 1 high limit (with respect to octet 27-30).
Default Value = 0
103-106 |[High_Limit_Speed_2 INT32 Switch point for speed 2 high limit (with respect to octet 27-30).
Default Value = 0
107-110 |High_Limit_Speed_3 INT32 Switch point for speed 3 high limit (with respect to octet 27-30).
Default Value = 0
111-114 [High_Limit_Speed_4 INT32 Switch point for speed 4 high limit (with respect to octet 27-30).
Default Value = 0

Table 7-2b: Parameter data

BALLUFF
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7 Configuration (cont.)

7.7  1/0 configuration The number of I/O data is specified contents can be specified in the
by the I/0 configuration. The data parameter data (Mode_Selector).
Function | Data | Description
Cfg 0xD1 In |4 BYTE 2 WORD:s of
— input data
Position 1

Consistency

Cfg 0xD3 In |4 BYTE 4 BYTE 4 WORD:s of
Position 1 |Position 2 i(ggrle;icsj’?;r?cy
Position 1 | Speed 1

Speed 1 Position 1

CfgOxD5 In |4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 6 WORDs of
Position 1 |Position 2 |Position 3 ggﬁ;gﬁ:ﬁc
Speed 1 Speed 2 |Speed 3 4

Cfg 0xD7 In |4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 8 WORDs of
Position 1 |Position 2 |Position 3 |Position 4 i(r;grl:;ig’?;r?cy
Position 1 | Speed 1 Position 2 | Speed 2

Speed 1 Speed2 |Speed3 |Speed4

Cfg OxDB In |4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 12 WORDs of
Position 1 |Speed 1  |Position 2 |Speed 2 |Position 3 |Speed 3 i(r;grl:;igfgr?cy
Position 1 |Position 2 |Position 3 |Speed 1 Speed 2 |Speed 3

Speed 1 Speed2 |Speed 3 |Position 1 |Position 2 |Position 3

Cfg OXDF In |4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 16 WORDs of
Position 1 |Speed 1 |Position 2 |Speed 2 |Position 3 |Speed 3 |Position 4 |Speed 4 igg;‘;gﬁ:?cy
Position 1 |Position 2 |Position 3 |Position 4 |Speed 1 Speed2 |Speed3 |Speed4

Speed 1 Speed2 |Speed3 |Speed4 |Position 1 |Position 2 [Position 3 |Position 4

Table 7-3: /0 configuration

7.8 Diagnostic data

Octet No. |Name Type Description
1-6 PROFIBUS_Standard_Diagnostic |OCTET
Encoder Class 1
7 Extended_Diagnostic_Header BYTE Length of the dianostics including the header byte
8 Alarms BYTE Bit 0 Position Error
Bit 1 Supply Voltage Error
Bit 2 Current too high Error ? Z {\(l;

Bit 3 Commissioning Diagnostics
Bit 4 Memory Error
Bit 5-7 |Reserved

Table 7-4a: Diagnostic data
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7 Configuration (cont.)

Octet No. |Name Type Description

Encoder Class 1 (continued)

9 Operation_status BYTE Bit 0 Code Sequence Status 0 = Lower position values
at connector side

1 = Higher position values
at connector side

Bit 1 Class 2 Functionality Status

0 = No, not rted
Bit 2 Commissioning Diagnostics 1= Ygs ot supporte
Status
Bit 3 Scaling Function Status 0 = Disabled
1 = Enabled
Bit 4-7 |Reserved
10 Encoder_type BYTE Default Value 0x07 - Absolute Linear Encoder
11-14 Position_measuring_step UINT32 |LSB in steps of 0.001 pm
Default Value = 0x3E8 — 1 pm engeneering resolution
15-16 Number_of_distinguishable_ UINT16 |Default Value = 1 — single turn encoder
revolutions
Encoder Class 2
17 Additional_Alarms OCTET
18-19 Supported_Alarms OCTET
20-21 Warnings OCTET
22-23 Supported_Warnings OCTET
24-25 Profile-Version OCTET
26-27 Software-Version OCTET
Reserved (Class 2), refer to PROFIBUS, Profile for Encoder
28-31 _ |Operating-Time UINT32 ved ( ) !
32-35 Offset_Value INT32
36-39 Manufacturer_Offset_Value INT32
40-43 Measuring_Units_Per_Revolution |UINT32
44-47 Total_Measuring_Range UINT32
48-57 Serial_Number STRING
58-59 Reserved
BALLUFF Extensions
60 Pointer_State BYTE Bit 0 Magnet 1
Bit 1 Magnet 2 0 = Pointer (Magnet) not available
Bit 3 Magnet 3 1 = Pointer (Magnet) available
Bit 4 Magnet 4
Bit 5-7 |Reserved
61 Position_State BYTE Bit 0-1 |Magnet 1
Dual Bit Information
Bit 2-3 |Magnet 2 00 = Pointer (Magnet) inside work area
01 = Pointer (Magnet) outside work area,
Bit 4-5 [Magnet 3 value lower than low limit
10 = Pointer (Magnet) outside work area,
Bit 6-7 |Magnet 4 value greater than high limit
11 = Not possible
62 Speed_State BYTE Bit 0-1 |Magnet 1 |Dual Bit Information
Bit 2-3 |Magnet 2 | 00 = Speed value inside defined work area
A 01 = Speed value lower than speed low limit
B!t 45 |Magnet 3 10 = Speed value greater than speed high limit
Bit 6-7 (Magnet4 |11 = Not possible

Table 7-4b: Diagnostic data
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8 Technical Data

Typical values at DC 24 V and 25 °C. Ready for operation at once, full accuracy after warm-up. With magnet
BTL-P-1013-4R, BTL-P-1013-4S or BTL-P-1012-4R:

Resolution, selectable

in steps of 5pm
Velocity, selectable

in steps of 0.1 mm/s
Sampling rate fg, . .= 1kHz
Non-linearity + 30 um
Hysteresis <1LSB
Repeatability <2 LSB

(resolution + hysteresis)
Temperature coefficient

< (6 ym + 5 ppm * nominal length)/K
Shock loading 100 g/6 ms
per IEC 60068-2-27

Continuous shock 100 g/2 ms
per IEC 60068-2-29

Vibration 12 g, 10 to 2000 Hz
per IEC 60068-2-6 '

(take care to avoid inherent reso-
nances of protective tube)
Pressure up to 600 bar
when installed in a hydraulic cylin-
der

" Individual specifications as per Balluff
factory standard

8.1 Dimensions, weights,
ambient conditions

Nominal length <4000 mm
Dimensions = Fig. 3-2

Weight approx. 2 kg/m
Housing anodized aluminum
Pressure tube stainless steel 1.4571
diameter 10,2 mm

wall thickness 2 mm

e-modulus ca. 200 kN/mm?
Mounting threads

M18 x 1.5 or 3/4"-16UNF
Operating temp. -40°C to +85°C
Humidity < 90%, non-condensing
Protection class per IEC 60529 IP
67 when closed up

8.2  Supply voltage (external)
Regulated supply voltage

BTL5-T1... DC20to28V
Ripple < 0.5V
Current draw 2 <130 mA
Inrush <3 A/0.5ms

Polarity reversal protection built-in
Overvoltage protection

Transzorb diodes

Dielectric strength

GND to housing 500V

2 depending on load on VP (repeater,
bus terminator)

8.3 Control signals

RxD/TxD-N, RxD/TxD-P, Data GND
per EN 50170

8.4 Connection to the
processor

Cable = Fig. 4-1
Twisted-pair, shielded.
Max. fieldbus length 1200 m

8.5 Included in shipment

Transducer (not incl. magnet)
= Fig. 3-2

8.6 Software

Order the GSD file separately at no
cost or download from
www-balluff.de under
Micropulse Transducers / Software.
E-mail requests can be made to
PROFIBUS@balluff.de.

8.7 Magnets
(order separately)

Magnets BTL-P-1013-4R,
BTL-P-1013-4S, BTL-P-1012-4R

supplied with appropriate spacer
POM 8 mm

Dimensions = Fig. 3-4

Weight approx. 10 g
Housing anodized aluminum
Operating temp. -40°C to +85°C
Magnets BTL5-P-4500-1
(Electromagnet)

Weight approx. 80 g
Housing plastic

Operating temp. -40°C to +60°C

8.8 Accessories (optional)

For PROFIBUS connections:
Connector (female) w Fig. 4-3
Connector (male) w Fig. 4-5
BKS-S103/GS103-CP-_ _ _
Cable with connector = Fig. 4-4

BKS-S105-R01
Termination resistor = Fig. 4-6
For power supply:
BKS-S48-15-CP-_ _

Cable with connector = Fig. 4-7

BALLUFF
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En relacion con este producto se
han concedido las siguientes
patentes:

US Patent 5 923 164
Apparatus and Method for Auto-
matically Tuning the Gain of an
Amplifier

1 Indicaciones de seguridad

Lea estas instrucciones antes de
instalar y poner en servicio el trans-
ductor de desplazamiento
Micropulse.

1.1 Uso debido

El transductor de desplazamiento
BTL5, para su utilizacion, se monta
en una maquina o sistema. Este
transductor, junto con un maestro
de PROFIBUS, forma un sistema de
medicion de desplazamiento lineal y
su uso esta permitido sélo para este
cometido.

Las intervenciones no autorizadas y
el uso no permitido provocaran la
pérdida de los derechos de garantia
y de exigencia de responsabilidades.

1.2 Personal cualificado

Estas instrucciones van dirigidas a
personal especializado que se en-
carga de realizar el montaje, la ins-
talacion y la puesta a punto.

1.3 Empleo y comprobacion

Para la utilizacion del sistema de
medicion de desplazamiento lineal
deben respetarse los reglamentos
de seguridad pertinentes, como:

® Autorizacion UL
“ File No.
E227256

En concreto, deben adoptarse ac-
ciones que en el caso de defecto
del sistema de medicién de despla-
zamiento lineal no puedan surgir
peligros para personas y bienes.
Entre éstas se incluye la incorpora-
cién de finales de carrera de seguri-
dad adicionales, interruptores de
parada de emergencia y el respeto
de las condiciones ambientales
admisibles.

1.4 Validez

Estas instrucciones son aplicables a
los transductores de desplazamien-
to lineales ultrasonicos Micropulse
referencia BTL5-T1...B/Z-S103.

En el Capitulo 6 Ejecuciones (datos
en la placa de caracteristicas), pagi-
na 7, encontrara una tabla sinéptica
de las distintas versiones.

Nota: En ejecuciones especiales,
identificadas por -SA___enla
placa de caracteristicas, pueden
aplicarse otras Caracteristicas
Técnicas (p. €. en el caso de
compensacion, conexion o di-
mensiones).

Con la marca CE con-
firmamos que nuestros
productos son confor-

mes a los requisitos de la directi-
va CE

89/336/CEE (directiva CEM)

y de la ley CEM. En nuestro labo-
ratorio CEM, acreditado por la
DATech para inspecciones y prue-
bas de compatibilidad electro-
magnética, se demostro que los
productos de Balluff cumplen los
requisitos CEM de la norma basi-
ca competente

EN 50081-2 (emision de
interferencias)

EN 61000-6-2 (inmunidad a las
interferencias)

Pruebas de emisiones:

Radliacion con interferencias
radiofdénicas

EN 55011 Grupo 1, clase A

Pruebas de inmunidad a las interferen-
cias:

Electricidad estatica (ESD)

EN 61000-4-2 Grado de severidad 3
Campos electromagnéticos (RFI)

EN 61000-4-3 Grado de severidad 3
Impulsos perturbadores transitorios
rapidos (Burst)

EN 61000-4-4 Grado de severidad 3
Tensiones de impulso (Surge)

EN 61000-4-5 Grado de severidad 2
Magnitudes perturbadoras conducidas
por cable, inducidas por campos de
alta frecuencia

EN 61000-4-6 Grado de severidad 3
Campos magnéticos

EN 61000-4-8 Grado de severidad 4

2
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P Funcionamiento y caracteristicas

2.1 Caracteristicas

— Elevada seguridad de los datos:
se verifica la validez y los datos
de plausibilidad de los datos de
partida en el uC

— Pueden analizarse hasta 4 posi-
ciones

— Campos de medida definibles

— Sistema absoluto de medicion de
desplazamiento lineal

— Resolucion, reproducibilidad y
linealidad elevadas

— Insensible a las sacudidas, vibra-
ciones, ensuciamientos y cam-
pos perturbadores

— Max. longitud de la totalidad del
cable del bus de campo 1200 m

— Configuracion mediante
COM-PROFIBUS, Step7, Win-DP
u otro software de configuracion

— Grado proteccion IP 67 segun
IEC 60529

— Resistente a presiones hasta
600 bar

— Interruptor DIP para ajuste de
direcciones

— Interruptor DIP para el cronome-
traje del bus

2.2  Principio de
funcionamiento

En el transductor de desplazamien-
to Micropulse se encuentra el

guiaondas, protegido por un tubo de
acero fino. A lo largo de este perfil
se desplaza un sensor de posicién
conectado por el usuario con la
pieza de la maquina cuya posicion
se desea determinar.

El sensor de posicion define la posi-
cién que se desea medir sobre el
guiaondas. Un impulso INIT genera-
do internamente, conjuntamente
con el campo magnético del sensor
de posicidon, emite una onda de
torsién dentro del guiaondas que se
origina por magnetostriccion y que
se propaga a velocidad ultrasoénica.

La onda de torsion que se desplaza
hacia el extremo final del guiaondas
se absorbe en la zona de atenua-
cién. La onda que se desplaza al
comienzo del tramo de medida ge-
nera una sefal eléctrica en una bo-
bina captadora. A partir del tiempo
de propagacion de la onda se deter-
mina la posicién con una resolucién
de 5 pm. Esto se realiza con preci-
sion y reproducibilidad elevadas
con la resolucién sefialada dentro
de la escala de medida indicada
como longitud nominal.

En el extremo final de la varilla se
encuentra la zona de amortiguacion,
una zona gue no puede aprovecharse
para medida y que puede rebasarse.

La conexion eléctrica entre el trans-
ductor de desplazamiento, la unidad

de evaluacion/control y el suministro
de corriente tienen lugar a través de
varios cables que se conectan a tra-
vés de uniones de enchufe.

Dimensiones para el montaje del
transductor de desplazamiento
Micropulse: = Figura 3-2
Dimensiones para el montaje de los
sensores de posicién: = Figura 3-4

2.3 Longitudes nominalesy
sensores de posicion
disponibles

Para adaptar el transductor de des-
plazamiento lineal de manera 6pti-
ma a la aplicacion, estan disponi-
bles longitudes nominales dentro de
una extensa banda y sensores de
posicion en diferentes formas cons-
tructivas. Por este motivo, los sen-
sores de posicion deben pedirse
por separado.

Estan disponibles las siguientes
longitudes nominales en los escalo-
namientos sefalados:

Longitudes nominales Escalona-

[mm] mientos [mm]
50 .. 500 25
500 .. 1000 50
1000 ... 2000 100
2000 .. 4000 250

otras longitudes bajo demanda.

3.1 Variantes de montaje

Para la fijacion del transductor de
desplazamiento y del sensor de
posicién recomendamos material no
magnetizable w» Figura 3-1.

Si se utiliza material magnetizable,
el sensor de desplazamiento debe
protegerse contra las perturbacio-
nes magnéticas mediante medidas
adecuadas = Figura 3-1. Asegu-
rese de que el transductor de des-
plazamiento y el cilindro de aloja-
miento quedan suficientemente
alejados de los campos magnéti-
cos externos de intensidad eleva-
da.

________ —T -

ﬁ“[

@

Figura 3: Variantes de montaje

@ - @ con material magnetizable

@ con material no magnetizable

min. & 13

a = anillo separador de mate-
rial no magnetizable

b = sensor de posicion
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3 Montaje (continuacion)

Superficie

de apoyo | B: 30 -1
Z: 2" -0.04"

~20 104 25

Y
|
\

Zona de amortiguacion

Longitud nominal =
zona medible

(zona no aprovechable)

60

Sensor de
posicién

Sensor de *
posicion

Tamafo de rosca: B: M18x1,5
Z: 3/4"-16UNF

Figura 3-2: Transductores de desplazamiento BTL5...B/Z..., dibujo acotado

3.2 Montaje de los
transductores de
desplazamiento lineal

La separacion minima admisible
entre el sensor de posicion y la su-
perficie de apoyo del tubo se indica
en la figura 3-2.

El transductor de desplazamiento
BTL esta provisto de una rosca
M18 x 1,5 0 3/4"-16 UNF para la
fijacion. La obturacion se realiza en
la superficie de apoyo de la brida
con la junta torica incluida en el
suministro.

Agujero de
atornillado

M18 x 1.5 segun
ISO 6149

Junta térica
15.4 x 2.1

©19.8+0.1 ™
R 0.1 +0.1

3.0D)

Aguijero de
atornillado
3/4"-16UNF segun
SAE J475

Junta térica

15.3 x 2.4

Avellanado para junta térica

Rosca
M4 x 4/6
profundidad
2.4+04
min. 25
max. 2_
To)
Yo}
Q
£
€
45° £5° N B
26 +1
min. 25
max.1.5_ |
o N
LD -
Q N
ERSS
€
N
26 +1

Agujero de atornillado

Figura 3-3: Agujero de atornillado para el montaje del BTL con junta térica

En el montaje siempre tener en
cuenta:

La superficie de apoyo del tubo
debe quedar completamente apo-
yada en la superficie de fijacion. La
junta tdrica correspondiente debe
obturar perfectamente el agujero,
es decir, el avellanado para la junta
tdrica debe prepararse segun la
figura 3-3.

Para evitar danos, utilice la tuerca
correspondiente para la rosca de

fifacion. Al atornillar firmemente el
transductor de desplazamiento, no
rebasar el par de 100 Nm.

En el montaje horizontal de trans-
ductores de desplazamiento con
longitudes nominales superiores a
500 mm se recomienda apoyar el
tubo de apoyo en el extremo o ator-
nillarlo.

En el montaje dentro de cilindros
hidraulicos, el sensor de posicion no
debe rozar sobre el tubo protector.
Proteja el extremo del tubo protec-

tor contra el desgaste. El diametro
de agujero en el émbolo de fijacion
debe ser de al menos 13 mm.

Si se utiliza material magnetizable, el
sensor de desplazamiento debe
protegerse contra las perturbacio-
nes magnéticas mediante medidas
adecuadas = Figura 3-1. Asegurese
de que el transductor de desplaza-
miento y el cilindro de alojamiento
quedan suficientemente alejados de
los campos magnéticos externos de
intensidad elevada.

BALLUFF
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3 Montaje (continuacion)

3.3 Sensores de posicion,
montaje

Por cada transductor de desplaza-
miento se requiere un sensor de
posicién que debe pedirse por se-
parado. = Figura 3-4.

Para el alojamiento del sensor de
posicién recomendamos material no
magnetizable. w Figura 3-1.

BTL-P-1013-4R
1
] [

332
el @ 13|A
]
|
|
T
]
|
1
22.5

J4.3 3.2
—

A
A _ _ 1
[aY] ™ I (e
m — el -l - - = —'—'— C\i
9 9 g o
J Y
| <
I
s .
043 8
BTL-P-1012-4R
1
oy - )
| o I 0
o 9 J I e
y

QY
w
S
©

Figura 3-4: Sensor de posicion (op-
cional)

4 Conexiones

En la conexidn eléctrica, siempre
tener en cuenta lo siguiente:

La maquina y el armario

A eléctrico deben estar a
idéntico potencial de
puesta a tierra.

Para garantizar la compatibilidad
electromagnética (CEM) que la
empresa Balluff confirma con la
marca CE deben respetarse
siempre las indicaciones siguien-
tes.

El transductor de desplazamiento
lineal BTL y el modulo de proce-
so/PLC deben conectarse con un
cable apantallado.

Apantallamiento: Malla de hilos
sueltos de cobre, 80% de cober-
tura.

La pantalla debe conectarse en el
conector BKS, w figuras 4-3 y
4-5, a la carcasa del conector;
véase las instrucciones en el em-
balaje del conector.

En el lado del PLC, el cable de la
pantalla debe ponerse a tierra, es
decir, debe conectarse al con-
ductor de proteccion.

La linea de bus Profibus debe
tenderse segun se indica en la
directiva técnica PROFIBUS,
directiva complementaria
PROFIBUS-DP/FMS.

Las funciones de las patillas pue-
den verse en la = tabla 4-2.

Al tender el cable entre el transduc-
tor de desplazamiento lineal, el PLC
y la alimentacion eléctrica debe
evitarse la proximidad de cables de
fuerza debido al acoplamiento de
interferencias.

Son especialmente criticas las inter-
ferencias inductivas provocadas por
armonicos en la red (p. €j., de con-
troles de angulo de fase) para los
cuales la pantalla del cable ofrece
una proteccion tan solo reducida.

Mediante la interfaz de
PROFIBUS-DP se transmite la senal
al PLC.

Longitud de la totalidad del cable
del bus de campo: max. 1200 m

La velocidad de transferencia de-
pende de la longitud del cable.
Conforme a EN 50170 se aplican
los siguientes valores, = tabla 4-1:

Longitud Velocidad en
de cable baudios [kBit/s]
<100 m 12.000
<200 m 1.500
<400 m 900
<1000 m 187,5
<1200 m 93,7/19,2/ 9,6

Tabla 4-1: Velocidad de transmision
en baudios en funcién de la
longitud del cable

El bus debe terminarse en ambos
extremos conforme a EN 50170.
= Figura 4-2

BTL5-T ofrece la posibilidad de
realizar la asignacion de la direc-
cidn de estacion y del cronome-
traje de bus mediante el interrup-
tor DIP. Para mas informaciones
consultar el capitulo 7 Configura-
cion.

