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10.1	 Umrechnung Längeneinheiten

1 mm = 0,03937008 inch

mm inch

1 0,03937008

2 0,07874016

3 0,11811024

4 0,15748031

5 0,19685039

6 0,23622047

7 0,27559055

8 0,31496063

9 0,35433071

10 0,393700787

Tab. 10-1:	 Umrechnungstabelle mm-inch

1 inch = 25,4 mm

inch mm

1 25,4

2 50,8

3 76,2

4 101,6

5 127

6 152,4

7 177,8

8 203,2

9 228,6

10 254

Tab