BTL5-T1...5103

Senales de datos PROFIBUS-DP
Pin | Bus In/ Bus Out

1 VP +5 V (output)
RxD/TxD-N (A)
Data GND
RxD/TxD-P (B)
Pantalla

Tensién de suministro (externa)
Pin | Power

| lwWIN

1 +24 'V
3 0V (GND)
4 Pantalla

Tabla 4-2: Ocupacién conexiones,
Conector de enchufe S103

Vista de lado del enchufe/casquillos
del BTL5-T1...S103

Power
(Pasador)
00Q,
s Oy
Bus Out Bus In
(Casquillo) (Pasador)

Figura 4-1: Ocupacion de pins BKS,
Unién de enchufe BTL...S103

5
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4 Conexiones (continuacion)
PROFIBUS-DP #0
Master _
A B BKS-S105-R01 &
E K
5 ©
390 0 0 =
A=1--L. 220 0 S5 2
oL BKS-S103/GS103-CP-... 502
/ \ 5500 §o
= \I - \I 5 (Q 3
[ [ Om <
I I
t F/ '\"/
4 5 '2 4 5i2 4 5 12 4 5514 23 i|gq05
BusOut #1 : Bus In Bus Out ! #n : % BusOut !

PROFIBUS-DP Interface
BTL5-T1...S103

1 3 4

( *~—9
+24V  --1

PROFIBUS-DP Interface
BTL5-T1...S103

1 3 4

PROFIBUS-DP Interface
BTL5-T1...S103

1 3 4

(Y%

BKS-S48-15-CP-...

Figura 4-2: BTL5-T1-...S103 con evaluacion/mando, ejemplo de conexiéon S103

Recto coudé
BKS-S103-00 BKS-S104-00
06-08

~55
218
T los-0s
\
Il

Paso de cable
(casquillo de
sujecion PG 9)

Figura 4-3: Conector (casquillo)

para BUS IN (opcional)

iR

36.9

Recto coudé
BKS-S105-00 BKS-S106-00
06-08

Paso de cable
(casquillo de
sujecion PG 9)

@20

@20

Figura 4-5: Conector (varilla) para

BUS OUT (opcional)

Figura 4-4: Cable de conexién PROFIBUS (casquillo/pasador)

BKS-S103/GS103-CP-

—

6
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longitudes: 00.3; 02.0; 05.0; 10.0 m (opcional)

~48

@14.5
M12x1

Figura 4-6: Resistencia de bus

terminal (resistencias incorporadas)

BKS-S105-R01 (opcional)

210
m M8x1

Figura 4-7: Cable con conector de

enchufe (casquillo)
BKS-S 48-15-CP-_ _,

longitudes: 02; 05; 10 m (opcional)
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5 Puesta en servicio

5.1 Comprobar las conexiones

Pese a que las conexiones estan
protegidas contra inversion de la
polaridad, las piezas pueden resul-
tar dafadas por conexiones inco-
rrectas y sobretensiones. Antes de
conectar la corriente, por este moti-
Vo, compruebe minuciosamente las
conexiones.

5.2 Conexion del sistema

Tenga presente que el sistema, en la
conexion, puede efectuar movi-
mientos incontrolados, en concreto,
en la primera conexion y cuando la
instalacion de medida de desplaza-
miento forma parte de un sistema
regulador, cuyos parametros todavia
no estan configurados. Por este

motivo, asegurese de que este sis-

tema no puede representar peligros.

5.3 Comprobar valores
medidos

Después de la desconexion o bien
después de la reparacion de un
transductor de desplazamiento li-
neal se recomienda verificar los
valores en la posicién inicial y final
del sensor de posicion en modo
manual. Si se obtienen valores dis-
tintos * de los predominantes que

los predominantes antes de la susti-
tucion o bien de la reparacion, debe

realizarse una correccion.

* Reservado el derecho a introducir
modificaciones o dispersiones de-
bidas a la produccién.

5.4 Comprobar la funcionalidad

La funcionalidad del sistema de me-
dicion de desplazamiento lineal y de
todos los componentes asociados a
éste debe verificarse periédicamente
y reflejarse en un protocolo.

5.5 Anomalia funcional

Si existen indicios de que el sistema
de medicion de desplazamiento
lineal no funciona debidamente,
debe ponerse fuera de servicio y
protegerse contra un uso indebido.

6 Ejecuciones (datos en la placa de caracteristicas)

Tensién de alimentacion: 1 = DC 24 V
__—— Conexidn eléctrica:

BTL5-T110-M1000-B-S103

S103 =

Pasador 1 x 3 polos

Do | Pasador 1 x 5 polos

To o Casquillo 1 x 5 polos

s3 0

Fo o version de varilla,

3 é 8 Fijacion: B =rosca métrica M18x1,5

% CU_S Z = rosca en pulgadas 3/4"-16UNF

% 15 n —— Longitud nominal (4 cifras): M = Valor métrico en mm

SE o

2 8 Numero

© & —Typ| sensores posicion| PDU

a = 1 1 fix Posicion 1 4 bytes INT32
Velocidad 1 4 bytes INT32

2 2 fix Posicion 1 4 bytes INT32
Posicion 2 4 bytes INT32
Velocidad 1 4 bytes INT32
Velocidad 2 4 bytes INT32
3 4  fix Posicion 1 4 bytes INT32

Posicion 2 4 bytes INT32
Posicion 3 4 bytes INT32
Posicion 4 4 bytes INT32

BALLUFF
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7 Configuracion

71 Parametros por defecto

El transductor de desplazamiento
lineal se suministra con los siguien-
tes ajustes basicos:

— Direccion de estacion 126

— Resolucion:
Posicion: 5um
Velocidad 0,1 mm/s

— Zona de trabajo/util maxima

7.2 Ajustes previos

La configuracion de la direccion de
estacion se realiza mediante el ser-
vicio Set_Slave_Address. Para este
servicio se requiere un maestro DP
de clase 2. Para la configuracion se
emplea el archivo GSD de nombre
BTL 504B2.GSD del sistema de
medicion de desplazamiento lineal.
El archivo GSD prepara todas las
informaciones en lo que respecta a
las opciones de configuracion. Para
la configuracion puede emplearse
p. €j. COM-PROFIBUS de Siemens.

Si se emplea en sistema estandar
PROFIBUS, la direccion de estacion
se ajusta antes de la puesta en ser-
vicio mediante los interruptores DIP
S1 integrados en el BTL, = figuras
7-1y 7-2 y tabla 7-1.

Al abrir la carcasa BTL
A hay que prestar atencion

a que no vayan a parar al
aparato ninguna pieza.

Al cerrar la tapadera hay que
prestar atencion a una presion

Figura 7-2: Vista A, interruptor DIP
S1 para el ajuste de la direccion de
estacion y para el cronometraje del
bus

Para la direccién de estacion se
pueden ajustar valores entre 0 y
125. En una red sélo se puede asig-
nar cada direccion una vez. En el
valor 126 se emplea la direccion
ultimamente ajustada por el Dienst
Set_Slave_Adress. Con el valor 127
se puede colocar a cero el BTL en
el estado de suministro. Como el
valor 127 no representa ninguna
direccién valida, no es posible un
servicio en el Bus.

Todos los ajustes de direcciones
son realizados por el BTL sélo des-
pués de un nuevo Power-on. Por
ello, las modificaciones que se reali-
cen existiendo tensién de suminis-
tro no tienen ninguna repercusion
inmediata.

Para un nivel de reposo seguro el
Bus tiene que establecerse en am-
bos extremos segun se indica en las
figura 4-1. EI BTL5-T ofrece la posi-
bilidad de cronometrar el bus inter-
namente. Para ello, los interruptores
DIP S1.9 y S1.10 deben colocarse
en ON, = figura 7-2. Para IP 67 se
tiene la resistencia de bus terminal
que se propone en la figura 4-7.
iEntonces el cronometraje interno
del bus no debe estar activado
($1.9 y S1.10 deben colocarse en
OFF)! Se debe evitar también dentro
de lo posible cables de derivacion.

7.3 Configuraciéon con
COM PROFIBUS

Si se desea parametrizar el BTL5-T
con el software de configuracién
COM PROFIBUS, se debe garanti-
zar que se emplee COM PROFIBUS
a partir de la version 5.

7.3.1 Importar BTL5-T

Para poder emplear el BTL5 en el
software, se debera importar el fi-
chero GSD y un fichero pertinente
bitmap en los correspondientes
directorios de COM PROFIBUS.

El fichero GSD BTL504B2.GSD se
copia en el subdirectorio \GSD,
= figura 7-3.

3 Explorer - CASIEMENS\CPBY50\gsd

Datei Bearbeiten Ansicht  Estras 7

suficiente de la junta. Par de | 30 [ ] $|Bl@ o X
apriete: 1,5 Nm Alle Ordner | Inhaltvon 'CASIEMENSYCPBYSDigsd"

=L Siemens =] [[2] BalEb7a0.god 3] Sie_8028.05g )

----- | Autkorse BTL5O4E 2 gad: @ Sie_B029.g50 E

;L A -] Camman [2]Dmzi0ar.ged 2] Sie f02hgn 2

| =L Cpbesll 2|5i058020.g:d (2] Sie_802cgsg 2

—_— | LI bin 2| 5i07aiziged (3] Sied02gen B

[ U R L1 hitmaps 2] si7endngsd 2] Siegd0M.gsg |2

L] data B|Si0e0zigsd (D] Siemd00lged |

o "ZZQSd 2|silsa0zngsd 2] Siem0002geg |2

- — = | U R A A j E-ianual 2|5i17a040gsd (2] Sieml003gsd [

..... £ masters 2|Si2ER0N gsd 2] Sieml004gsd |2

,,,,, = rom 2)Gi27a0dgsd 2] Sieml00Ggsy |2

..... ] tooks % Sie_2150 gad % Siemdllagsg  [2

. b NI o4 W iy bundat S 3] Sie_B0b.gsg 3] Siem000b. gzg el

Figura 7-1: Interruptor biPS1 j J’:imtal 9] 5ie_ 8027 gsg 2] Siem000c gsd B
s1.1]s1.2]s1.3]s1.4]s1.5]s1.6]s1.7 B-L ] Step? KN |

20 21 22 28 | 24 | 25 | 26
LSB MSB
1 2 4 8 16 | 32 | 64

Tabla 7-1: Direccién de estacién

8
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1 Objeki(e) markiert

22.2KB

Figura 7-3: Ficheros GSD en el subdirectorio \GSD
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7 Configuracion (continuacion)

B Explorer - CASIEMENS\CPBYSD\bitmaps

El fichero Bitmap BTLO4B2N.DIB se
debe copiar en el subdirectorio

Datel  Bearbeiten Ansicht  Esxdras 7 )
— — = — : \BITMAPS. = Figura 7-4
[ 3 bimeps 2 ] =1 8 [ ) P =53 e ] s
Alle Ordner Inhaltvon 'CASIEMENS\CPEVEDpitnag ~ 7-3.2 Parametrizar BTL
= Siemens 2l =) awcnozan e #]CPUMES Db (2 Tras el arranque de
----- L] Awthorsts! F|BWEINZ4S db | F|CPUTE Ndb | COM PROFIBUS, BTL5-T se en-
L] Common Z|BEBOSETN.db (2| CPUZIE Sdb  [x cuentra en el directorio \DP-
-] Cpbvsl #|BEBOSE7S.db  #|DFUNK.Ddb [  SLAVE\ENCODER\LINEAR con la
""" U E!” #|BEEOFPF?M.db  [#|DPLNK_M.db [z denominacién BTL5-T (...) y se in-
..... t i . — - AR
[]---j dan #|BeboPP7sdh  [B|DPUNK Sdb [ gerta en la configuracion de la red
..... = fmsgsd 1B TL0aB2n div ST IR mediante Drag&Drop.= Figura 7-5
_____ + ] CP3435.dib #|ESO8030N.db =
_____ j ffanual | CP4435.dib ¥ ESOBO305.db [ Pulsando dos veces sobre el simbo-
_____ £ masters | CP5412.dib H|ET_200CN.db | lo BTL se llama el menu ‘propieda-
_____ =3 rem ] CP5431.dib HET_200C5.db [ des del esclavo’ para el BTL.
..... ] todls F|CPUASN.db [ #ET200 UNdb | w Figura 7-6
..... ) typdatsy H|CPUNESdb  [HET200 USdb  [2
..... 21 uninstal #|CPUTIEN.db  [#|ET200E_M.db =
(-1 Step? :I LI
|1 Ohjeki(e) markiert |EI,E1 kB
Figura 7-4: Ficheros bitmap en el subdirectorio \DIB
~=COM PROFIBUS - [COMProl] |_[Of =]
e Archivo Edicion  %er Configurar Servicio Documentacion  Opciones  Yentana 7 =]
DEE | fERE s 28 R

=

...... EMI‘ DF-t aster
[i]......isf DP-Slave

B 3 Allgemein
[ (2 Antriebe
(=} (3 Encoder
- £ LNESR 1
TS BTLET (BTLGT 1M PG5 CP 5412 (A2)
23 Gatewaps
[ HMI
s
[ Identsysteme
- (2 MC/RC
w71 Fegler
v (7] Schaltgerbte
_hl' poul
cl SPS 2 ICrORUlEs
- EEE FMS-Master =
[~ EME o' FMS-Station BTLS-T
a I _vl_l
Fulse F1 para obtener ayuda. | OFFLIME 7
Figura 7-5: Insertar BTL5-T en la red mediante Drag&Drop
BALLUFF 9
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7 Configuracion (continuacion)

Bajo el parametro ‘Direccion puede introducir en el parametro diante la caja de seleccién «maestro
PROFIBUS’ se ajusta la direccién ‘Denominacién de la estacion’ un de parametrizacion» que ejecuta la
de estacion que figura en BTL. Aqui nombre para el BTL. Si en la red se parametrizacién del BTL en el tipo
estan permitidos valores de 0-125. encuentran varios maestros, se de sistema. = Figura 7-7
Para una mejor identificacion, se puede seleccionar un maestro me-
ESFropiedades del esclavo
Aceptar
Direccion PROFIBUS: z ‘ |
Cancelar |
Designacian de estacian: |DF> slave<>
Tipo de estacion: BTLE-T Ayuds |
Mimero pedida: BT LE-T 1P 3
Archiva GSD: BTLE04B2 gsd Canfigurar.. |
Comandos de contral: |
g |
Maestro parametrizacién:  |#1. OP 5412 (42). Master system<1> |
W “igilancia de exploracian
kodo de alarmas: * pinguno " -
Figura 7-6: Menu «propiedades del esclavo» con BTL5-T
Como en el caso de BTL5-T se trata activo en la representacioén. Por este dulo de parametros. La lista de se-
de un aparato modular, no existe motivo, como primer paso hay que leccién se activa mediante el boton
aun ningun juego de parametros seleccionar el correspondiente moé- (modulo). = Figura 7-8
[ Configurar: BTL5-T #2 <DP slave<2>>
ldent. Médulo Comentario Direccion E | Direccion § 2| Aceptar |
o [ ]
] Cancelar
z _ s |
Ayudda
3
4
= tdadula...
B
7 | Exdizis
. e
9
10
11
12
13
14
15 I
16 j

Figura 7-7: Menu de configuracion (sin juego de parametros)

10 BALLUFF
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7 Configuracion (continuacion)

ES Seleccion de modulo para posicion 0

Class 1 Encoder
Class 2 Encoder
BALLUFF 1 x Position
BALLUFF 2 x Position
BALLUFF 3 x Position
BALLUFF 4% Position
BALLUFF 1 % Pos

BALLUFF 2 x Position, 2 x Speed
BALLUFF 3 x Position, 3x Speed
BALLUFF 4 x Position, 4x Speed
FREE COMNFIGURATION

]

Aceptar
Cerrar

Ayuda

Figura 7-8: Seleccién de modulo

IS Configurar: BTLS-T #2 <DP slave<2>>»

Pulsando dos veces sobre el modu-
lo deseado, éste se recoge en la
tabla de configuracion. Como en el
caso de BTL se trata de un Single-
Module-Service, sélo se puede se-
leccionar un médulo. Siya antes se
selecciond un médulo, antes de la
nueva seleccién hay que borrar el
modulo existente. w Figura 7-9

Pulsando una vez sobre el botén
(parametros) se ejecuta el didlogo
para la parametrizacién del aparato.
w Figura 7-10

ldent. Madulo

Comentario

Direccion E | Direccion S Aceptar

Cancelar

il

Ayuda

Madula...
Parametros...
Borrar

AutElin

1P

EepEs difec.

Figura 7-9: Menu de configuracion (con datos de parametros)

BALLUFF 11
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7 Configuracion (continuacion)
E§Parametrizar: BTL6-T #2 <DF slave<2?>> E

Nombre de parametro Valor = ‘ Aceptar I

0o Code Sequence hfin “alue at Connectar Side
17.0  |Mode Selector Fasition First, Speed Follows Linzzlsl |
18 Pos. Engeneering Unit [0.007Tum] 1000 Ayuda
22 Fos. Revolution Unit [0.007um] 5000
26 Spd. Engeneering Unit [0.01rmm/s] 10
30 Spd. Revolution Unit [0.07mm/s] 10 Seleccion... |
34 Freset Position 1 0
A0 Low Limit Positian 1 0 Hee... |
BB High L.irn.it Position 1 0 Borrar |
o L?W L'_m't Slpzcel | 0 !Tipc: de datos: Signed3e, margen: -21
95 High Limit Speed 1 0 =]

Figura 7-10: Parametrizar BTL5-T...

La cifra del parametro expuesto se Mediante el botén [ Hex ] es posible 7.4 Configuraciéon con Step7

puede diferenciar segun el modulo
elegido. Por defecto, el BTL esta
ajustado para una resolucion de
trabajo de 5 pm (parametro ‘pos.
Revolution Unit’). La resolucion de
trabajo externa es de 1 pm
(parametro ‘pos. Engeneering Unit’).
La resolucién de la velocidad esta
ajustada a 0.1 mm/s. Los siguientes
ajustes se refieren siempre a la re-
solucién de tareas ajustada.

realizar la representacion
hexadecimal de los datos de los
parametros. Sin embargo, esta
funcion no se necesita bajo condi-
ciones normales y sirve solamente
para comparar directamente los
datos de los parametros con las
tablas de parametros que se contie-
nen en este manual. = Figura 7-11

E5 Parametrizar hex.: BTL5-T #2 <DF slave<2»>» E

- ‘

Aceptar I

Cancelar |

Avuda

00 o0 |«

Figura 7-11: Representacion hexadecimal de los datos de los parametros

BALLUFF

12 CespanioD

Si se desea parametrizar BTL5-T
con el software de configuracién
Step7, hay que garantizar que se
emplee Step7 a partir de la version
5 con el Service Pack 3

7.4.1 Importar BTL5-T

Para poder emplear el BTL5-T en el
configurador del hardware de
Step7, hay que importar en el siste-
ma el fichero GSD mediante el pun-
to del menu ‘Extras’ —> ‘Instalar
nuevo GSD’. Al realizar el Update
del fichero GSD hay que cerciorarse
de que en ese momento el fichero
GSD no emplee ninguna aplicacion,
pues de lo contrario, el sistema no
puede cambiar el fichero.

= Figura 7-12
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7 Configuracion (continuacion)

: Cofopidehyenss 0O
ﬂhrﬁ;.lru.r[udulu
[Esitretsr =]
Ediar uE dal cathloos 5 R PROFBUSDF
zﬂ wll SMATICIM
detueiizar cathlogn wll SMATIC A

m | SMATICPC Bevsed Control 300400
| mgeorter mrchngce G500 che un o ipe

Lasbwortay e CP-ksysiarsysiem (1]

4 | o

) LA
St kb LT Drecoon P | Cireccin E | Cirmocién S £|
T D e e e e Comporei=s ymadulos parmsoloones de
a T AR restirmcacn con SIETIC bassches an PC
a2 [ pe T |m
i
F1
3
[
¥
[
]
!l
i

Iresimim nusme michrms GED en el st mes ey sotuslios el cababooo.

Figura 7-12: Instalar nuevo fichero GSD y actualizar el contenido del catalogo

7.4.2 Parametrizar BTL Catdlogo de hardware Al seleccionar un BTL, hay que pro-
Tras la importacién, BTL5-T se en- ceder en dos pasos a causa de la
cuentra erl? ol catélc;go de hardware Eeril: IEstE'mdar j definicion modular del aparato. En
en la siguiente ruta: =1 Otros eparatos de campo [~ | gl prlinelr pé:l_IS_E5h$y qug_ arl;astrar el
PROFIBUS-DP\otros APARATOS DE w1 ES D e b diroctamana o B < o
CAMPO\Encoder\BTL5-T. w1 General g&rop directamet ;
w Figura 7-13 5.3 Encoder la representacion grafica de confi-

- R guracioén. = Figura 7-14
----- bMadulo universal

----- Class 1 Encoder

----- Class 2 Encoder

..... BALLUFF 1 x Position

----- BalLLUFF 2 x Position

..... BALLUFF 3 x Position

----- BaLLUFF 4 x Position

..... BALLUFF 1 % Position, 1x
..... BALLUFF 2 x Position, 2
..... J BALLUFF 3 x Position, 3x
..... BALLUFF 4 x Position, 4x
..... FREE CONHGURATloiJIj
1| | k
BTLE-T1 204 hAsd-P-5ix

Figura 7-13: Catalogo de hardware

BALLUFF 13
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7 Configuracion (continuacion)
EHw Coaliq - ERAATIC 3001)

Equpn  Edfion |mane  Shkmededosting wer Heremimas  vegienn  Ayida

Dijeid %) O] e deli] =@ 2 v
S THC: HTL Tt M=

11 oeSsguraciie] — HalSes 1

Esifi:  ||Esiandai El
=+ Ctros aparmios de campo =]

1

z [[ualezoP AL XS
| T -1l Gierersl
3

4

5

i

1

=Ll Enpocler

1 BTLET
/ I mecio mpm el

= [ Cime=1 Ercoder

Il Cinss 2 Encoder

Il BALLUFF 1 x Position
Lisbsorbay e DP-kAmstarmesiam (1] [l BALLUFF 3 5 Position

'|' [l B&LLUFF 3 Position

& 1] BTLE] ll B&LLUFF 4 Position
l BALLUFF1 x Position 1=
for s [l BALLUFF2 x Pomition. 2x

[ B&LLUFF 3 x Position. 3=
= [l E&LLUFF 4 x Position. 4
Ll | L|J Il FREE CONFKAPETION =
1
el S,
& ) ansT A T

gkt ﬂ kiSchibo fldant. .. | Aakenencia DirecddnE | Dnecodn B | Comantand |
1]

Irese ey pombls
Figura 7-14: Afadir BTL5-T a la red mediante Drag&Drop

Equipg E.:lnmn lreansr ghiemacsdasing Yo Hemameniss Wegienn  Ayuds

D2 |%) §] Gele| dalis] S %) w2l

11 pLneSsguracies] — Bl 5L |esl

Paifl:  |Esisndar j
=H 1 Cime aparmics de campo &l
7L EfS
#-L 1l Gimresred
=Ll Enpocler

= BTLET
B ischls il
I Cinss i Encoder
[ Cimes 2 Encoder
| BALLUIFF 1 x Posmition
[l BALLUFF 3 x Position
[ BALLUFF A x Position
Il BALLLIFF 4 x Position

I WEALLLIFF 1 5 Position. 1]
[ BaLLUIFF 2 % Pomition. &=
[l BALLUFF I x Position. 3=
[l E&LLUIFF 4 % Position. 4

[ FREE COMFKEPATION =
| ¥

Lasbwortay e CP-bsvstarsystiam (1]

%

4| |
EJ {11 BTLET

Wilechibo Fldant ..

Pl F1 parm cbisner mude WD
Figura 7-15: Insertar BTL5-T en la configuracion tabular del aparato mediante Drag&Drop
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7 Configuracion (continuacion)

Propiedades - Esclavo DP

Direccion { ldentificador  Farametrizar I

Mormbre del parametro

Mode Selectar

Fos. Engeneering Unit [0.007urm)
Fos. Rewvolution Unit [0.007urm]
Spd. Engeneering Unit [0.01mm/s]
Spd. Revolution Unit [0.01mim/s]
Freset Position 1

Lo Lirnit Fosition 1

High Limit Position 1

Low Limit Speed 1

High Limit Speed 1

Parametro hex...

Fosition First, Zpeed Faollows
1000

5000

10

10

1]

0
0
0
0

5l

Cambiarwalor. . |

Figura 7-16: Tarjeta ‘parametrizar’

En un segundo paso se realiza la
asignacion de los médulos de fun-
ciones al aparato. Para ello, se debe
seleccionar el aparato en la repre-
sentacion grafica. A continuacion,
hay que introducir el modulo desea-
do del catalogo de hardware en la
configuracion tabular del aparato
mediante Drag&Drop.

w Figura 7-15

Pulsando dos veces sobre el modu-
lo en la representacion tabular de la
configuracion del aparato se llama
el correspondiente didlogo para la
parametrizacion. w Figura 7-16

La parametrizacion del BTL se reali-
za en la tarjeta ‘parametrizar’.

En funcién del médulo selecciona-
do, la cifra de parametro expuesta
puede diferenciarse. Por defecto, el

Cancelar |

Anyuda

BTL esta ajustado para una resolu-
cién interna de trabajo de 5 pm
(parametro ‘Pos. Revolution Unit’).
La resolucion externa de tarea es
de 1 um (parametro ‘Pos.
Engeenering Unit’). La resolucion de
velocidad esta ajustada a 0.1 mm/s.
Los siguientes ajustes se refieren
siempre a la resolucion ajustada de
la tarea.

Parametrizacion hexadecimal

Datos de parametrizacion:

Es posible la representacion
hexadecimal de los datos de los
parametros mediante el botén [ Hex
]. Sin embargo, esta funcién no se
necesita bajo condiciones normales
y sirve solamente para comparar
directamente los datos de los para-
metros con las tablas de parame-
tros que se contienen en este ma-
nual. = Figura 7-17

|DC,EID,EID,DEI,EIEI,EID,DD,DD,DD,DD,DIlDEI,EID,DD,DIJ,EIEI,EID,DIJ,DEI,EID,

{hexadecimal, separado por una coma)

Aceptar |

Cancelar

Ayuda

Figura 7-17: Representacion hexadecimal de los datos de los parametros

BALLUFF
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7 Configuracion (continuacion)

7.5 Observaciones generales
sobre la configuracion

El significado basico o el
parametraje de la funcionalidad de
la Class 1y Class 2 se puede con-
sultar en las especificaciones
«PROFIBUS - perfiles para Encoger
- Order N° 3.062».

Si surgiesen problemas en la puesta
en servicio o configuracion del
BTL5-T, se deberan examinar los
siguientes puntos:

— Ladireccién del aparato emplea-
da en el sistema de configura-
cion tiene que coincidir con la
direccién ajustada en el BTL.

— Hay que seleccionar el médulo
adaptado al BTL empleado. Para
ello, en caso de duda hay que
revisar la clave de tipo BTL.

Segun la parametrizacion efec-
tuada, pueden variar tanto el
numero como la representacion
de los valores de salida.

Si se emplea CPU-315-2-DP
como maestro, solamente se
pueden representar directamente
en la imagen del proceso datos
consistentes con un maximo de
2 palabras (1 x posicion). Para la
lectura de datos consistentes

>4 bytes se debe emplear el
SFC 14.

El sobrepasamiento de los limi-
tes de la gama de trabajo ajusta-
dos es anunciado por el BTL
mediante una noticia de diagnos-
tico (Externe User Diagnose).
Esta noticia de diagndstico se
puede leer mediante el SFC 13.

En la configuracion estandar el
CPU-315-2-DP cambia ya por la

Z Notificar errores de sistema - Balluff BTL Test\SIMATIC 300(1)3CPU 315-2 DP

presencia de un Externe User
Diagnose en el estado de parada
(ya no se procesa el programa de
mando). Si no se desea este
comportamiento, OB82, OB86 y
OB122 se deben implementar en
el mando. En este OB se puede
decodificar el comportamiento
erroneo especificamente para
cada participante PROFIBUS.
Para ello, en el configurador HW
se tienen que seleccionar los
CPU y llamar el menu ‘Extras’
—> ‘anunciar error de sistema’.
= Figura 7-18

El anuncio de errores del sistema al
OB se activa mediante el Checkbox
‘Generar errores OB’. En el progra-
ma de mando se tiene que
decodificar a continuacion del
modo correspondiente el contenido
del OB de errores.

General IMensajes Blogue de usuaric:]

Blogue de diagnastico
Mamero del FE a generar:

Mamero del DB & generar:

Reaccion de la CPL en caso de error

[" La CFU pasa a STOF tras ejecutar el FB de diagnastico

¥ Crear OBs de errar

[ Mensajes con acuse

¥ Generar datos de referencia

™ Misualizar advertencias;

I “isualizar este diglogo al guardary compilar Hw-Canfig

Generar Borrar Cancelar

Ayuda

Lista.

Figura 7-18: Ajustar el comportamiento especifico de participante para ‘anunciar errores de sistema’

BALLUFF
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7 Configuracion (continuacion)

7.6 Datos de parametros

Octet No.

Name

Type

Description

Standard Encoder Class 1

Operation_mode

BYTE

Bit 0 Code Sequence
0 = Lower position values at connector side
1 = Higher position values at connector side

Bit 1 Class 2 functionality
0 = Disable
1 = Enable

Bit 2 Commissioning Diagnostics
0 = Disable, No work and speed area monitoring
1 = Enable

Bit 3 Scaling Function
0 = Disabled, Output resolution always 5 pm
1 = Enabled

Bit 4-7 |Reserved

Standard Encoder Class2

2-5

Measuring_Units_Per_Revolution

UINT32

Reserved (Class 2)

6-9

Total_Measuring_Range

UINT32

Reserved (Class 2)

10-17

Not Defined

BYTE

Reserved

Balluff Extension

18

Mode_Selector

BYTE

Bit 0-1 |Data mapping

0x00 Position first, Speed follows

0x01 Position/Speed alternate

0x02 Speed first, Position follows

Bit 4-7 |Max. number of expected magnets, respectively used
magnets

Resolution Settings

19-22

Position_Engineering_Unit

UINT32

LSB in steps of 0.001 pm
Default Value = 0x3E8 — 1pm engineering resolution

23-26

Position_Resolution

UINT32

LSB in steps of 0.001 pm
Default Value = 0x1388 — 5 pm measurement resolution

27-30

Speed_Engineering_Unit

UINT32

LSB in steps of 0.01 mm/s
Default Value = 0x0A — 0.1 mm/s engineering resolution

31-34

Speed_Resolution

UINT32

LSB in steps of 0.01 mm/s
Default Value = 0x0A — 0.1 mm/s measurement resolution

Tabla 7-2a: Datos de parametros

BALLUFF 17
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7 Configuracion (continuacion)

Octet No. |Name Type Description
Offset Settings
35-38 Preset_Position_1 UINT32 |Output value Position 1 is set to Preset_Position_1
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
39-42 Preset_Position_2 UINT32 |Output value Position 2 is set to Preset_Position_2
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
43-46 Preset_Position_3 UINT32 |Output value Position 3 is set to Preset_Position_3
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
47-50 Preset_Position_4 UINT32 |Output value Position 4 is set to Preset_Position_4
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
If high limit = low limit, monitoring function not active
51-54 Low_Limit_Position_1 INT32 Switch point for position 1 work area low limit
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
55-58 Low_Limit_Position_2 INT32 Switch point for position 2 work area low limit
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
59-62 Low_Limit_Position_3 INT32 Switch point for position 3 work area low limit
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
63-66 Low_Limit_Position_4 INT32 Switch point for position 4 work area low limit
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
67-70 High_Limit_Position_1 INT32 Switch point for position 1 work area high limit
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
71-74 High_Limit_Position_2 INT32 Switch point for position 2 work area high limit
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
75-78 High_Limit_Position_3 INT32 Switch point for position 3 work area high limit
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
79-82 High_Limit_Position_4 INT32 Switch point for position 4 work area high limit
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
If high limit = low limit, monitoring function not active
83-86 Low_Limit_Speed_1 INT32 Switch point for speed 1 low limit (with respect to octet 27-30).
Default Value = 0
87-90 Low_Limit_Speed_2 INT32 Switch point for speed 2 low limit (with respect to octet 27-30).
Default Value = 0
91-94 Low_Limit_Speed_3 INT32 Switch point for speed 3 low limit (with respect to octet 27-30).
Default Value = 0
95-98 Low_Limit_Speed_4 INT32 Switch point for speed 4 low limit (with respect to octet 27-30).
Default Value = 0
99-102 High_Limit_Speed_1 INT32 Switch point for speed 1 high limit (with respect to octet 27-30).
Default Value = 0
103-106 |High_Limit_Speed_2 INT32 Switch point for speed 2 high limit (with respect to octet 27-30).
Default Value = 0
107-110 |[High_Limit_Speed_3 INT32 Switch point for speed 3 high limit (with respect to octet 27-30).
Default Value = 0
111-114 [High_Limit_Speed_4 INT32 Switch point for speed 4 high limit (with respect to octet 27-30).

Default Value =0

Tabla 7-2b: Datos de parametros
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7 Configuracion (continuacion)

7.7 Configuracién de E/S

El nimero de valores de E/S se

define mediante la configuracién de
E/S. El contenido de datos puede

establecerse en los datos de para-
metros (Mode_Selector).

Function | Data | Description
Cfg OxD1 In |4 BYTE 2 WORD:s of
Position 1 input data
osition Consistency
Cfg 0xD3 In |4 BYTE 4 BYTE 4 WORDs of
Position 1 |Position 2 ggﬁ;,gggc
i
Position 1 | Speed 1 y
Speed 1 Position 1
Cfg 0xD5 In |4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 6 WORDs of
Position 1 |Position 2 |Position 3 ggﬁ;iggﬁc
Speed 1 Speed 2 |Speed 3 4
Cfg OxD7 In |4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 8 WORDs of
Position 1 |Position 2 |Position 3 |Position 4 ggﬁ;-giﬁc
i
Position 1 | Speed 1 Position 2 | Speed 2 y
Speed 1 Speed 2 |Speed 3 |Speed 4
Cfg OxDB In |4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 12 WORDs of
Position 1 |Speed 1  |Position 2 |Speed 2 |Position 3 |Speed 3 ggr‘:;igf;‘;‘c
Position 1 |Position 2 |Position 3 |Speed 1 Speed 2 |Speed 3 y
Speed 1 Speed 2 |Speed 3 |Position 1 |Position 2 |Position 3
Cfg OXDF In |4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 16 WORDs of
Position 1 |Speed 1  |Position 2 |Speed 2 |Position 3 |Speed 3 |Position 4 |Speed 4 ggﬁ;gfggc
Position 1 |Position 2 |Position 3 |Position 4 |Speed 1 Speed 2 |Speed 3 |Speed 4 y
Speed 1 Speed 2 |Speed 3 |Speed 4 |Position 1 |Position 2 |Position 3 |Position 4
Tabla 7-3: Configuracion de E/S
7.8 Datos de diagnédstico
Octet No. |Name Type Description
1-6 PROFIBUS_Standard_Diagnostic |OCTET
Encoder Class 1
7 Extended_Diagnostic_Header BYTE Length of the dianostics including the header byte
8 Alarms BYTE Bit 0 Position Error
Bit 1 Supply Voltage Error
Bit 2 Current too high Error 10 - {\(I;S
Bit 3 Commissioning Diagnostics
Bit 4 Memory Error
Bit 5-7 |Reserved
Tabla 7-4a: Datos de diagnéstico
BALLUFF 19
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7 Configuracion (continuacion)

Octet No. |Name Type Description

Encoder Class 1 (continued)

9 Operation_status BYTE Bit 0 Code Sequence Status 0 = Lower position values
at connector side

1 = Higher position values
at connector side

Bit 1 Class 2 Functionality Status

0 = No, not rted
Bit 2 Commissioning Diagnostics 1= Ygs not stpporte
Status
Bit 3 Scaling Function Status 0 = Disabled
1 = Enabled
Bit 4-7 |Reserved
10 Encoder_type BYTE Default Value 0x07 - Absolute Linear Encoder
11-14 Position_measuring_step UINT32 |LSB in steps of 0.001 pm
Default Value = 0x3E8 — 1 pm engeneering resolution
15-16 Number_of_distinguishable_ UINT16 |Default Value = 1 — single turn encoder
revolutions
Encoder Class 2
17 Additional_Alarms OCTET
18-19 Supported_Alarms OCTET
20-21 Warnings OCTET
22-23 Supported_Warnings OCTET
24-25 Profile-Version OCTET
26-27 Software-Version OCTET
Reserved (Class 2), refer to PROFIBUS, Profile for Encoder
28-31 Operating-Time UINT32 ( ) !
32-35 Offset_Value INT32
36-39 Manufacturer_Offset_Value INT32
40-43 Measuring_Units_Per_Revolution |UINT32
44-47 Total_Measuring_Range UINT32
48-57 Serial_Number STRING
58-59 Reserved
BALLUFF Extensions
60 Pointer_State BYTE Bit 0 Magnet 1
Bit 1 Magnet 2 0 = Pointer (Magnet) not available
Bit 3 Magnet 3 1 = Pointer (Magnet) available
Bit 4 Magnet 4
Bit 5-7 |Reserved
61 Position_State BYTE Bit 0-1 |Magnet 1
Dual Bit Information
Bit 2-3 |Magnet 2 | 00 = Pointer (Magnet) inside work area
01 = Pointer (Magnet) outside work area,
Bit 4-5 |[Magnet 3 value lower than low limit
10 = Pointer (Magnet) outside work area,
Bit 6-7 |Magnet 4 value greater than high limit
11 = Not possible
62 Speed_State BYTE Bit 0-1 |Magnet 1 |Dual Bit Information
Bit 2-3 |Magnet 2 | 00 = Speed value inside defined work area
A 01 = Speed value lower than speed low limit
B!t 4-5 |Magnet 3 10 = Speed value greater than speed high limit
Bit 6-7 [Magnet4 |11 = Not possible

Tabla 7-4b: Datos de diagnéstico
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8 Caracteristicas técnicas

Valores tipicos para DC 24 V y 25 °C. Inmediatamente listo para funcionamiento, precision total después de la fase de
calentamiento. Conjuntamente con el sensor de posicién BTL-P-1013-4R, BTL-P-1013-4S o BTL-P-1012-4R:

Resolucion, configurable

en incrementos de 5pum
Velocidad, configurable
en incrementos de 0,1 mm/s
Frecuencia de medidos

fStandard = 1 kHZ
Desviacion de linealidad = 30 pm
Histéresis <1LSB
Reproducibilidad <2 LSB

(Resolucion + histéresis)
Coeficiente de temperatura

(6 pm + 5 ppm = longitud nominal)/K
Resistencia a impactos 100 g/6 ms
segln IEC 68-2-27 1
Golpes permanentes
segun |IEC 68-2-29 1
Vibraciones 12 g, 10 hasta 2000 Hz
segln IEC 68-2-6 '

(Respetar/evitar la resonancias pro-
pias del tubo protector)

A prueba de presion hasta 600 bar
en el montaje en cilindros hidrauli-
cos

" Determinacién individual segun
norma de fabrica de Balluf

100 g/2 ms

8.1 Dimensiones, pesos,
condiciones ambientales

Longitud nominal <4000 mm

Dimensiones w» figura 3-2

Peso aprox. 2 kg/m
Carcasa Aluminio anodizado
Tubo protector Acero fino 1.4571

Diametro 10,2 mm
Grosorde pared 2 mm

Mddulo de

elasticidad ca. 200 kN/mm?

Fijacion de la carcasa mediante
rosca M18x1,5 6 3/4"-16UNF
Temperatura de empleo

—-40 °C hasta +85 °C
Humedad < 90 %, sin condensacion
Grado de proteccion segun
IEC 60529 IP 67
En estado atornillado

8.2 Alimentacion eléctrica
(externa)

Tension estabilizada

BTL5-T1... DC 20 hasta 28 V
Rizado < 0,5 Vpp
Intensidad absorbida?® <130mA
Intensidad pico

de conexion <3 A/0,5ms
Proteccion contra inversién

de polaridad Incorporada

Proteccidén contra sobretensiones
Diodos protectores Transzorb
Resistencia a tensiones entre GND
(tierra) y carcasa 500V

2 en funcién de la carga en VP (repe-
tidor, terminacién de bus)

8.3 Seiales de control

RxD/TxD-N, RxD/TxD-P, DATA GND
(tierra) de datos segun EN 50170

8.4 Conexion con el médulo de
proceso

Cable w figura 4-1

Trenzado por pares, apantallado.
Max. longitud de la totalidad del
cable del bus de campo 1200 m

8.5 Alcance del suministro

Transductor de desplazamiento ( sin
sensor de posicién) = figura 3-2

8.6 Software

Pedir por separado gratuitamente el
fichero GSD o descargarlo de la red
en Internet bajo www-balluff.de
en Micropulse Transducers, Software.
O bien, pidalas mediante e-mail a
PROFIBUS@balluff.de

8.7 Sensor de posicion
(debe pedirse por separado)

Sensor de posicion
BTL-P-1013-4R, BTL-P-1013-4S,
BTL-P-1012-4R

suministrado con el correspondien-
te distanciador POM 8 mm

Dimensiones w» figura 3-4
Peso aprox. 10 g
Carcasa Aluminio anodizado
Temperatura de empleo

—-40 °C hasta +85°C

Sensor de posicion BTL5-P-4500-1
(electroiman)
Peso aprox. 80 g
Carcasa Plastico
Temperatura de empleo

—40 °C hasta +60°C

8.8 Accesorios (opcional)

Para conexiones PROFIBUS:
Conectores (casquillo) = figura 4-3
Conectores (varilla) = figura 4-5

BKS-S103/GS103-CP-_ _ _
Cable con conector
de enchufe

BKS-S105-R01
Resistencia termina w» figura 4-6

w figura 4-4

Para el suministro de corriente:

BKS-S 48-15-CP-_ _ _
Cable con conector

N° 829 987 - 726 SP ¢ 01.104569 e Edicion 0405; Reservado el derecho a introducir modificaciones e Sustituye a edicion 0306.

de enchufe w figura 4-7
BALLUFF 21
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Le brevet délivré pour ce produit
est le suivant :

US Patent 5 923 164
Apparatus and Method for Auto-
matically Tuning the Gain of an
Amplifier

1 Consignes de sécurité

Lisez attentivement cette notice
avant d’installer et de mettre en
service le capteur de déplacement
Micropulse.

1.1 Utilisation prescrite

Pour son utilisation, le capteur de
déplacement Micropulse BTL5 est
monté dans une machine ou une
installation. Couplé a un
PROFIBUS-Master, il forme un sys-
téme de mesure de déplacement et
ne doit servir qu’a cette fin.

Toute intervention non autorisée ou
utilisation contre-indiquée entraine

la perte des droits de garantie et de
responsabilité.

1.2  Personnel qualifié

Cette notice s’adresse aux profes-
sionnels qui effectuent le montage,
I'installation et le réglage.

1.3 Utilisation et vérification

Lors de I'utilisation du systeme de
mesure de déplacement, les consi-
gnes de sécurité applicables doi-
vent étre respectées. Les mesures

® Homologation UL
N File No.
E227256

doivent étre prises en particulier
pour éviter de mettre en danger le
personnel ou le matériel en cas de
défaillance du capteur de déplace-
ment. Le montage d’un interrupteur
de fin de course de sécurité, d’'un
interrupteur d’arrét d’urgence et le
respect des conditions d’environne-
ment admises font partie de ces
mesures.

1.4 Validité

Cette notice est valable pour le cap-
teur de déplacement Micropulse de
type BTL5-T1...B/Z-S103.

Vous trouverez un récapitulatif des
différents modéles au chapitre 6
Modeéles (inscriptions sur le pan-
neau signalétique), page 7.

Remarque: Les modeles spé-
ciaux, identifies par -SA_ _ _ sur
le panneau signalétique, existent
avec d’autres caractéristiques
techniques (par ex. pour le ré-
glage, le branchement ou les
dimensions)

Avec le symbole CE,
nous certifions que nos
produits répondent aux

exigences de la directive euro-
péenne

89/336/CEE (directive CEM)

et de la réglementation CEM. No-
tre laboratoire CEM, accrédité par
la DATech pour les contréles de la
compatibilité électromagnétique, a
apporté la preuve que les produits
Balluff satisfont aux exigences
CEM de la norme générique

EN 50081-2 (émission)

EN 61000-6-2 (résistance au
brouillage)

Contréles de I’émission :
Rayonnement parasite
EN 55011 groupe 1, classe A

Contréles de la résistance au
brouillage :

Electricité statique (ESD)

EN 61000-4-2 degré d’intensité 3
Champs électromagnétiques (RFI)
EN 61000-4-3 degré d’intensité 3
Impulsions parasites rapides et
transitoires (Burst)

EN 61000-4-4 degré d’intensité 3
Surtensions transitoires (Surge)
EN 61000-4-5 degré d’intensité 2
Grandeurs perturbatrices guidées
par le circuit, induites par des
champs haute fréquence

EN 61000-4-6 degré d’intensité 3
Champs magnétiques

EN 61000-4-8 degré d’intensité 4

BALLUFF
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P Fonctionnement et propriétés

2.1 Propriétés

— Grande sécurité de données :
contréle de la validité et de la
vraisemblance des données de
sortie en pC

— Jusqgu’a 4 positions de lecture

— Plages de mesure définissables

— Systeme de mesure de déplace-
ment absolu

- Haute résolution. Reproductibilité
et linéarité

— Insensible aux chocs, vibrations,
souillures et champs parasitaires

— Longueur maximale totale du
cable de bus 1200 m

— Configuration a I'aide du COM-
PROFIBUS, Step7, du WinDP ou
d’un autre logiciel de configura-
tion

— Protection IP 67 selon la norme
CEI 60529

— une résistance a la pression jus-
qu’a 600 bar

- Commutateur DIP pour la confi-
guration d’adresse

— Commutateur DIP pour le bou-
chon de bus

2.2 Mode de fonctionnement

Le capteur de déplacement contient
le guide d’ondes, protégé par un

tube en acier spécial. Un capteur de
position, relié a la piéce de machine
par I'utilisateur et dont la position
doit étre déterminée, est déplacé le
long du guide d’ondes.

Le capteur de position détermine la
position a mesurer sur le guide
d’ondes. Une impulsion initiale gé-
nérée en interne déclenche, con-
jointement avec le champ magnéti-
que du capteur de position, une
onde de torsion dans le guide d’on-
des, qui se forme par magnétostric-
tion et se propage a une vitesse
ultrasonique.

L’onde de torsion qui se propage a
I’extrémité du guide d’ondes est
absorbée dans la zone d’amortisse-
ment. Celle qui se propage au dé-
but de la distance mesurée génére
un signal électrique dans une bo-
bine réceptrice. La position est dé-
terminée a partir du temps de pro-
pagation avec une résolution de

5 pym. Cette détermination s’effec-
tue avec une grande précision et
reproductibilité pour la résolution
choisie, dans la plage de mesure
donnée comme longueur nominale.

La zone d’amortissement est située
a I’extrémité de la tige et ne peut
étre utilisée a des fins de mesure.
Le capteur peut toutefois y pénétrer.

La liaison électrique entre le capteur
de déplacement, I'unité d’exploita-
tion/commande et I'alimentation
électrique se fait par plusieurs ca-
bles raccordés par des connecteurs
a fiches.

Cotes de montage du capteur de
déplacement Micropulse:

w Fig. 3-2

Cotes de montage du capteur de
position : = Fig. 3-4

2.3 Longueurs nominales
disponibles et capteur de
position

Pour adapter de maniére optimale le
capteur de déplacement a son utili-
sation, les longueurs nominales
sont livrées dans une plage étendue
et le capteur de position dans diffé-
rents types de construction. Le cap-
teur de position est donc a com-
mander séparément.

Les longueurs nominales disponi-
bles dans les graduations de vitesse
mentionnées sont les suivantes :

Longeurs nominales [mm] par pas de [mm]

50 .. 500 25
500 .. 1000 50
1000 ... 2000 100
2000 .. 4000 250

autres longueurs nominales sur
demande.

3 Montage

3.1 Variantes de montage

Nous recommandons d’utiliser pour
la fixation des capteurs de déplace-
ment et de position un matériau non
magnétisable. = Fig. 3-1.

En cas d'utilisation de matériaux
magnétisables, le capteur de
déplacement doit étre protégé
contre les perturbations par des
mesures appropriées. = Fig. 3-1
Veiller a éloigner suffisamment le
capteur de déplacement et le
vérin des champs magnétiques
extérieurs de forte intensite.

________ —T -

ﬁ“[

@

Fig. 3-1 : Variantes de montage

@ - @ cas du matériau magnétisable

@ cas du matériau non magnétisable

min. & 13

a = entretoise en matériau non
magnétisable

b = capteur de position

3
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3 Montage (suite)

Surface
d’appui

~20 104 25

Y
|
\

B: 30 -1
Z: 2" -0.04"

Zone d’amortissement
(zone non exploitable)

60

Longueur nom. =
plage de mesure

Capteur
de position

Capteur *

Filetage : B: M18x1,5
Z : 3/4"-16UNF

Fig. 3-2 : Capteur de déplacement BTL5...B/Z..., schéma coté

3.2 Capteur de déplacement,
montage

La plus petite distance admissible
entre le capteur de position et la
surface d’appui du tube est donnée
sur la figure 3-2.

Le capteur de déplacement BTL
possede un filetage de fixation
M18x1,5 ou 3/4" - 16UNF. L’étan-
chéité est assurée au niveau de la
surface d’appui par le joint torique
fourni.

de position

Filetage
M4 x 4/6
prof.

2.4+0.4

Trou de fixation
M18 x 1.5 selon
ISO 6149 R
Joint torique H
15.4 x 2.1 o)
iy
3.

©19.8+0.1 ™
R 0.1 +0.1

3.0D)

Trou de fixation
3/4"-16UNF selon
SAE J475

Joint torique

15.3 x 2.4

min. @ 55

45° £5°

min. @ 55
N\
P
A

N

Lamage pour le joint torique

26 +1

Trou de fixation

Fig. 3-3 : Trou de fixation pour le montage du BTL, avec joint torique

Consignes de montage :

La surface d’appui du tube doit
étre totalement en contact sur son
support. Le joint torique doit ga-
rantir parfaitement I’étanchéité. A
cet effet, la figure 3-3 indique les
cotes d’exécution du lamage prévu
pour loger le joint torique.

Afin d’éviter des dégradations,
utiliser I’écrou correspondant aux
dimensions du filetage. Le couple
de serrage des fixations du capteur

de déplacement ne doit pas dépas-
ser 100 Nm.

En cas de montage horizontal de
capteurs de déplacement dont

la longueur nominale dépasse

500 mm, il est recommandé de pré-
voir un appui ou une fixation sup-
plémentaire a I'extrémité du tube.

En cas de montage sur des vérins
hydrauliques, le capteur de position
ne doit pas frotter contre le tube de
protection. Protéger I'extrémité du
tube de protection des frottements.

Le diametre de passage dans le
piston du vérin doit étre au mini-
mum de 13 mm.

En cas d'’utilisation de matériaux
magnétisables, le capteur de dé-
placement doit étre protégé contre
les perturbations par des mesures
appropriées. w fig. 3-1. Veiller a
éloigner suffisamment le capteur
de déplacement et le vérin des
champs magnétiques extérieurs de
forte intensité.

BALLUFF
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3 Montage (suite)

3.3 Capteur de position,
montage

Chaque capteur de déplacement
nécessite la présence d’un capteur
de position, ce dernier doit étre
commandé séparément. = Fig. 3-4.

Nous recommandons d’utiliser pour
la fixation du capteur de position un
matériau non magnétisable.

= Fig. 3-1.

BTL-P-1013-4R
1
] 5

032
;Ig 13"

BTL-P-1013-4S
I

]
A = [}
S L rre
-1--—--—- -—F
S 9 | o o
] 1
| <
it —
@4.3 8
BTL-P-1012-4R
1
I 7O T
[Ye) [aV] 1 w
g8 & 2k
y 1 : L

QY
w
(V)
©

Fig. 3-4 : Capteur de position

4 Branchements

A respecter impérativement lors
du branchement électrique :

L’installation et I’armoire
A électrique doivent étre au

méme potentiel de mise a
la terre.

Pour garantir la compatibilité
électromagnétique que la société
Balluff certifie par le symbole CE,
les consignes suivantes doivent
étre impérativement respecter.

Le capteur de déplacement BTL
et I'unité de lecture / commande
doivent étre reliés par un céble
blindé.

Blindage : tresse de fils de cuivre,
couverture a 80%.

Le blindage (écran électrostatique)
doit étre raccordé au logement de
la prise dans le connecteur
multibroches BKS, = figures 4-3
et 4-5; voir la notice dans 'embal-
lage du connecteur multibroches.

Du cété de la commande, le blin-
dage du cable doit étre mis a la
terre, c’est-a-dire relié au fil de
protection.

Respectez, en posant le cable du
Profibus, les directives PROFIBUS
(les directives de montage
PROFIBUS-DP/FMS et la direc-
tive technique ‘Technique de
raccordement pour PROFIBUS-
DP/FMS/PA).

L’affectation des broches est
présentée sur le w tableaux 4-2.

Lors de la pose du cable entre le
capteur de déplacement, la com-
mande et I'alimentation électrique,
éviter d’approcher les lignes a cou-
rant fort en raison du couplage avec
des parasites. Les interférences
inductives dues aux ondes harmoni-
ques du réseau (par ex. des com-
mandes par déphasage), pour les-
quelles le blindage du cable n’offre
qu’une faible protection, sont parti-
culierement critiques.

Le signal est transmis a la com-
mande via I'interface PROFIBUS-DP.

Longueur maxi. du cable1200 m.

La vitesse de transmission dépend
de la longueur du conducteur. Les
valeurs conformément a la norme
européenne EN 50170 sont les sui-
vantes, = tableau 4-1 :

Longueur du Débit en bauds
conducteur [kBit/s]
<100 m 12.000
<200 m 1.500
<400 m 900
<1000 m 187,5
<1200 m 938,7/19,2/ 9,6

Tableau 4-1: Débit en bauds par
longueur de conducteur

Le bus doit étre fermé aux deux
extrémités conformément a la
norme européenne EN 50170.
= Fig. 4-2

Le BTL5-T permet d’affecter une
adresse de station et une termi-
naison de bus interne par com-
mutateur DIP. Pour plus de ren-
seignements, voir = chapitre 7
Configuration.

BTL5-T1...5103

Signaux de données
PROFIBUS-DP
Pin | Entrée bus / sortie bus

1 VP +5V (sortie)
RxD/TxD-N (A)
Data GND
RxD/TxD-P (B)
blindage

Tension d’alimentation (externe)
Pin | Puissance

gl |wW|IN

1 +24 'V
3 0V (GND)
4 blindage

Tableau 4-2 : Affectation des
broches, connecteur S103

Vue c6té des broches/douilles du
BTL5-T1...S 103
Power
(broche alimentation)

00O
@.

Bus Out Bus In
(douille bus/ (broche bus/
sortie) entrée)

Fig. 4-1 : Affectation des broches
BKS, raccordement BTL...S 103

5
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4 Branchements (suite)
PROFIBUS-DP | #0 3o
Master Maitre .g =
S B
A B BKS-S105-R01 c B
ogco
gt
390 Q géé
5 ]
N B 220 0 2382
o[ e BKS-S103/GS103-CP-... 8% &
390 O N5
:/\',// \\\ :/\’ égé 8
| |
I I
'\‘ 7 '\"/
t2 4 5:i2 4 5 ‘2 4 512 4 5 12 4 5114 23 ilgqos
.~ BusIn Busout (L%’ © " Busn Busout "™, 1i " Busin i BusOut

PROFIBUS-DP Interface
BTL5-T1...S103

1 3 4

( *~—9
+24V  --1

PROFIBUS-DP Interface
BTL5-T1...S103

1 3 4

PROFIBUS-DP Interface
BTL5-T1...S103

1 3 4

(Y%

BKS-S48-15-CP-...

Fig. 4-2 : BTL5-T1-...S103 avec lecture/commande, exemple de branchement S103

coudé

BKS-S104-00

droit
BKS-S103-00

06-08

o]

-

Q

~55

<_7@6-@8
|

Passage du céble

(raccord PG9)
@20 @20

Fig. 4-3 : Connecteur (douille) pour
BUS IN (en option)

=i

droit coudé
BKS-S105-00 BKS-S106-00
06-08

[

Passage du cable
(raccord PG9)

@20

Fig. 4-5 : Connecteur (fiche) pour
BUS OUT (en option)

Fig. 4-4 : Céble de raccordement PROFIBUS (douille/broche)
BKS-S103/GS103-CP-_ _, longueurs : 00.3; 02.0; 05.0; 10.0 m (en option)

6
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M12x]

Fig. 4-6 : Bouchon (avec résistances)
BKS-S105-R01 (en option)

Fig. 4-7 : Cable avec connecteur
(douille) BKS-S 48-15-CP-_ _,

longueurs : 02; 05; 10 m (en option)
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5 Mise en service

5.1 Vérification des

branchements

Bien que les branchements présen-
tent un détrompage, il peut arriver
que des piéces soient endommager
par un raccordement incorrect et
une surtension. Avant la mise sous
tension, vérifiez par conséquent
minutieusement les branchements.
5.2 Mise sous tension du
systéme

Prenez garde aux éventuels mouve-
ments incontrélés du systeme lors
de la mise sous tension, en particu-
lier lors de la premiéere mise sous
tension et lorsque I’équipement de
mesure de déplacement est incor-

poré a un systéme d’automatisme
asservi dont les paramétres ne sont
pas encore réglés. Assurez-vous
que cela n’engendre aucun danger.
5.3 Controle des valeurs de
mesure

Apres le remplacement ou la répa-
ration d’un capteur de déplace-
ment, il est recommandé de vérifier,
en marche manuelle, les valeurs du
capteur de position en position ini-
tiale et finale. Si les valeurs * obte-
nues difféerent d’avant le remplace-
ment ou la réparation, une correc-
tion doit étre apportée.
* ous réserve de modifications ou
d’écarts de fabrication.

Modéles (inscriptions sur le panneau signalétique)

5.4 Contrdle de la capabilité de

fonctionnement

La capabilité de fonctionnement du
systéme de mesure de déplacement
et celle de tous les composants y
afférents doit étre vérifiée réguliére-
ment et consignée.

5.5

Lorsque des indices de dysfonc-
tionnement du systeme de mesure
de déplacement sont décelés, celui-
ci doit étre mis hors service et a
I’abri de toute utilisation non autori-
sée.

Défaillance

Tension d’alimentation: 1 = DC 24 V
,_ __— Raccordement électrique:

BTL5-T110-M1000-B-S103  S103 = 1 x broche a 3 contacts

o | 1 x broche a 5 contacts

@ o 1 x douille a 5 contacts

3 g

e) ) Forme a tige,

Q c:ﬂ) Fixation : B = filetage métrique M18x1,5

= g Z = filetage en pouces 3/4"-16UNF

C

g E —— Longueur nominale (4 chiffres) M = donnée métrique en mm

@ ©

Q o

2 £ Nombre Capteurs

9 & —Type| de position PDU

® = 1 1 fixe Position 1 4 octets INT32

'S Vitesse 1 4 octets INT32

3 2 2 fixe Position 1 4 octets INT32

° Position 2 4 octets INT32

® Vitesse 1 4 octets INT32

o Vitesse 2 4 octets INT32

3 4 fixe Position 1 4 octets INT32

Position 2 4 octets INT32
Position 3 4 octets INT32
Position 4 4 octets INT32

BALLUFF
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7 Configuration

7.1 Réglages par défaut

Le capteur de déplacement est livré
avec les réglages de base suivants :

— Adresse de station 126

— Reésolution
Position 5pym
Vitesse 0,1 mm/s

— Plage de travail / utile maximale

7.2 Configurations prédéfinies

La configuration de I'adresse de
station est réalisée par le service
Set_Slave_Adress. Ce service re-
quiert un DP-Master de classe 2. Le
fichier GSD BTL504B2.GSD du
systéme de mesure de déplacement
est utilisé pour la configuration. Le
fichier GSD fournit toutes les infor-
mations relatives aux possibilités de
réglage. Pour la configuration, vous
pouvez utiliser par ex. le COM-
PROFIBUS de Siemens.

Pour utiliser le systeme de mesure
de déplacement dans les systémes
standards PROFIBUS, la configura-
tion de I’adresse de station s’effec-
tue, avant la mise en service, par les
commutateurs DIP S1 intégrés dans
le BTL, = fig. 7-1 et 7-2 et ta-

bleau 7-1.

Si vous ouvrez le boitier
A du BTL, veillez & ce qu’il

n’y ait pas de pieces qui

pénétrent dans I'appareil.

En refermant le couvercle, assu-

Fig. 7-2: Vue A, commutateur DIP S1
pour la configuration de I’adresse
de station et la terminaison de bus

Il est possible de régler I’adresse de
station sur des valeurs comprises
entre 0 et 125. Dans un réseau,
chaque adresse ne peut étre affec-
tée qu’une seule fois! Pour la valeur
126, le systéme utilise 'adresse 126
ou la derniéere adresse configurée
par le service Set_Slave_Address.
La valeur 127 permet de remettre le
BTL dans I'état a la livraison. Vu que
la valeur 127 ne représente aucune
adresse valable, celle-ci ne permet
pas de fonctionnement sur le bus.

Le BTL n’accepte les configurations
d’adresse qu’apres une nouvelle
mise sous tension. Les modifica-
tions effectuées pendant que le
systéme est sous tension n’ont
donc pas d’effet immédiat.

Pour assurer un niveau de repos
sdr, il faut munir les deux extrémités
du bus d’un bouchon comme décrit
dans fig. 4-1. Le BTL5-T dispose
d’une terminaison de bus interne;
pour 'activer mettez les commuta-
teurs DIP S1.9 et S1.10 en position
ON, = fig. 7-2. La protection IP 67
exige les bouchons de bus con-
seillés dans fig.4-7. Veillez alors a
ce que les terminaisons internes du
bus ne soient pas activées (S1.9 et
S$1.10 en position OFF). Evitez, dans
la mesure du possible, les ramifica-
tions.

7.3 Configuration par
COM PROFIBUS

En cas de paramétrage du BTL5-T
par le logiciel de configuration COM
PROFIBUS, veillez a n’utiliser
qu’une version COM PROFIBUS 5
ou plus récente.

7.3.1 Importation du BTL5-T

Pour pouvoir utiliser le BTL5-T dans
ce logiciel, il faut importer le fichier
GSD et le fichier bitmap correspon-
dant dans les répertoires respectifs
de COM PROFIBUS.

Copiez le fichier BTL504B2.GSD
dans le sous-répertoire \GSD.
= fig. 7-3

3 Explorer - CASIEMENS\CPBY50\gsd

. .. Datei Bearbeiten Ansicht  Estras 7
rer un serrage suffisant du joint. _
Couple de serrage: 1,5 Nm [ 4 gsd = | %
|Alle Ordner |Inhaltv0n 'CASIEMENS\CPEYEDNgsd!
¢ A =L Siemens =] [[2] BalEb7a0.god 3| Sie_802%.g5g 2
----- | Autkorse BTL5O4E 2 gad: @ Sie_B029.g50 E
J—— -] Common 3| Dr0200ar.gsd  |B]Sie_802bgsa B
] =L Cpbesll [2|5i058020.g5d (2] Sie 802cgsg (2
""" LI bin 2| 5i07aiziged (3] Sied02gen B
""" L1 hitmaps 2] si7endngsd 2] Siegiiigsg |2
- —— - L] data P|Si0s020gsd (D] Siemd00lgsd |
o "ZZQSd 2|silsanzigsd  |2]Sieml002Zgeg (2
..... j E-ianual 2Gi17a040gsd 2] SiemD003gsd |2
..... £ masters 2|Si2ER00 gsd 2] SiemD004gsd  [2
,,,,, = rom % 5i273040. gsd % Siemll05gsa (3
. P U Ut | I S S S N W taols 3 Sie_2150.0sd 3 Siem000a.9:0 el
Fig. 7-1: CommutateursDIPSt | j N 55 Bibgea  [ASerd0bgg |3
..... ) uninstal 2] Sie_8027.gsg 2] Sieml0c.gsd  [2
S11]51.2] S1.3]S1.4] 515|516 S1.7 L] Step? fad | KN |
20 [ ot [ 22 | 2s [ 2¢ |25 | 2 1 Objeki(e) markiert 22,2KB

LSB MSB
1 2 4 8 16 | 32 | 64

Tableau 7-1: L’adresse de station

8
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7 Configuration (suite)

B Explorer - CASIEMENS\CPBYSD\bitmaps

Copiez le fichier bitmap
BTL04B2N.DIB dans le sous-réper-

Datei  Bearbeiten Ansicht Esxtraz ¢ toire \BITMAPS. w fig. 7-4
[ 4 bimaps - B gl =« XE =k
Alle Ordner Inhaltvon 'CASIEMENS\CPEVENpitmag ~ 7-3.2 Paramétrage du BTL
| Siemens =] [l] swGo02aN db 2] CPU1E-S.dib = Apres le démarrage de
----- L] Awthorsts! F|BWEINZ4S db | F|CPUTE Ndb | COM PROFIBUS, le BTL5-T se
B+ Common Z|BEBOSETN.db (2| CPUZIE Sdb  [x trouve dans le répertoire
£ Cpbval #|BEBOSE7S.db  FDPLNK Ddb = \DP-SLAVE\ENCODER\LINEAR
::j E:?maps ] BEBOPP7N.dib ] DPLINK_M.db [ sous le nom de BTL5-T (...) et est &
815 dota #|BeboPP7sdb  [HDPUNK Sdb (¥ jnsérer dans la configuration du
..... = fmsgsd 1B TL0aB2n div ST IR réseau en tirant-lachant
_____ 53 ] CPa435.dib F|ESOBOAON.GE | («drag&drop»). w fig. 7-5
_____ ) Manual ] CP4435 dib Z|ESOB030S b [
_____ £ masters | CP5412.dib H|ET_200CN.db | Un double cliquage sur le symbole
_____ =3 rem ] CP5431.dib HET_200C5.db [ BTL démarre le menu ‘Propriétés
..... ] todls F|CPUASN.db [ #ET200 UNdb | esclave’ du BTL. = fig. 7-6
..... ) typdatsy H|CPUNESdb  [HET200 USdb  [2
..... 21 uninstal #|CPUTIEN.db  [#|ET200E_M.db =
[#-__| Step? :I LI
|1 Ohjeki(e) markiert |EI,E1 kB
Fig. 7-4 : Fichiers bitmap au sous-répertoire \DIB
7= COM PROFIBUS - [COMPro1.pb5] =] B3
F= Fichier Editer Affichage  Configuration  Service Documentation  Options  Fepdtre 7 18| x|
D BRE g s ¢
izl =l =
=B <} DP Slave
Fl- (2] Cantral
Fl-- [ Drives
j - [ Encoder
...... B8 -
=3 UNEAR !
L S BTIST [BTLSTT500MAP-50) CF 5412 (42)
[ [0 Gateways
[ General
[ HMl
14
[ [0 Ident Systems
[} [Z3 MC/RC
- Z3 PLC
. . HMicropulss
F- 2] Switchgear , =
- FE FMS Master -
[-EH2 ' FMS Station BTLS-T
i | _'|_I
Four obtenir 'aide, appuyez sur F1. | DOFFLIME A
Fig. 7-5 : Ajouter le BTL5-T au réseau en glissant-lachant («drag&drop»)
BALLUFF 9
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7 Configuration (suite)

L’adresse de station configurée au
BTL est a régler dans le paramétre
‘adresse PROFIBUS’. Les valeurs
de 0 a 125 sont autorisées a cet
effet. Pour une identification plus
facile, vous pouvez donner un nom

IS Propriétés esclave

au BTL dans le paramétre ‘Désigna-
tion de station’. S’il y a plusieurs
maitres dans le réseau la zone de
saisie ‘Maitre de paramétrage’ per-
met de choisir un maitre qui réali-
sera le paramétrage du BTL lors du

Adresse PROFIBUS: Z
Désignation de station: |DF> slave<>
Twpe de station: BTLS-T

Murnéro de référence:

Fichier GSD: BTLE04BZ gsd
¥
Commandes:
-

BTLE-T 1R F-Eis

tdaitre de paramétrage:
¥ Sureeillance scrutation

Mode de signalisation & aucun

#1. CP BN 2 (A2). Master system<l»

Fig. 7-6 : Menu 'Propriétés esclave' par BTL5-T

Le BTL5-T étant un appareil modu-
laire, il n’y a encore aucun jeu de
parametres actif représenté. C’est

[ Configurer: BTL5-T #2 <DP slave<2»>

pourquoi il faut en premiére chose
choisir un module de parametres
correspondant. Activez la liste des

démarrage du systeme.

Le bouton [Configurer...] démarre le
dialogue pour le paramétrage du

BTL. = fig. 7-7
Lo« |
Annuler |

Aide |
Configurer... |

possibilités au choix par le bouton
[ Module ]. = fig. 7-8

Code Module

|

oo~ =W = O

Y [ [ Y Y Y Ry T
M| W = O

Commentaire

Fig. 7-7 : Menu de configuration (sans données de paramétrage)
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7 Configuration (suite)
IFSélection de modules pour position 0 | | Un double cliquage sur le module

choisi insére celui-ci dans le tableau
de configuration. Comme le BTL est

Class 1 Encoder Accepter I N
Class 2 Encoder une composante a un seul module,
BALLUFF 1 x Fosition Farmat | un seul module ne peut étre choisi a
BALLUFF 2 x Pasitian ~ la fois. Si vous avez déja sélec-
BALLUFF 3x Position Aide | tionné un autre module auparavant,
; xPosition il faut effacer celui-ci avant d’en
BALLUFF 2 x Position, 2 x Speed choisir un nouveau. = fig. 7-9
BALLUFF 3 x Pasitian, 3 x Speed Un cliquage simple sur le bouton
BALLUFF 4x Position, 4x Speed [ Paramétres... ] lance le dialogue
FREE CONFIGURATION pour le paramétrage de 'appareil.
w fig. 7-10

Fig. 7-8 : Choix du module

M§ Configurer: BTLH-T #2 <DP slave<2>>

]
-

LR Bl

Code Module Commentaire Adresse E Adresse S
100

Annuler

Aide

Module...

Parameétres...

Effacer

Adreses mutE,

Espace o Eddh.

Fig. 7-9 : Menu de configuration (avec données de paramétrage)

BALLUFF 11
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Nom du paramétre Valeur L= | CE. I

0.0 Code Sequence Min “alue at Connector Side
17.0  |Mode Selector Fosition First, Speed Follows Annuler |
18 Fos. Engeneering Unit [0.007urm)] 1000 Aide |
22 Fos. Revolution Unit [0.007um] 5000
25 Spd. Engeneering Unit [0.01mm/s] 10
30 Spd. Revolution Unit [0.07mm/s] 10 Salection... |
34 Freset Positian 1 a
50 Law Lirit Position 1 a Hex... |
BB High Limit Position 1 a Efiacer |
g2 Low Limit Speed 1 a e -
93 High Limit Speed 1 a ~|

Fig. 7-10 : Paramétrage du BTL5-T...

Selon le module choisi, le nombre Le bouton [ Hexa... ] permet la re- 7.4 Configuration par Step7

de parametres représentés peut
différer. Le BTL est réglé par défaut
sur une résolution interne de travalil
de 5 pm (paramétre ‘Pos.
Revolution Unit’). La résolution ex-
terne de sortie est de 1 um (para-
metre ‘Pos. Engineering Unit’). La
résolution de vitesse est réglée sur
0,1 mm/s. Les réglages suivants ont
toujours pour référence la résolution
de sortie définie.

présentation hexadécimale des
données de paramétrage. Cette
fonction n’est pourtant pas néces-
saire dans des conditions normales
— elle ne sert qu’a la comparaison
directe des données de
paramétrage avec le tableaux de
parametres contenus dans ce ma-
nuel. = fig. 7-11

EfParamétrage hex: BTLG-T #2 <DP slave<2>» E

SN

Alde

Annuler |

oo |Entrée hexadéu:imale|

Fig. 7-11 : Représentation hexadécimale des données de paramétrage

BALLUFF

12 Cfrancais>

Si vous voulez paramétrer le BTL5-T
par le logiciel de configuration
Step7 veillez a ce que la version 5
avec paquet de service 3 ou une
version plus récente de Step7 soit
utilisée.

7.4.1 Importation du BTL5-T

Pour pouvoir utiliser le BTL5-T dans
le configurateur de matériel de
Step7, il faut importer le fichier GSD
dans le systeme par la fonction
‘Outils’ — 'Installer nouvelle GSD’
du menu. En cas de mise a jour du
fichier GSD, veillez a ce qu’aucune
application ne soit en train d’utiliser
le fichier GSD. Sinon, le systeme ne
peut pas changer ce fichier.

- fig. 7-12
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7 Configuration (suite)

S HW Coadi - SEAATIC 3RN1)

Sisticn  Eclion [rearion  Syakmachla  Afchags

Eenfire 1

Ci|cf|i® %) 8| Enle| dalis) cofin % Besemires S
- 1 ) {CosSguratios] — Bnles G i - | =
Corvigures les e mmey

?_:_ ) 62 DP Priofis du .

.TL - Ackiakoer ke cainkopo

4

5 -

Imporier GED de ln sishion_.
: El
__ Lshorbue: DP-Msstersysiem (1]
4| |
LA

Emplaceament Kodule . | Pstemnce Admesn P | Ackesem g’ | &
1 I
F 3 - -
L A e P
]
Fl
b
[
I
[
fl
Bl

Ireabal e baci fioiesm Bie: Bchiers SO0 dang ke sysibnme ol achislbe |a colaloois:

[Coscpa duraial __________________ B
Profi: |Sarcard =

= Bl EIMATIC =10

5§ EIWATIC 400

o Bl EIWMATIC PCBasesd Corieod 005900
5 Einfon PCSRATIC

roimm e PROABLE-0P pow SIMATIC 57 MY
¥ (oo gurshion chSce nbm b )

Fig. 7-12 : Installation d’un nouveau fichier GSD et mise a jour du contenu de catalogue

7.4.2 Paramétrage du BTL

Apres I'importation , le BTL5-T se
trouve dans le répertoire suivant du
catalogue du matériel :
PROFIBUS-DP\Autres appareils de
terrain\Codeur\BTL5-T

w fig. 7-13

Fig. 7-13 : Catalogue du matériel

Catalogue du matériel

Erofil IStandard -

=1 Appareils de coupure
-0 Autres appareils de terrain
=00

-1 Fiche d'identite

=0 Codeur

=1 BTLET

----- kodule universel b
----- Class 1 Encoder

----- Class ? Encoder

----- BALLIFF 1 x Position

..... BALLUFF 2 x Position

..... BALLUFF 3 x Position

..... BALLUFF 4 x Position

----- BALLUFF 1 x Position, 1 x
----- BALLIUFF 2 x Position, 2 x
..... BALLUFF 3 x Position, 3 x
..... BALLUFF 4 x Position, 4x
----- FREE COMFIGLRATICN -
4] _ | _’|_I

Esclawves FROFIBUS-DP pour SIMATIC 57, k7
et C7 (configuration decentralisee)

Vu la définition modulaire de I'appa-
reil, il vous faut deux pas pour choi-
sir un BTL. Dans un premier pas, le
répertoire BTL5_T doit étre déplacé
directement sur le bus dans la re-
présentation graphique de la confi-
guration en glissant-lachant
(«drag&drop»). = fig. 7-14

BALLUFF

Cfrancais> 13
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S HW Coadig - SBLATIC T

Sistion Eckfion  |rEamon  Syeemecldo  Afchage Quils Eenlive 2

D9 %) 8| Bl dajia) =f6 % v

Sl TR Sl ) (Cossguratine] — Asled BTL Test

S Bratl:_[Ziendad

E E PROFBLISLF

L Appesrsils de popune

=3-L 0 Ay rirees e bs ol derain
-
] Fiche of ickenis

P 3162 DP

d-\._‘-\.ﬂ.l.-\_-F'ﬂ—
&
AL

L3

[l Hodue uriversel
[ Clese 1 Enpocder
Lisborba i DF-bssisraysism 0] [l Clese ¥ Enpoder
T [l BALLLFF 1 =Positon
11| BTLE] [l BALLLUFF ZxFosifon
[l BALLLFF 3=FPoston
[l BALLLFF 4xPosition
[l BALLUFF 1 xFosition 1 x
[l BALLUFF &xPosition 2 x
4 [ [l BALLUFF 3xFositon 3x
[l BALLLFF 4= Posiion 4

*=| ) EnsT 0l FREE D.fﬂﬁulilﬂr.f:q

Enplacemant ﬂ Modulefickeriication DF | Fefinanca LoncyaLr antrie ) ) ETLET I -,
1]

Irsmrion poeskie
Fig. 7-14 : Insertion du BTL5-T au réseau en glissant-lachant («drag&drop»)

Siation  Eckion  |readon  Syakemacilas  Afichaga Qubis Bendine 2

Dil{i® %) 8| Bele| dalia] =6 % v

i poeSsqurahoe] — HeSes 1L Tast
=mUR_______________ Brofl:_|Sundend
i - E E FROFAUELDP
F P 316 DP -l Appeneils de coupure
o il Sty - L0 Auriremes sppesresd b che-bsrrain
i s |0
4 - Fiche of ickenis
E = Codewr
3 Bl 3 L1 BTLST

[ Modue uriversel
[l Chese 1 Enpocder
Lisbsoray e DP-kmstarmesiem (1] [I Cimee  Enposder

T E BAL_LLFF 1 xPosiion

BALLLFF &= Poesion

W(ETLS [ BALLLFF 3xPorifon

[l BALLUFF 4xFosifon

MNE FF i xPosiiion i
[l BALLLFF ExPomtion 2 x
[l BALLLFF SxPostion =
[ BALLLFF 4xPuosifon 4 x

[ FREE COMFIGURATION &
o | LI_I

Four obieni da I'sida. aoouwez aur F1. . I (WD
Fig. 7-15 : Inscription du BTL5-T aux tableaux de configuration d’appareil, en glissant-lachant («drag&drop»)
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Propriétés de I'esclave DP

Adresse/ldentification  Parametrer ‘

MNom du parametre

hMode Selectar

Fos. Engeneering Unit [0.007urm]
Fos. Revolution Unit [0.007um)]
Spd. Engeneering Unit [0.07mm/s]
Spd. Revolution Unit [0.0Tmm,'s]
Freset Fosition 1

Lo Limnit Position 1

High Limit Position 1

Low Limit Speed 1

High Limit Speed 1

Earamétres hexa...

“aleur

r alu
Fosition First, Speed Follows
1000
5000
11
11
I

o oo o

5l

Modifier lawaleur... |

Annuler

Alde

Fig. 7-16 : Fiche ‘Paramétrage’

Dans un deuxieme pas, vous réali-
serez |'affectation des modules de
fonctions a I'appareil. Sélectionnez
a cet effet 'appareil dans la repré-
sentation graphique. Tirez ensuite,
en glissant-lachant («drag&drop»), le
module choisi du catalogue du ma-
tériel dans les tableaux de configu-
ration d’appareil. = fig. 7-15

Un double cliquage sur le module
dans le tableau de la configuration
d’appareil lance le dialogue de
paramétrage. = fig. 7-16

Le paramétrage du BTL s’effectue
sur la fiche ‘Paramétrage’.

Selon le module choisi, le nombre
de parametres représentés peut
différer. Le BTL est réglé par défaut
sur une résolution interne de travail
de 5 pm (parametre ‘Pos.
Revolution Unit’). La résolution ex-

terne de sortie est de 1 ym (para-
métre ‘Pos. Engineering Unit’). La
résolution de vitesse est réglée sur
0,1 mm/s. Les réglages suivants ont
toujours pour référence la résolution
de sortie définie.

Le bouton [ Parametres hexa... |
permet la représentation hexadéci-

Paramétrage hexadécimal

Données de parametrage

male des données de paramétrage.
Cette fonction n’est pourtant pas
nécessaire dans des conditions
normales - elle ne sert qu’a la com-
paraison directe des données de
paramétrage avec le tableaux de
parametres contenus dans ce ma-
nuel. w fig. 7-17

|DC,DD,DD,DD,DD,DD,DD,DD,DD,DD,DD,DD,DD,DD,DD,DD,DD,DD,DD,DD,

fnombre hexadécimal separe par une virgule)

Annuler

o]

Aide

Fig. 7-17 : Représentation hexadécimale des données de paramétrage

BALLUFF

Franais> 15
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7.5 Remarques générales
relatives a la configuration

On trouvera les bases de la fonc-
tionnalité de la classe 1 et de la
classe 2 tout comme les informa-
tions sur leurs parameétres respectifs
dans le document « PROFIBUS -
Profile for Encoder - Order

No. 3.062 »

Au cas ou des probléemes se pré-
senteraient lors de la mise en ser-
vice ou de la configuration du BTL5-
T, vérifiez les 5 points suivants:

- L'adresse d’appareil utilisée dans
le systéme de configuration doit
étre identique a I’adresse réglée
au BTL.

- Il faut choisir le module en fonc-
tion du BTL utilisé. En cas de
doute, vérifiez a cet effet le code

du type du BTL.

Notez que le nombre et la repré-
sentation des valeurs de sortie
peuvent varier selon le
parameétrage effectué.

En cas d’utilisation du
CPU-315-2-DP en tant que mai-
tre, des données ne peuvent étre
représentées de fagon consis-
tante directement dans la liste de
process que par deux mots

(1 x position). Pour la lecture des
données consistantes de plus de
4 octets il faut utiliser le SFC 14.

En cas de dépassement de la
plage de mesure, le BTL émet un
message de diagnostic (Externe
User Diagnose). Vous pouvez lire
ce message de diagnostic a
I’aide du SFC 13.

- Dans le cas de la configuration
standard, le CPU-315-2-DP
commute a I'état «arrét» aussitot
qu’un message de diagnostic est
émis (le programme de com-
mande ...). Si ce comportement
n’est pas souhaité implémentez
0OB82, OB86 et OB122 dans la
commande. Sélectionnez a cet
effet au configurateur de matériel
le CPU et cliquez «Signalisation
d’erreurs systeme» au menu
«Qutils». w fig. 7-18

Vous activez la signalisation des
erreurs systéeme aux OB en cochant
«Génération des OB d’erreurs». Le
programme de contrdle doit ensuite
décoder les OB d’erreur en consé-
quence,

# Signalisation erreurs systaéme - Balluff BTL Test{SIMATIC 300{1)A\CPU 315-2 DP

Genaral l bessages | Bloc utilisateur ]

Bloc de diagnostic

Muméro du FB & génerer:

MNuméro du DB & générer

Comporement de la CRU en cas d'erreur

[T CPU passe en STOR aprés I'exécution du FE de diagnostic

¥ Geéneration des OB d'erreur

™ Acquitter les messages

¥ Geénererles donnees de reférence

[ ?Aﬁicheragertissementsé

W Afficher ce message pour Enregistrer et compiler dans HW Config

EEnérer Effacer Annuler

Alde

Frét.

Fig. 7-18 : Configuration d’un comportement spécifique de poste pour le menu «Signalisation erreurs systéme»

BALLUFF
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7.6 Données de paramétre

Octet No.

Name

Type

Description

Standard Encoder Class 1

Operation_mode

BYTE

Bit 0 Code Sequence
0 = Lower position values at connector side
1 = Higher position values at connector side

Bit 1 Class 2 functionality
0 = Disable
1 = Enable

Bit 2 Commissioning Diagnostics
0 = Disable, No work and speed area monitoring
1 = Enable

Bit 3 Scaling Function
0 = Disabled, Output resolution always 5 pm
1 = Enabled

Bit 4-7 |Reserved

Standard Encoder Class2

2-5

Measuring_Units_Per_Revolution

UINT32

Reserved (Class 2)

Total_Measuring_Range

UINT32

Reserved (Class 2)

10-17

Not Defined

BYTE

Reserved

Balluff Extension

18

Mode_Selector

BYTE

Bit 0-1 |Data mapping

0x00 Position first, Speed follows

0x01 Position/Speed alternate

0x02 Speed first, Position follows

Bit 4-7 |Max. number of expected magnets, respectively used
magnets

Resolution Settings

19-22

Position_Engineering_Unit

UINT32

LSB in steps of 0.001 pm
Default Value = 0x3E8 — 1pm engineering resolution

23-26

Position_Resolution

UINT32

LSB in steps of 0.001 pm
Default Value = 0x1388 — 5 pm measurement resolution

27-30

Speed_Engineering_Unit

UINT32

LSB in steps of 0.01 mm/s
Default Value = 0x0A — 0.1 mm/s engineering resolution

31-34

Speed_Resolution

UINT32

LSB in steps of 0.01 mm/s
Default Value = 0x0A — 0.1 mm/s measurement resolution

Tableau 7-2a : Données de parameétre

BALLUFF (frangais> 17
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Octet No. |Name Type Description
Offset Settings
35-38 Preset_Position_1 UINT32 [Output value Position 1 is set to Preset_Position_1
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
39-42 Preset_Position_2 UINT32 [Output value Position 2 is set to Preset_Position_2
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
43-46 Preset_Position_3 UINT32 |[Output value Position 3 is set to Preset_Position_3
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
47-50 Preset_Position_4 UINT32 [Output value Position 4 is set to Preset_Position_4
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
If high limit = low limit, monitoring function not active
51-54 Low_Limit_Position_1 INT32 Switch point for position 1 work area low limit
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
55-58 Low_Limit_Position_2 INT32 Switch point for position 2 work area low limit
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
59-62 Low_Limit_Position_3 INT32 Switch point for position 3 work area low limit
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
63-66 Low_Limit_Position_4 INT32 Switch point for position 4 work area low limit
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
67-70 High_Limit_Position_1 INT32 Switch point for position 1 work area high limit
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
71-74 High_Limit_Position_2 INT32 Switch point for position 2 work area high limit
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
75-78 High_Limit_Position_3 INT32 Switch point for position 3 work area high limit
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
79-82 High_Limit_Position_4 INT32 Switch point for position 4 work area high limit
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
If high limit = low limit, monitoring function not active
83-86 Low_Limit_Speed_1 INT32 Switch point for speed 1 low limit (with respect to octet 27-30).
Default Value = 0
87-90 Low_Limit_Speed_2 INT32 Switch point for speed 2 low limit (with respect to octet 27-30).
Default Value = 0
91-94 Low_Limit_Speed_3 INT32 Switch point for speed 3 low limit (with respect to octet 27-30).
Default Value = 0
95-98 Low_Limit_Speed_4 INT32 Switch point for speed 4 low limit (with respect to octet 27-30).
Default Value = 0
99-102 High_Limit_Speed_1 INT32 Switch point for speed 1 high limit (with respect to octet 27-30).
Default Value = 0
103-106 |High_Limit_Speed_2 INT32 Switch point for speed 2 high limit (with respect to octet 27-30).
Default Value = 0
107-110 |[High_Limit_Speed_3 INT32 Switch point for speed 3 high limit (with respect to octet 27-30).
Default Value = 0
111-114 [High_Limit_Speed_4 INT32 Switch point for speed 4 high limit (with respect to octet 27-30).
Default Value = 0

Tableau 7-2b : Données de paramétre

BALLUFF
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7.7 Configuration des Entrées/

Le nombre de données Entrée/Sor-

des données peut étre défini dans

Sorties tie est déterminé par la configura- les données de parametre
tion des Entrées/Sorties. Le contenu (Mode_Selector).
Function | Data | Description
Cfg OxD1 In |4 BYTE 2 WORD:s of
Position 1 input data
osition Consistency
Cfg OxD3 In |4 BYTE 4 BYTE 4 WORD:s of
Position 1 |Position 2 ggﬁ;gﬁ;ic
i
Position 1 | Speed 1 y
Speed 1 Position 1
Cfg OxD5 In |4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 6 WORDs of
Position 1 |Position 2 |Position 3 ggﬁ;gﬁ;ic
i
Speed 1 Speed 2 |Speed 3 y
Cfg 0xD7 In |4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 8 WORDs of
Position 1 |Position 2 |Position 3 |Position 4 ggﬁ;igtagﬁc
Position 1 | Speed 1 Position 2 | Speed 2 4
Speed 1 Speed 2 |Speed3 |Speed 4
Cfg OxDB In |4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 12 WORDs of
Position 1 |Speed 1  |Position 2 |Speed 2 |Position 3 |Speed 3 ggﬁ;igtagﬁc
Position 1 |Position 2 |Position 3 |Speed 1 Speed 2 |Speed 3 4
Speed 1 Speed 2 |Speed 3 |Position 1 |Position 2 |Position 3
Cfg OXDF In |4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 16 WORDs of
Position 1 |Speed 1  |Position 2 |Speed 2 |Position 3 |Speed 3 |Position 4 |Speed 4 ggﬁ;igta;?c
Position 1 |Position 2 |Position 3 |Position 4 |Speed 1 Speed 2 |Speed 3 |Speed 4 4
Speed 1 Speed 2 |Speed3 |Speed 4 |Position 1 |Position 2 |Position 3 |Position 4
Tableau 7-3 : Configurations des Entrées/Sorties
7.8 Données de diagnostic
Octet No. |Name Type Description
1-6 PROFIBUS_Standard_Diagnostic |OCTET
Encoder Class 1
7 Extended_Diagnostic_Header BYTE Length of the dianostics including the header byte
8 Alarms BYTE Bit 0 Position Error
Bit 1 Supply Voltage Error
Bit 2 Current too high Error 10 - {\(l;s
Bit 3 Commissioning Diagnostics
Bit 4 Memory Error
Bit 5-7 |Reserved
Tableau 7-4a : Données de diagnostic
BALLUFF (frangais> 19
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Octet No. [Name Type Description

Encoder Class 1 (continued)

9 Operation_status BYTE Bit 0 Code Sequence Status 0 = Lower position values
at connector side

1 = Higher position values
at connector side

Bit 1 Class 2 Functionality Status

0 = No, not rted
Bit 2 Commissioning Diagnostics 1= Ygs not stpporte
Status
Bit 3 Scaling Function Status 0 = Disabled
1 = Enabled
Bit 4-7 |Reserved
10 Encoder_type BYTE Default Value 0x07 - Absolute Linear Encoder
11-14 Position_measuring_step UINT32 |LSB in steps of 0.001 pm
Default Value = 0Xx3E8 — 1 pm engeneering resolution
15-16 Number_of_distinguishable_ UINT16 |Default Value = 1 — single turn encoder
revolutions

Encoder Class 2

17 Additional_Alarms OCTET
18-19 Supported_Alarms OCTET
20-21 Warnings OCTET
22-23 Supported_Warnings OCTET
24-25 Profile-Version OCTET
26-27 Software-Version OCTET
Reserved (Class 2), refer to PROFIBUS, Profile for Encoder
28-31 _ |Operating-Time UINT32 ved ( ) !
32-35 Offset_Value INT32
36-39 Manufacturer_Offset_Value INT32
40-43 Measuring_Units_Per_Revolution |UINT32
44-47 Total_Measuring_Range UINT32
48-57 Serial_Number STRING
58-59 Reserved
BALLUFF Extensions
60 Pointer_State BYTE Bit 0 Magnet 1
Bit 1 Magnet 2 0 = Pointer (Magnet) not available
Bit 3 Magnet 3 1 = Pointer (Magnet) available
Bit 4 Magnet 4
Bit 5-7 |Reserved
61 Position_State BYTE Bit 0-1 |Magnet 1
Dual Bit Information
Bit 2-3 |Magnet 2 | 00 = Pointer (Magnet) inside work area
01 = Pointer (Magnet) outside work area,
Bit 4-5 [Magnet 3 value lower than low limit
10 = Pointer (Magnet) outside work area,
Bit 6-7 |Magnet 4 value greater than high limit
11 = Not possible
62 Speed_State BYTE Bit 0-1 |Magnet 1 |Dual Bit Information
Bit 2-3 |Magnet 2 |00 = Speed value inside defined work area
A 01 = Speed value lower than speed low limit
B!t 45 |Magnet 3 10 = Speed value greater than speed high limit
Bit 6-7 [Magnet4 |11 = Not possible

Tableau 7-4b : Données de diagnostic
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8 Caractéristiques techniques générales

Valeurs caractéristiques a 24 V DC et 25 °C. Utilisable immédiatement, précision totale aprés la phase d’échauffement.
Dans le cas de capteurs de position BTL-P-1013-4R et BTL-P1013-4S ou BTL-P-1012-4R:

Résolution, réglable

par pas de 5pum
Vitesse, réglable
par pas de 0,1 mm/s

Fréquence des données de mesure
f =1kHz

Standard

Ecart de linéarité + 30 um
Hystérésis <1LSB
Reproductibilité <2 LSB

(Résolution + hystérésis)

Coefficient de température

(6 pm + 5 ppm » Longeur nom.)/K

Résistance aux chocs

100 g/6 ms selon CEl 60068-2-27 1

Choc continu

100 g/2 ms selon CElI 60068-2-29 !

Résistance aux vibrations 12 g,

10 a 2000 Hz selon CEIl 60068-2-6 '

(Tenir compte des fréquences pro-

pres de résonance / les éviter.)

Résistance a la pression jusqua

600 bar en cas de montage en cy-

lindre hydraulique

' spécification de constructeur d'apres
la norme d'usine Balluff

8.1 Dimensions, poids,
conditions d’environnement

Longueur nominale <4000 mm

Dimensions = fig. 3-2
Poids env. 2 kg/m
Boitier aluminium, anodisé

Tube de protection

acier inoxydable 1.4571
Diameétre 10,2 mm
Epaisseur de paroi 2 mm
Module d'élasticité  env. 200 kN/mm?
Fixation du boitier a I'aide des fileta-
ges M18x1,5 ou 3/4"”-16 UNF
Température de service

-40°C a +85°C

Humidité <90 %, sans condensation
Protection selon la norme
CEl 60529 IP 67 a I’état vissé

8.2 Alimentation électrique
(externe)

Tension stabilisée

BTL5-T1... DC20a28V
Ondulation résiduelle < 0,5V, ;..
Consommation de

courant ? <130 mA
Courant de créte au

démarrage <3 A/0,5 ms
Détrompage incorporé

Limiteur de tension

Diodes de protection Transzorb

Rigidité diélectrique

GND contre le boitier 500 V

2 indépendant de la charge sur VP
(Repeater, terminaison de bus)

8.3 Signaux de commande

RxD/TxD-N, RxD/TxD-P, Data GND
selon EN 50170

8.4 Raccordement a l’unité de
lecture

Cable w fig. 4-1
torsadé par paire, blindé.

Longueur maximale totale du céble
de bus 1200 m

8.5 Etendue de livraison

Capteur de déplacement (sans cap-
teur de position) w» fig. 3-2

8.6 Logiciel

Commandez le fichier GSD séparé-
ment et gratuitement ou
téléechargez-le de notre site internet
www-balluff.de ensuivantle
chemin Micropulse Transducers,
Software. Vous pouvez également
les commander par e-mail :
PROFIBUS@balluff.de

8.7 Capteur de position
(@ commander séparément)

Capteur de position
BTL-P-1013-4R, BTL-P-1013-4S,
BTL-P-1012-4R

Livraison avec piece d’écartement

adaptée POM 8 mm
Dimensions = fig. 3-4

Poids env. 10g

Boitier aluminium, anodisé

Température de service
-40°C a +85°C

Capteur de position

BTL5-P-4500-1

(électro-aimant)

Poids env. 80g

Boitier plastique

Température de service
-40°C a +60 °C

8.8 Accessoires (optionnels)
Pour liaisons PROFIBUS :

Connecteur (douille) = fig. 4-3
Connecteur (fiche) = fig. 4-5
BKS-S103/GS103-CP-_ _ _

Céable avec connecteur = fig. 4-4
BKS-S105-R01

Bouchon = fig. 4-6
Pour I'alimentation :

BKS-S 48-15-CP-_ _

Céble avec connecteur = fig. 4-7

BALLUFF
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In relazione a questo prodotto
sono stati assegnati i sequenti
brevetti:

US Patent 5 923 164
Apparatus and Method for Auto-
matically Tuning the Gain of an
Amplifier

1 Indicazioni per la sicurezza

Leggere attentamente queste istru-
zioni prima di installare e mettere in
funzione il trasduttore di posizione

Micropulse.

1.1 Uso proprio

Il trasduttore di posizione BTL 5, per
il suo impiego, viene installato su un
macchinario o su un impianto. Esso
costituisce unitamente ad un Master
PROFIBUS un sistema di controllo
della posizione e puo essere impie-
gato solamente per tale compito.

Interventi non autorizzati ed un uso
improprio determinano la decaden-
za di ogni garanzia e responsabilita.

1.2 Personale qualificato

Le presenti istruzioni sono rivolte al
personale specializzato addetto al

montaggio, all’installazione ed alla
messa a punto dell’apparecchio.

1.3 Impiego e prova

Per I'impiego del sistema di control-
lo della posizione debbono essere
osservate le norme di sicurezza di

legge.

® Autorizzazione UL
N File No.
E227256

In particolare debbono essere adot-
tate misure di sicurezza affinché, in
caso di avaria del sistema di con-
trollo della posizione, non possano
insorgere rischi per persone e cose.
Rientrano fra tali misure I'installazio-
ne di fine corsa di sicurezza supple-
mentari, interruttori per I’arresto
d’emergenza, nonché I'osservanza
di condizioni ambientali ammissibili.

1.4 Validita

Le presenti istruzioni valgono per
trasduttori di posizione Micropulse
del tipo BTL5-T1...B/Z-S1083.

Per una tavola sinottica delle diver-
se versioni si rimanda al Cap. 6
Versioni (Indicazioni sulla targhetta
della fabbrica), pag. 7.

N. B.: Per le versioni speciali con-
trassegnate con -SA___ sulla
targhetta tipo, possono valere
dati tecnici diversi (ad es. per la
compensazione, I'attacco o le
dimensioni).

Il marchio CE é la con-
ferma che i nostri pro-
dotti sono conformi ai

requisiti della direttiva CE
89/336/CEE (direttiva EMC)

e della legge sulla compatibilita
elettromagnetica.

Nel nostro laboratorio EMC, accre-
ditato dal DATech per prove di
compatibilita elettromagnetica, e
stato provato che i prodotti Balluff
soddisfano i requisiti EMC della
norma generica EMC

EN 50081-2 (emissioni)

EN 61000-6-2 (immunita da
disturbi)

Collaudi emissioni:

Irradiazione di disturbi radio

EN 55011 Gruppo 1, Classe A
Collaudi di immunita da disturbi:
Elettricita statica (ESD)

EN 61000-4-2 Grado di definizione 3
Campi elettromagnetici (RFI)

EN 61000-4-3Grado di definizione 3
Impulsi di disturbo rapidi, transitivi
(Burst)

EN 61000-4-4 Grado di definizione 3
Tensioni a impulso (Surge)

EN 61000-4-5 Grado di definizione 2
Grandezze dei disturbi dalla linea,
indotti da campi ad alta frequenza
EN 61000-4-6 Grado di definizione 3
Campi magnetici

EN 61000-4-8 Grado di definizione 4

BALLUFF
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2 Funzioni e caratteristiche

2.1  Caratteristiche

— Elevata sicurezza dati: validita e
plausibilita dei dati in uscita ven-
gono verificate in uC

— Analizzabili sino a 4 posizioni

— Campi di misura definibili

— Sistema di controllo della posi-
zione assoluto

— Elevata risoluzione, riproducibilita
e linearita

— Insensibilita ad urti, vibrazioni,
inquinamento e campi di distur-
bo

— Lunghezza massima dell’intero
cavo bus da campo: 1200 m

— Configurazione attraverso
COM-PROFIBUS, Step7, Win-DP
o tramite un altro software di
configurazione

— Classe di protezione IP 67 se-
condo norma IEC 60529

— resistente a pressioni fino a 600
bar

— DIP switch per 'impostazione
dell’indirizzo

— DIP switch per la terminazione
bus

2.2 Funzionamento

All’interno del trasduttore di posizio-
ne Micropulse é situata la guida
d’onda, protetta da un tubo in ac-

3 Montaggio

ciaio inox. Un datore di posizione
collegato dall’utente alla parte di
macchinario di cui si vuole determi-
nare la posizione, viene spostato
lungo la guida d’onda.

Il datore di posizione definisce la
posizione da misurare sulla guida
d’onda. Un impulso INIT, generato
internamente, crea, in unione con il
campo magnetico del datore di
posizione un’onda torsionale nella
guida d’onda, che viene generata
da magnetostrizione e che si propa-
ga ad una velocita superiore a quel-
la del suono.

L’onda torsionale propagantesi ver-
so 'estremita della guida d’onda
viene assorbita nella zona di smor-
zamento. L’onda propagantesi verso
I’inizio del tratto di misura produce,
in una bobina di rilevamento, un
segnale elettrico. Dal tempo di pro-
pagazione dell’onda viene determi-
nata la posizione con una risoluzio-
ne di 5 um. Cio avviene con elevata
precisione e riproducibilita all’inter-
no del campo di misura indicato
come lunghezza nominale.

Alla fine della barra si trova la zona
di smorzamento, non utilizzabile ai
fini metrologici, su cui il datore di
posizione puo essere spostato.

La connessione elettrica tra il trasdut-
tore di posizione, I'unita elettronica/

comando e 'alimentazione elettrica
avviene per mezzo di piu cavi allac-
ciati tramite collegamenti a spina.

Quote per il montaggio del trasdut-
tore di posizione Micropulse:

= Figura 3-2

Quote per il montaggio del datore di
posizione: w Figura 3-4

2.3 Lunghezze nominali e
datori di posizione
disponibili

Per un adattamento ottimale del
trasduttore di posizione all’impiego
previsto & disponibile una vasta
gamma di lunghezze nominali e di
datori di posizione in diverse versio-
ni. | datori di posizione debbono
essere ordinati separatamente.

Sono disponibili le seguenti lung-
hezze nominali nelle dimensioni
come indicato:

lunghezze nominali Scala
[mm] [mm]
50 .. 500 25
500 ... 1000 50
1000 ... 2000 100
2000 4000 250

altre lunghezze nominali su
richiesta.

3.1 Varianti di montaggio

Per I'alloggiamento del trasduttore e
del datore di posizione si consiglia
I’'uso di materiale non magnetizza-
bile. w» Figura 3-1.

Qualora venga impiegato materia-
le magnetizzabile é necessario
proteggere opportunamente il
trasduttore dai disturbi magnetici.
® Figura 3-1. Assicurarsi che vi
sia una distanza adeguata fra i
forti campi magnetici esterni e il
trasduttore e il cilindro di registra-
zione.

15

________ =T 2=

i
1

@

Figura 3-1: Varianti di montaggio

@ - @ con materiale magnetizzabile

@ con materiale non magnetizzabile

min. @ 13

a = anello distanziatore in ma-
teriale non magnetizzabile

b = datore di posizione

BALLUFF
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3 Montaggio (continuazione)

Superficie di
contatto

~20 104 25

Y
|
\

B: 30 -1
Z: 2" -0.04"

Zona di smorzamento

Lunghezza nom. =
campo di misura

(campo non utilizzabile)

60

Datore di

Datore di *

posizione posizione
Dimensioni filettatura: B: M18x1,5
Z: 3/4"-16UNF

Figura 3-2: Trasduttore di posizione BTL5... B/Z, disegno quotato

3.2 Trasduttore di posizione,
montaggio

La distanza minima ammessa fra
datore di posizione e superficie di
contatto del tubo & specificata alla
figura 3-2.

Per il fissaggio, il trasduttore BTL
dispone di una filettatura M18x1,5
oppure 3/4"-16UNF.
L'impermeabilizzazione viene effet-
tuata sulla superficie di contatto
della flangia con la guarnizione for-
nita di tipo o-ring.

Camera di

avvitamento

M18 x 1.5

conforme a

ISO 6149 5_)

o-ring 15.4 x 2.1 A

3.2
R
O' ~—
+| ©
| T
C»- —
| O
Q| ¢
3.0D)

Camera di

avvitamento

3/4"-16UNF

conforme a

SAE J475

o-ring 15.3 x 2.4

Svasatura per o-ring

Filettatura
M4 x 4/6
(profondita)
_24+04
min. 25
max. 2_
Yo}
Yo}
Q
£
1S
45° £5° N B
26 +1
min. 25
max.1.5_ |
o N
LD -
Q N
ESS
1S
N
26 +1

Camera di avvitamento

Figura 3-3: Camera di avvitamento per il montaggio del trasduttore BTL con

o-ring

Prescrizioni cui attenersi scrupo-
losamente durante il montaggio:

La superficie di contatto del tubo
deve risultare perfettamente adia-
cente alla superficie di supporto.
L'o-ring deve garantire una perfetta
guarnizione del foro, la svasatura per
I'o-ring deve pertanto essere ese-
guita come raffigurato nella figu-

ra 3-3.

Per evitare danneggiamenti, utiliz-
zare il dado corretto per la filetta-

tura di fissaggio. Nell’avvitamento
del trasduttore non superare la coppia
di serraggio di 100 Nm.

In caso di montaggio orizzontale di
trasduttori con campi di misura su-
periori a 500 mm si raccomanda di
fornire un supporto in posizione
finale al tubo di protezione o di fis-
sarlo a vite.

Nelle installazioni in cilindri idraulici il
datore di posizione non puo scorrere
lungo il tubo di protezione. Proteggere
dall’'usura la parte terminale del tubo

di protezione. Il diametro del foro
nello stantuffo di attacco deve esse-
re di almeno 13 mm.

Qualora venga impiegato materiale
magnetizzabile e necessario pro-
teggere opportunamente il trasdut-
tore dai disturbi magnetici.

® Figura 3-1.

Assicurarsi che vi sia una distanza
adeguata fra i forti campi magneti-
ci esterni e il trasduttore e il cilin-
dro di registrazione.

BALLUFF
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3 Montaggio (continuazione)

3.3 Datore di posizione,
montaggio

Per ogni trasduttore & necessario
I'impiego di un datore di posizione,
che dovra essere ordinato separa-
tamente. = Figura 3-4.

Per I'installazione del trasduttore e
del datore di posizione si consiglia
I'impiego di materiale non magnetiz-
zabile. w Figura 3-1.

BTL-P-1013-4R
1
] [

032
;Ig 13"

BTL-P-1013-4S
I

4
! v [}
Aql ™ 1 [
9 9 g o
4 ¥
P ONer
f
- -
4.3 8
BTL-P-1012-4R
|
F A --@— ‘-
w| o 1 o)
sl g a° I e
1

QY
w
S
©

Figura 3-4: Datore di posizione
(optional)

4 Connessioni

Disposizioni da rispettare assolu-
tamente per la connessione elet-
trica:

L’impianto e I'armadietto
A comandi devono avere lo

stesso potenziale di mes-
sa a terra.

Per garantire la compatibilita
elettromagnetica (EMC), che la
ditta Balluff conferma con il mar-
chio CE, devono essere assoluta-
mente osservate le indicazioni
che seguono.

| trasduttori di posizione BTL e
I'unita elettronica/controllo devo-
no essere collegati con un cavo
schermato.

Schermatura: maglia di singoli fili
di rame, ricoprimento 80%.

La schermatura deve essere col-
legata nel connettore BKS,

® figg. 4-3 e 4-5, con la scatola
del connettore. Vd. istruzioni
nell’imballo del connettore.

Sul lato dell’'unita elettronica/con-
trollo, la schermatura del cavo deve
essere messa a terra, cioé collegata
al conduttore di protezione.

La linea bus Profibus dev’essere

installata secondo la direttiva tec-
nica PROFIBUS e le istruzioni per
il montaggio PROFIBUS-DP/FMS.

Lo schema delle connessioni si
puo desumere dalla w tabelle 4-2.

Nella posa del cavo fra trasduttore
di posizione, controllo e alimenta-
zione elettrica, evitare la vicinanza
con elettrodi, in quanto possono
determinare interferenze. Particolar-
mente critiche sono le interferenze
induttive dovute ad armoniche di
rete (ad es. comandi a ritardo di
fase), alle quali la schermatura del
cavo offre solo una minima prote-
zione.

Attraverso l'interfaccia
PROFIBUS-DP il segnale viene tra-
sferito al sistema di controllo.

Lunghezza dell’intero cavo bus di
campo: max. 1200 m

La velocita di trasferimento dipende
dalla lunghezza del cavo. Confor-
memente a EN 50170 valgono i
seguenti valori, = tabella 4-1:

Lunghezza cavo | Baud rate [kBit/s]
<100 m 12.000
<200 m 1.500
<400 m 900
<1000 m 187,5
<1200 m 93,7/19,2/ 9,6
Tabella 4-1: Baud rate rispetto alla

lunghezza del cavo

Il bus deve essere terminato ad
entrambe le estremita conforme-
mente a EN 50170. = Figura 4-2.

Il BTL5-T offre la possibilita di
effettuare I'assegnazione dell’in-
dirizzo di statione e la resistenza
terminale de bus tramite DIP
switch. Per ulteriori informazioni
consultare il Capitolo 7 Configu-
razione.

BTL5-T1...S103
Segnali dati PROFIBUS-DP
Pin | Bus In / Bus Out
1 VP +5 V (output)
RxD/TxD-N (A)

Data GND
RxD/TxD-P (B)
Schermatura

|| N

Tensione d’alimentazione (esterna)
Pin | Power

1 +24 V
3 0V (GND)
4 Schermatura

Tabella 4-2: Occupazione dei colle-
gamenti, connettore a spina S103

Vista sul lato connettore/presa del
BTL5-T1...S103

Power (Alimentazione)

(Spina)
opo
s O,
Bus Out Bus In
(Presa) (Spina)

Fig. 4-1: Piedinatura BKS, collega-
mento a connettore BTL...S103

5
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4 Connessioni (continua)
o,
PROFIBUS-DP | #0 g
Master @ g
s
A B BKS-S105-R01 2
coo
qo] _9 o
390 O 585
o c8
A-1--L 220 O So9P
(S D S » e L BKS-S103/GS103-CP-... N2 2
= ©cm
./ \ 900 £ 24
. . 522
| | | | ocEe
I\‘F/ S @
P2 4 5:i2 4 5 12 4 5:i2 4 5 12 4 5114 23 ilgqos
: Bus In Bus Out #1 : Bus In Bus Out #n : Bus In Bus Out

1 3 4

PROFIBUS-DP Interface
BTL5-T1...S103

( *~—9
+24V  --1

PROFIBUS-DP Interface
BTL5-T1...S103

1 3 4

PROFIBUS-DP Interface
BTL5-T1...S103

1 3 4

(Y%

BKS-S48-15-CP-...

Fig.: 4-2 BTL5-T1-...5103 con unita elettronica/controllo, esempio di collegamento S103

Tipo diritto Tipo angolare Tipo diritto Tipo angolare
BKS-S103-00 BKS-S104-00 BKS-S105-00 BKS-S106-00
06-08 © 54
- © ~54
: s ° .
S| s
? SEEl =3¢ ] =
@é ] 12019 =
Passaggio cavo [ R

(serracavo P

et —|

@20

Figura 4-3: Connettore

G9)

a spina

(Presa) per BUS IN (optional)

H

Passaggio cavo

(serracavo PG 9)
220

Fig. 4-4: Cavo d’allacciamento PROFIBUS (presa/spina)

BKS-S103/GS103-CP-

6

BALLUFF

@20

Figura 4-5: Connettore a spina
(Spina) per BUS OUT (optional)

lunghezze: 00.3; 02.0; 05.0; 10.0 m (optional)

@145
M12x1

Fig. 4-6: Resistenza terminale bus
(resistenze incorporate)
BKS-S105-R01 (optional)

Fig. 4-7: Cavo con connettore a
spina (presa) BKS-S 48-15-CP-_ _,
lunghezze:02; 05; 10 m (optional)
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5 Messa in funzione

5.1 Controllo connessioni

Sebbene i collegamenti siano pro-
tetti contro I'inversione di polarita, le
componenti possono venir danneg-
giate da errata connessione e da
sovratensione. Prima di attivare il
sistema, controllare pertanto atten-
tamente le connessioni.

5.2 Attivazione del sistema

Prestare attenzione al fatto che al-
I’attivazione il sistema puo effettua-
re movimenti incontrollati, in parti-
colare alla prima accensione e
quando il dispositivo di controllo
della posizione ¢ parte di un siste-
ma di regolazione, i cui parametri

non siano ancora stati stabiliti. Assi-
curarsi pertanto che non possano
da cio insorgere pericoli.

5.3 Controllo valori di
misurazione

Dopo la sostituzione o dopo la ripa-
razione di un trasduttore di posizio-
ne, si consiglia di verificare, in eser-
cizio manuale, i valori alla posizione
iniziale e alla posizione finale del
datore di posizione. Qualora si ot-
tengano valori* diversi da quelli
esistenti prima della sostituzione o
della riparazione, & necessario effet-
tuare una correzione.

* salvo modifiche o divergenze dovu-
te alla fabbricazione.

Versioni (indicazioni sulla targhetta di fabbrica)

5.4 Controllo funzionamento

Il funzionamento del trasduttore di
posizione e di tutte le componenti ad
esso connesse deve essere periodi-
camente verificato e protocollato.

5.5 Difetti di funzionamento

Qualora si individuino segnali che
facciano presumere un funziona-
mento non regolare del sistema di
controllo della posizione, questo
deve essere messo fuori servizio e
bloccato contro un uso non autoriz-
zato.

Tensione di alimentazione: 1 = DC 24 V
,_ _— Collegamento elettrico:
BTL5-T110-M1000-B-S103 S103 = 1 x spina a 3 poli
T 1 x spina a 5 poli

1 x presa a 5 poli

{Versione a barra,

o |

0 o

2 0O

& &

9 5 Fissaggio: B = filettatura metrica M18x1,5

% o Z = filettatura inglese 3/4"-16UNF

.5 T —— Lunghezza nominale (4 caratteri): M = sistema metrico in mm

(o] &) .

o @ Numero datori

I & “Tipo| diposizione PDU

o =

o 1 1 fix Posizione 1 4 Byte INT32

% Velocita 1 4 Byte INT32

§ 2 2 fix Posizione 1 4 Byte INT32

= Posizione2 4 Byte INT32
Velocita 1 4 Byte INT32
Velocita 2 4 Byte INT32

3 4 fix Posizione 1 4 Byte INT32

Posizione2 4 Byte INT32
Posizione 3 4 Byte INT32
Posizione 4 4 Byte INT32

BALLUFF
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7 Configurazione

7.1  Impostazioni di default

Il trasduttore viene fornito con le
seguenti impostazioni di base:

— Indirizzo stazione 126

— Risoluzione:
posizione 5um
velocita 0,1 mm/s

— Campo di lavoro/utile max.

7.2 Preimpostazioni

La configurazione dell’indirizzo sta-
zione viene effettuata dal servizio
Set_Slave_Address. Per questo
servizio & necessario un Master DP
Classe 2. Per la configurazione vie-
ne utilizzato il file GDS
BTL504B2.GSD del trasduttore di
posizione. Il file GDS predispone
tutte le informazioni relative alle
possibilita d’impostazione. Per la
configurazione puo essere utilizzato
ad es. COM-PROFIBUS della
Siemens.

In caso d’impiego in sistemi
PROFIBUS standard, prima della
messa in funzione I'indirizzo stazio-
ne viene impostato tramite i DIP
switch S1 integrati nel BTL come da
w fig. 7-1 € 7-2 e tabelle 7-1.

Aprendo I'involucro del
A BTL bisogna fare attenzio-
ne che non penetrino dei

pezzi all’interno dell’appa-
recchio.

Chiudendo il coperchio bisogna
assicurare una sufficiente pres-
sione statica della guarnizione.
Coppia di serraggio: 1,5 Nm

J A

Fig. 7-1: Posizione dei DIP switch S1

S1.1S1.2|S1.3|S1.4|S1.5|S1.6(S1.7
20 21 22 23 | 24 25 | 26
LSB MSB
1 2 4 8 16 | 32 | 64

Tabella 7-1: Indirizzo stazione

8

BALLUFF

Fig. 7-2: Vista A, DIP switch S1per
I'impostazione dell’indirizzo di
stazione e per la terminazione bus

Per I'indirizzo di stazione possono
essere impostati valori compresi
nell’intervallo tra 0 e 125. In un si-
stema collegato in rete ogni indiriz-
Z0 puo essere assegnato una sola
volta. Con un valore di 126, viene
utilizzato I'indirizzo 126 ovvero I'in-
dirizzo impostato per ultimo dal
servizio Set_Slave_Address. Con il
valore 127 & possibile ripristinare
I'impostazione di default del BTL. I
valore 127 non consente comunque
un regolare funzionamento del bus,
poiché non rappresenta un indirizzo
valido.

Tutti gli indirizzi impostati vengono
ripresi dal BTL solo dopo una
riaccensione. Pertanto le modifiche
che vengono apportate con tensio-
ne di alimentazione presente non
hanno conseguenze immediate.

Per un livello di riposo sicuro il bus
dev’essere terminato come da figu-
ra 4-1. Il BTL5-T offre la possibilita
d’una terminazione interna del bus.
A tale scopo i DIP switch S1.9 e
S1.10 devono essere impostati su
ON, = fig. 7-2. Per realizzare IP 67,
il BTL5 richiede I'impiego della resi-
stenza terminale bus proposta nella
figura 4-7. In tal caso la terminazio-
ne interna bus non dev’essere attiva
(s1.9 e S1.10 su OFF)! Se possibile,
evitare linee derivate.

7.3 Configurazione con
COM PROFIBUS

Se il BTL5-T dev’essere
parametrizzato con il software di
configurazione COM PROFIBUS,
occorre assicurare che venga impie-
gato un COM PROFIBUS a partire
dalla versione 5.

7.3.1 Importare il BTL5-T

Per poter utilizzare il BTL5-T nel
software, & necessario importare il
file GSD ed un relativo file bitmap
nelle rispettive directory del COM
PROFIBUS.

Il file GSD BTL504B2.GSD viene
copiato nella sottodirectory \GSD.
= Fig. 7-3

BX Explarer - CASIEMENS\CPBYS0\gsd

Diatei Bearbeiten  Ansicht  Extras 7
EES & B gl fsE = XE =
|Alle Ordner |Inha|tvu3n 'CASIEMENS\CFBEWEDYgsd'
O L Siemens =] [[2] Baleb7a0. god 3] Sie_8028.05g El
----- U Authors! IETETLE04E 2 oo S R e R M
B+ Common [2]Dm200a7 0sd [2]Sie 802bgsa (2
=] Cpbwsll 2|5i05a020.0ed (2] Sie_82egsn D
""" | bin [@|5i078020.g5d  [2] 5ie3B02F geg =
""" L1 bitmaps D) si0va0agsd [P Sien¥03.gsn [
- data 2]5i108020.0:d  [2] Siem0001.ged |
:::l' ":ZQSd 2|silse0zigsd  |2]Sieml00Zgsg (2
_____ 5 f"danual 2|5i7BM0gsd  [2]SiemD00Ggsd  [2
_____ £ masters 2)Gi25a020.gsd 2] SiemD004gsd |2
_____ =3 rem 2|Si27B0gsd 2] SiemD00Sgsn  [2
..... ] todls 2)Sie_2150.gsd 2] SiemD00agsg |2
..... ) typdatsy 2|Sie Bbgsa  [2]SiemD00bgsa 2
..... ] uninstal @ Sie_8027.g:g @ Siem000c. gzd el
-] Step? =l |
1 Objeki(e) markiert 22,2 KB

Fig. 7-3: File GSD nella sottodirectory \GSD
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B Explorer - CASIEMENS\CPBYSD\bitmaps

Il file bitmap BTLO4B2N.DIB dev’es-
sere copiato nella sottodirectory

Datel  Bearbeiten  Ansicht  Extras 7 .
— — = — : \BITMAPS. = Figura 7-4
[ 3 bimeps 2 ] =1 8 [ ) P =53 e ] s
Alle Ordner Inhaltvon 'CASIEMENS\CPEVEDpitnag ~ 7-3.2 Parametrizzazione del BTL
S| Siemens 2l =) awcnozan e #]CPUMES Db (2 Dopo I'avvio del COM PROFIBUS, il
----- 1 Authorsiw/ ] awG00245.db  [FCPUMIE NG [ BTL5-T si trova nella directory \DP-
te-L_1 Comman Z|BEBOSETN b [#]CPU3IE Sdb |2 SLAVE\ENCODER\LINEAR con la
H“—___'_jb;;” #|BEBDS&7S.db  #DPUNK Ddb ¥ designazione BTL5-T (...) e viene
_____ . bimaps El BEBOPP7N.dib El DPLINK_M.db [ inserito tramite Drag&Drop nella
815 dota #BeboPPTsdb  #IDPLNK S.db  [#  gonfigurazione del collegamento in
BRI = DUMMYMAdb [z te. w Fi 7.5
..... 1 frnsgsd . : = rete. igura
_____ . ] CP3435.dib #|ESO8030N.db =
_____ j ffanual | CP4435.dib ¥ ESOBO305.db [ Tramite doppio clic sul simbolo BTL
_____ £ masters | CP5412.dib | ET_200CH.db [ viene richiamato il menu ‘Proprieta
_____ =3 rem | CPS431.dib HET_200C5.db [ Slave’ per il BTL. = Figura 7-6
..... ] todls F|CPUASN.db [ #ET200 UNdb |
..... ) typdatsy H|CPUNESdb  [HET200 USdb  [2
..... 1 uninstal #|CPUTIEN.db  [#|ET200E_M.db =
(-1 Step? :I LI
|1 Ohjeki(e) markiert |EI,E1 kB
Figura 7-4: File bitmap nella sottodirectory \DIB
T=COM PROFIBUS - [COMPro1] = E3
F= File Modifica “isualizza  Progeftta  Service Documentazione  Opzioni Finestre 2 - 8] =
g P
DEH s EeE s =S|
=l =]
------ OB wf' DP-Master
=< DF-Slave
------ [ &lgemein
------ 21 Anticbe
= 3 Encodsr
I = . Ba -
= 1 LINESR !
L S BTURT [BTLE IR MO0 P50 CP 5413 (42)
Gateways
HMI
140 g
|dentzystene
NC/RC
Feqler
Schaltgerate
= 5 J]l icropulze
[ 220" FMS M aster e
[ EME ' FMS-Station BTLS-T
1| | _'l—l
Ferla guida premere F1. | | OFFLINE i
Figura 7-5: Aggiungere il BTL5-T al collegamento in rete tramite Drag&Drop
BALLUFF 9
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Sotto il parametro ‘Indirizzo possibile immettere un nome per il zionare un Master, il quale, all’avvio
PROFIBUS’ viene impostato I'indi- BTL nel parametro ‘Definizione della del sistema, esegue la parametriz-
rizzo di stazione impostato nel BTL. stazione’. Se nel sistema collegato zazione del BTL.

In tal caso sono consentiti valori in rete sono presenti piu Master, Tramite il tasto [Confi .
compresi nell’intervallo tra 0 e 125. nella casella di selezione ‘Master ramite il tasto [Configurazione]

viene richiamato il dialogo per la

Per una migliore identificazione & parametrizzazione’ & possibile sele- parametrizzazione BTL. w Fig. 7-7
IS Proprieta slave
(0]
Indirizzo di PROFIBLS: 2 ‘ |
Annulla |
Cenominazione stazione: ‘DP slavedd>
"
Tipo stazione: BTLS-T - |
Murmero di ardinazione: BTLE-T b il -5
File GSD: ETLEN4E2. gsd Configura... |
- > |
Comandi di contrallo:
E |
dlesley ol parasizz, #1, CP 5412 (A2). Master system<1> |
I Controllo dell'intervento
Modo di segnalaz. errore: @ nessuno . &
Figura 7-6; Menu ‘Proprieta Slave’ con BTL5-T
Poiché nel caso del BTL5-T si tratta alcun set di parametri attivo. Per parametri appropriato. L’elenco di
di un apparecchio modulare, la rap- questa ragione il primo passo & selezione viene attivato tramite il
presentazione non contiene ancora quello di selezionare un modulo tasto [Modulo]. = Fig. 7-8
M Configura: BTL5-T #2 <DP slave<2»>
ldentific. Modulo Commento Indirizzo E | Indirizzo A =] (0] |
o [ ]
] Annulla
z _ 2 |
3 2
4
i Modula...
B
7 |
: | Sl
9
10
11
12
13
14
15 P
16 j

Figura 7-7: Menu di configurazione (senza set di parametri)

10 Ctaliano> BALLUFF
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ES Scelta modulo per la posizione 0

Class 1 Encoder
Class 2 Encoder

BALLUFF 2 x Position
BALLUFF 3 x Position
BALLUFF 4 x Position
BALLUFF 1 x Pasition, 1 x Speec
BALLLUFF 2 x Fosition, 2 x Speed
BALLUFF 3 x Position, 3x Speed
BALLUFF 4 x Position, 4 x Speed
FREE COMFIGURATION

Accetta

BALLUFF 1 x FPositian Chiudi

)

Figura 7-8: Selezione del modulo

E§ Configura: BTL5-T #2 <DP slave<2»>

Tramite doppio clic sul modulo volu-
to, questo viene ripreso nella tabella
di configurazione. Poiché nel BTL si
tratta di un Single_Module_Device,
puo essere selezionato sempre un
solo modulo. Se un modulo ¢ gia
stato selezionato precedentemente,
prima di una nuova selezione de-
v’essere cancellato il modulo pre-
sente. w Fig. 7-9

Tramite un clic sul tasto [Parametri]
viene avviato il dialogo per la para-
metrizzazione dell’apparecchio.

w Figura 7-10

ldentific. Modulo

Commento

Indirizzo E

»
o
ey

Indirizzo A

211

O~ M e = O

100

Annulla

Modula...
Farametri...
Cancella

ATERET

LR

= e e s

Figura 7-9: Menu di configurazione (con dati parametro)

BALLUFF
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7 Configurazione (continua)
IS Parametrizza: BTL6-T #2 <DP slave<2>> | ]

Nome parametro Valore = ‘ 0]4 I
0o Code Sequence ffin “alue at Connector Side
17.0  |Mode Selector Fuosition First, Speed Follows Al |
18 Pos. Engeneering Unit [0.001um] 1000 ° |
22 Pos. Revolution Unit [0.007Tum] 5000 B —— - —
Tipo di dati: L d3z, 0f 4294

25 | Spd. Engeneering Unit [0.01mmys] 0 Lot e
a0 Spd. Revolution Unit [0.01mm/s] 10 Selezione... |
34 Freset Position 1 0
A0 Low Limit Positian 1 0 Hee... |
BB High Limit Position 1 0 o I
82 Low Limit Speed 1 0 — seiEsls |
95 High Limit Speed 1 0 ~|

Figura 7-10: Parametrizzazione del BTL5-T...

A seconda del modulo pud variare il Tramite il tasto [Hex] € possibile far 7.4 Configurazione con Step7

numero di parametri indicato. Il BTL
€ impostato, nell'impostazione di
default, su una risoluzione di lavoro
interna di 5 pm (parametro ‘Pos.
Revolution Unit’). La risoluzione
d’uscita esterna € di 1 pm (parame-
tro ‘Pos. Engineering Unit’). La riso-
luzione di velocita € impostata su
0,1 mm/s. Le impostazioni che se-
guono si riferiscono sempre alla
risoluzione d’uscita impostata.

rappresentare i dati parametri in
unita esadecimali. In condizioni
normali questa funzione comunque
non & necessaria e serve solamente
per un confronto diretto dei dati
parametri con le tabelle parametri
riportate in questo manuale.

w Figura 7-11

[{ Parametrizzazione Hex: BTLG6-T #2 <DP slave<?>> E2

- |

ok |

Annulla |

? |

0o o0 | =]
|Digitazi0ne esadecimale|

Figura 7-11: Rappresentazione esadecimale dei dati parametri

BALLUFF
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Qualora il BTL5-T debba essere
parametrizzato con il software di
configurazione Step7, occorre assi-
curare che venga utilizzata una ver-
sione di Step 7 a partire dalla ver-
sione 5 insieme al Service Pack 3.

7.4.1 Importazione del BTL5-T

Per poter utilizzare il BTL5-T nella
configurazione hardware di Step?7,
occorre importare il file GSD nel
sistema tramite il punto menu ‘Stru-
menti’ —> ‘Installa nuovo file
GSD...". Se si vuole aggiornare il file
GSD, bisogna assicurare che nes-
suna applicazione lo stia usando in
quel momento poiché altrimenti il
sistema non puo sostituire il file.

= Figura 7-12
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B CanTipera: eees HYWY - SIMATIC 20001

Shariones  Modifics  sedincd  Seneme ol ge-rinanione sl Figasim T

DIS)ti0 3 8] dle| dle) o By s SILE

{1} {CosSgurazsone] — Finlles 61 .. .

Configum redn

i o: [starelescl
PROABLS-DF
Evoli & caislogo = gtﬂg Eg
&ngioma caislogo B SMATIC P B e Cominol 300,400
B Sncione SMATICFC
|mports fle (S0 dells stazions. .

Lasbwortay e CP-ksysiarsysiem (1]

il | Llj

@ L& b FROFBUS-DF o SMATICS?. M7 n CF
Fusin comnainm [ unis P di ordinazions T Trree=y O O (L = RS S

2 = A

Eww -1 o e

|~

Ireiad b read 2 Ebarma. nucesd ke GED ad sagogioms | cont@mo dal et

Figura 7-12: Installazione del nuovo file GSD ed aggiornamento del contenuto del catalogo

7.4.2 Parametrizzazione del BTL R A causa della definizione modulare
” . dell’apparecchio la selezione d’un
I'I?:r%c\:vlalrneq FiJloéEraLzé??-es’i r,:f(l\?; La;?gg_ Erafilo: Istandard j BTL avviene in due fasi. In una pri-
guente: PROFIBUS-DP\Ulteriori = 0 Uneriori spparecchisture da campo 2] T8 fise bE'fT"&”aﬁp“t.fre la
apparecchiature da campo "D o DI::;&OE;)r/op dir-et’tarr?lr;r:tz sul bus
\EncodenBTLS-T. = Figura 7-13 g E:g;ézlf nella rappresentazione grafica della
5.0 BTLE-T configurazione. w Figura 7-14

----- Fodulo universale

----- Class 1 Encaoder

----- Class 2 Encaoder

..... BALLUFF 1x Position

----- BALLUFF 2 x Position

..... BALLUFF 3x Position

..... BALLUFF 4x Position

..... BALLUFF 1 x Position, 1x 5
..... BALLUFF 2% Positian, 2
..... BALLUFF 3% Position, 3% 5
..... BALLUFF 4% Position, 4x 5
..... FREE CONHGURATlor»J_Ij
<] | d

Slawve PROFIBUS-DF di SIMATIC 57, b7 e C7
(configurazione decentrata)

Figura 7-13: Catalogo hardware

BALLUFF 13
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B CanTipera: eees HYWY - SIMATIC 20001

Sharions  Modifica sedincd Seemeac gerinanione  MEuslbrs  Swineni Figesos T

Dl %] 9] Sn| dalis) SfE 3 vl

1 jLnsSsqurarsnne] — Hales 5 |

Profin: Island-a.d ﬂ
Bl LHenon apparecchisiume ds campno 3
710 W0
& 1l Gerersle

I koo inimmesie
[} Cim=s1Encoder

[} Cim== 2 Ercoder

l B&LLUFF 1 x Posiion
[} BsLLUFF 2 x Pomition
B ELLUFF 3 Position
l ELLUFF 4 x Posiion
i
1]

Lasbwortay e CP-ksysiarsysiem (1]

;

prani]

B&LLLFF i « Postion. 1 x5

BALLLIFF 2 x Pomition_ £ x5

[ BLLUFF 3 Position. 3x5

= [} B&LLUFF 4 x Position_ 4x5
LlJ ] FnEE-:DHFr:J_l:J-nDrLIﬁ

4| |

ﬂ (1] BTLET i

Fusin comataong j Uit ikarrificaione OF | Mumam of ondinasone ndeizzoE 1. ||
i

Ira@iziona poasibila
Figura 7-14: Aggiunta del BTL5-T al sistema collegato in rete tramite Drag&Drop
o e v e e HIWW - SIRATIC 30071

Shacions  Modiica  serisci Skemac gedinasione  Yeuslona Swioend Figesta T

Di|ts %) 9| Wie| oial S/ ¥ v

Erofin: [standand

EH Lhenion apparecchisim ds campn 3
SR ]
& Ll Gerersle
=1l Enpocler
B BTLET
0 wocilo inmmmsie
[} Cim=s1Encoder
[} Cim== 2 Ercoder
I B&LLUFF1 x Position
Lisbsorbay e DP-bmstermesiem (1] [l B&LLUFF 2 x Position
'l' I BALLUFF 35 Position

= ) BTLE R
BALLUFF 1 3 Postion 125

E I BALLLIFF 2 x Pemition. & =5

[ B&LLUFF 3 Position. ix5
[} BsLLUFF 4 3 Pomition_ 45

1] | I} FHEE-:I:IHFF:J_FLTII:IH-F
13
| g oEnsT
Fusin camnatora | [] Uwikk ) ikeniticasione OF | Murmarm o coclirest o | waw
I 1 B LUFF 1 Frsiion 1 x Ered?ts 25

Frarresis F1 parcben e |5 Sukds | | Whceckiia
Figura 7-15: Inserzione del BTL5-T nella configurazione apparecchi tabellare tramite Drag&Drop
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Proprieta slave DP

Indirizzo / Identificazione  Farametrizza I

MNome parametro

“alore

Maode Selector

Fos. Engeneering Unit [0.007urm]
Fos. Rewvolution Unit [0.00Turm)]
Spd. Engeneering Unit [0.01mm/'s]
Spd. Revolution Unit [0.07mmy's]
Freset Fosition 1

Lo Limit Fasition 1

High Limit Position 1

Low Limit Speed 1

High Limit Speed 1

Parametn esadecimali...

Fosition First, Speed Fallows
1000

5000

10

10

1]

oo oo

o

Cambiawalore... ‘

Annulla

Figura 7-16: Maschera ‘Parametrizzazione’

In una seconda fase avviene I'asse-
gnazione dei moduli funzione all’ap-
parecchio. A tale scopo occorre
selezionare la rappresentazione
grafica dell’apparecchio. Quindi
bisogna inserire il modulo desidera-
to, tramite Drag&Drop, nella confi-
gurazione apparecchi tabellare.

w Figura 7-15

Tramite un doppio clic sul modulo,
nella rappresentazione tabellare
della configurazione apparecchi,
viene richiamato il rispettivo dialogo
per la parametrizzazione.

w Figura 7-16

La parametrizzazione del BTL avvie-
ne nella maschera ‘Parametrizzazio-

ne-.

A seconda del modulo selezionato,
il numero di parametro pud variare.
Nell'impostazione di default il BTL
impostato su una risoluzione di
lavoro interna di 5 pm (parametro
‘Pos. Revolution Unit’). La risoluzio-
ne d’uscita esterna & di 1 um (para-
metro ‘Pos. Engineering Unit’). La
risoluzione di velocita € impostata
su 0,1 mm/s. Le impostazioni che
seguono si riferiscono sempre alla
risoluzione d’uscita impostata.

Parametri esadecimali

Dati di parametrizzazione:

Tramite il tasto [Hex] € possibile far
rappresentare i dati parametri in
unita esadecimali. In condizioni
normali questa funzione comunque
non € necessaria e serve solamente
per un confronto diretto dei dati
parametri con le tabelle parametri
riportate in questo manuale.

w Figura 7-17

|DC,DIlEID,EID,DD,DIJ,DIlDIlEID,EID,IZID,DllDD,DD,DD,DD,DD,DD,DD,DD_

(esadecimall, separati dalla virgaola)

]

Annulla

Figura 7-17: Rappresentazione esadecimale dei dati parametri

BALLUFF
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7.5 Indicazioni generali per la
configurazione

Il significato di base ovv. la parame-
trizzazione della funzionalita Classe
1 e Classe 2 possono essere
desunti dalla specifica “Profibus -
Profile for Encoder - Order

No. 3.062”.

Qualora insorgano dei problemi alla
messa in funzione o durante la con-
figurazione del BTL5-T, € necessario
controllare i seguenti punti:

I'indirizzo dell’apparecchio utiliz-
zato nel sistema di configurazio-
ne deve corrispondere all’indiriz-
zo impostato sul BTL.

— il modulo scelto dev’essere adat-
to al BTL impiegato. In caso di
dubbio bisogna controllare il
codice tipo del BTL.

# seqnalazione errori di sistema - Balluff BTL TestiSIMATIC 300(1)3CPU 315-2 DP

a seconda della parametrizzazio-
ne effettuata, possono variare sia
il numero che la rappresentazio-
ne dei valori emessi.

se la CPU-315-2-DP viene utiliz-
zata come Master, la visualizza-
zione diretta di dati coerenti nella
rappresentazione del processo €
possibile solo con un massimo di
2 parole (1 per posizione). Per la
lettura di dati coerenti >4 byte
occorre impiegare il SFC 14.

il superamento della tolleranza
massima impostata per il campo
di lavoro viene segnalata dal BTL
mediante un messaggio di dia-
gnosi (diagnosi utente esterno).
Questo messaggio di diagnosi
puo essere letta tramite il SFC 13.

nella configurazione standard e
gia sufficiente che una tale dia-

gnosi esterna utente sia in attesa
per far passare la CPU-315-2-DP
nello stato di arresto (il program-
ma di controllo non viene piu
elaborato). Se un tale comporta-
mento non & gradito, occorre
implementare nel gruppo di con-
trollo OB82, OB86 e OB122.
Questi OB consentono la
decodifica specifica dell’errore
per ogni utenza PROFIBUS. A
tale scopo nella Configurazione
hardware bisogna selezionare la
CPU e richiamare il menu ‘Stru-
menti’ — 'Segnala errori di siste-
ma’. = Figura 7-18

La segnalazione di errori di sistema
agli OB viene attivata tramite la
casella di controllo ‘Crea OB d’erro-
re’. In seguito il programma di con-
trollo deve decodificare il contenuto
degli OB d’errore.

Generale \ tessagoi | Blocco utente]

Blocco di diagnostica

Mumero dell'EB da creare:

MHumero del DB da creare:

Reazione della CPLU in caso di errare

[ La CEUwain STOP dopo I'esecuzione dell'FB di diagnostica

¥ Crea 0B di errore

[ Messagoi con conferma.
W Crea dati diriferimento
I~ Misuslizza awisi

W Yisualizza questa finestra nel sakvare e compilare la configurazione HW

Gengra Cancella Annulla

Fronta.

Fig. 7-18: Impostare la configurazione specifica dell’utente per ‘Segnala errori di sistema’

BALLUFF
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7 Configurazione (continua)

7.6  Dati parametri

Octet No.

Name

Type

Description

Standard Encoder Class 1

Operation_mode

BYTE

Bit 0 Code Sequence
0 = Lower position values at connector side
1 = Higher position values at connector side

Bit 1 Class 2 functionality
0 = Disable
1 = Enable

Bit 2 Commissioning Diagnostics
0 = Disable, No work and speed area monitoring
1 = Enable

Bit 3 Scaling Function
0 = Disabled, Output resolution always 5 pm
1 = Enabled

Bit 4-7 |Reserved

Standard Encoder Class2

2-5

Measuring_Units_Per_Revolution

UINT32

Reserved (Class 2)

6-9

Total_Measuring_Range

UINT32

Reserved (Class 2)

10-17

Not Defined

BYTE

Reserved

Balluff Extension

18

Mode_Selector

BYTE

Bit 0-1 |Data mapping

0x00 Position first, Speed follows

0x01 Position/Speed alternate

0x02 Speed first, Position follows

Bit 4-7 |Max. number of expected magnets, respectively used
magnets

Resolution Settings

19-22

Position_Engineering_Unit

UINT32

LSB in steps of 0.001 pm
Default Value = 0x3E8 — 1pm engineering resolution

23-26

Position_Resolution

UINT32

LSB in steps of 0.001 pm
Default Value = 0x1388 — 5 ym measurement resolution

27-30

Speed_Engineering_Unit

UINT32

LSB in steps of 0.01 mm/s
Default Value = 0x0A — 0.1 mm/s engineering resolution

31-34

Speed_Resolution

UINT32

LSB in steps of 0.01 mm/s
Default Value = 0x0A — 0.1 mm/s measurement resolution

Tabella 7-2a: Dati parametri
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7 Configurazione (continua)

Octet No. |Name Type Description
Offset Settings
35-38 Preset_Position_1 UINT32 |Output value Position 1 is set to Preset_Position_1
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
39-42 Preset_Position_2 UINT32 |Output value Position 2 is set to Preset_Position_2
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
43-46 Preset_Position_3 UINT32 |Output value Position 3 is set to Preset_Position_3
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
47-50 Preset_Position_4 UINT32 |Output value Position 4 is set to Preset_Position_4

(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
If high limit = low limit, monitoring function not active

51-54 Low_Limit_Position_1 INT32 Switch point for position 1 work area low limit
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
55-58 Low_Limit_Position_2 INT32 Switch point for position 2 work area low limit
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
59-62 Low_Limit_Position_3 INT32 Switch point for position 3 work area low limit
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
63-66 Low_Limit_Position_4 INT32 Switch point for position 4 work area low limit

(with respect to octet 19-22). Default Value = 0

67-70 High_Limit_Position_1 INT32 Switch point for position 1 work area high limit
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
71-74 High_Limit_Position_2 INT32 Switch point for position 2 work area high limit
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
75-78 High_Limit_Position_3 INT32 Switch point for position 3 work area high limit
(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
79-82 High_Limit_Position_4 INT32 Switch point for position 4 work area high limit

(with respect to octet 19-22). Default Value = 0
If high limit = low limit, monitoring function not active

83-86 Low_Limit_Speed_1 INT32 Switch point for speed 1 low limit (with respect to octet 27-30).
Default Value = 0

87-90 Low_Limit_Speed_2 INT32 Switch point for speed 2 low limit (with respect to octet 27-30).
Default Value = 0

91-94 Low_Limit_Speed_3 INT32 Switch point for speed 3 low limit (with respect to octet 27-30).
Default Value = 0

95-98 Low_Limit_Speed_4 INT32 Switch point for speed 4 low limit (with respect to octet 27-30).

Default Value =0

99-102  |High_Limit_Speed_1 INT32 Switch point for speed 1 high limit (with respect to octet 27-30).
Default Value = 0

103-106 |[High_Limit_Speed_2 INT32 Switch point for speed 2 high limit (with respect to octet 27-30).
Default Value = 0

107-110 |[High_Limit_Speed_3 INT32 Switch point for speed 3 high limit (with respect to octet 27-30).
Default Value = 0

111-114 [High_Limit_Speed_4 INT32 Switch point for speed 4 high limit (with respect to octet 27-30).

Default Value =0

Tabella 7-2b: Dati parametri
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7 Configurazione (continua)

7.7 Configurazione entrate/ Il numero dei dati E/U viene deter- file puo essere fissato nei dati para-
uscite (E/U) minato dalla configurazione di en- metri (Mode_Selector).
trate/uscite (E/U). Il contenuto del
Function | Data | Description
Cfg OxD1 In |4 BYTE 2 WORDs of
— input data
Position 1 Consistency
Cfg OxD3 In |4 BYTE 4 BYTE 4 WORDs of
Position 1 |Position 2 input data
Consistency

Position 1 | Speed 1
Speed 1 Position 1

CfgOxD5 In |4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 6 WORDs of
Position 1 |Position 2 |Position 3 input data
Consistency

Speed 1 Speed 2 |Speed 3

Cfg 0xD7 In |4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 8 WORDs of
Position 1 |Position 2 |Position 3 |Position 4 igg;‘;igﬁ;‘ﬁcy
Position 1 | Speed 1 Position 2 |Speed 2
Speed 1 Speed2 |Speed3 |Speed4
Cfg OxDB In |4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 12 WORDs of
Position 1 |Speed 1  |Position 2 |Speed 2 |Position 3 |Speed 3 input data
Consistency

Position 1 |Position 2 |Position 3 |Speed 1 Speed 2 |Speed 3
Speed 1 Speed 2 |Speed 3 |Position 1 |Position 2 |Position 3

Cfg OXDF In |4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 4 BYTE 16 WORDs of
Position 1 |Speed 1 |Position 2 |Speed 2 |Position 3 |Speed 3 |Position 4 |Speed 4 i(ggrtwj;icsjgr?cy
Position 1 |Position 2 |Position 3 |Position 4 |Speed 1 Speed 2 |Speed3 |Speed 4

Speed 1 Speed2 |Speed3 |Speed4 |Position 1 |Position 2 |Position 3 |Position 4

Tabella 7-3: Configurazione di entrate/uscite (E/U)

7.8 Datidiagnosi

Octet No. |Name Type Description
1-6 PROFIBUS_Standard_Diagnostic |OCTET
Encoder Class 1
7 Extended_Diagnostic_Header BYTE Length of the dianostics including the header byte
8 Alarms BYTE Bit 0 Position Error
Bit 1 Supply Voltage Error
Bit 2 Current too high Error 10 : {\(I;S

Bit 3 Commissioning Diagnostics
Bit 4 Memory Error
Bit 5-7 |Reserved

Tabella 7-4a: Dati diagnosi
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7 Configurazione (continua)

Octet No. |Name Type Description

Encoder Class 1 (continued)

9 Operation_status BYTE Bit 0 Code Sequence Status 0 = Lower position values
at connector side

1 = Higher position values
at connector side

Bit 1 Class 2 Functionality Status

0 = No, not rted
Bit 2 Commissioning Diagnostics 1= Ygs not supporte
Status
Bit 3 Scaling Function Status 0 = Disabled
1 = Enabled
Bit 4-7 |Reserved
10 Encoder_type BYTE Default Value 0x07 - Absolute Linear Encoder
11-14 Position_measuring_step UINT32 |LSB in steps of 0.001 pm
Default Value = 0x3E8 — 1 pm engeneering resolution
15-16 Number_of_distinguishable_ UINT16 |Default Value = 1 — single turn encoder
revolutions
Encoder Class 2
17 Additional_Alarms OCTET
18-19 Supported_Alarms OCTET
20-21 Warnings OCTET
22-23 Supported_Warnings OCTET
24-25 Profile-Version OCTET
26-27 Software-Version OCTET
Reserved (Class 2), refer to PROFIBUS, Profile for Encoder
28-31 Operating-Time UINT32 ( ) !
32-35 Offset_Value INT32
36-39 Manufacturer_Offset_Value INT32
40-43 Measuring_Units_Per_Revolution |UINT32
44-47 Total_Measuring_Range UINT32
48-57 Serial_Number STRING
58-59 Reserved
BALLUFF Extensions
60 Pointer_State BYTE Bit 0 Magnet 1
Bit 1 Magnet 2 0 = Pointer (Magnet) not available
Bit 3 Magnet 3 1 = Pointer (Magnet) available
Bit 4 Magnet 4
Bit 5-7 |Reserved
61 Position_State BYTE Bit 0-1 |Magnet 1
Dual Bit Information
Bit 2-3 |Magnet 2 00 = Pointer (Magnet) inside work area
01 = Pointer (Magnet) outside work area,
Bit 4-5 |[Magnet 3 value lower than low limit
10 = Pointer (Magnet) outside work area,
Bit 6-7 |Magnet 4 value greater than high limit
11 = Not possible
62 Speed_State BYTE Bit 0-1 |Magnet 1 |Dual Bit Information
Bit 2-3 |Magnet2 |00 = Speed value inside defined work area
A 01 = Speed value lower than speed low limit
B!t 45 |Magnet 3 10 = Speed value greater than speed high limit
Bit 6-7 (Magnet4 |11 = Not possible

Tabella 7-4b: Dati diagnosi
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8 Dati tecnici

| valori tipici per DC 24 V e 25 °C. Immediatamente pronto per il funzionamento, completa precisione dopo fase di
riscaldamento. In connessione con datore di posizione BTL-P-1013-4R, BTL-P-1013-4S o BTL-P-1012-4R:

Risoluzione regolabile

in passi da 5pm
Velocita regolabile
in passi da 0,1 mm/s

Frequenza della lettura di posizione
f =1kHz

Standard

Deviazione dalla linearita + 30 pm
Isteresi <1LSB
Riproducibilita <2LSB
(risoluzione+isteresi)
Coefficiente di temperatura
(6 pm + 5 ppm = Lunghezza nom.)/K
Shock 100 g/6 ms
secondo IEC 60068-2-27
Shock continuo 100 g/2 ms
secondo IEC 60068-2-29
Vibrazioni 12 g
da 10 sino a 2000 Hz
secondo IEC 60068-2-6 °
(rispettare/evitare le risonaze interne)
Resistente alla pressione fino a
600 bar in caso d'installazione in
cilindro idraulico
" Disposizione singola secondo norma
interna Balluff

8.1 Dimensioni, peso,
condizioni ambientali

Lunghezza nominale <4000 mm

Dimensioni w figura 3-2
Peso ca. 2 kg/m
Scatola alluminio anodizzato

Tubo di protezione
acciaio inox 1.4571

Diametro 10,2 mm
Spessore parete 2 mm
Modulo E circa 200 kN/mm?

Fissaggio custodia mediante
filettatura

M18x1,5 oppure 3/4"-16UNF
Temperatura d’esercizio da

-40°C sino a +85°C
Umidita < 90 %, senza effetto rugiada
Tipo di protezione secondo
IEC 60529 IP 67 (quando avvitato)

8.2 Alimentazione elettrica
(esterna)

Tensione stabilizzata
BTL5-T1... DC 20 sinoa 28V
Ondulazione residua <0,5V,,
Assorbimento di corrente 2
<130 mA
Corrente massima di avviamento
<3 A/0,5ms
Protezione contro inversione delle
polarita installata
Protezione contro la sovratensione
Diodi Zener di protezione
Rigidita dielettrica
Messa a terra verso la scatola 500 V
2 subordinato al carico su VP
(repeater, terminale bus)

8.3 Segnali di comando

RxD/TxD-N, RxD/TxD-P, Data GND
secondo EN 50170

8.4 Collegamento all’unita
elettronica

Cavo w figura 4-1
appaiato ritorto, schermato.
Lunghezza massima dell’intero cavo
bus da campo: 1200 m

8.5 Elementi compresi nella
fornitura

Trasduttore di posizione (senza
datore di posizione)w figura 3-2

8.6 Software

Ordinare il file GSD gratuitamente
oppure effettuare il download in
Internet all’indirizzo
www-balluff.de allavoce Mi-
cropulse Transducers, Software.
Oppure puo essere richiesto inviando
un’e-mail a PROFIBUS@balluff.de

8.7 Datori di posizione
(da ordinare separatamente)

Datori di posizione
BTL-P-1013-4R, BTL-P-1013-4S,
BTL-P-1012-4R

fornito con apposito distanziatore
POM 8 mm

Dimensioni = fig. 3-4
Peso ca.10g
Scatola alluminio anodizzato

Temperatura d’esercizio da
-40°C sino a +85°C

Datori di posizione BTL5-P-4500-1
(elettrocalamita)
Peso ca.80g
Scatola materiale plastico
Temperatura d’esercizio da

—40°C sino a +60°C

8.8  Accessori (optional)

Per collegamenti PROFIBUS:
Connettori (Presa) w figura 4-3
Connettori (Spina) w figura 4-5
BKS-S103/GS108-CP-_ _ _

Cavo con connettore
a spina
BKS-S105-R01
Resistenza terminale w» figura 4-6

= figura 4-4

Per I’'alimentazione di corrente:
BKS-S 48-15-CP-_ _
Cavo con connettore

a spina w figura 4-7

BALLUFF
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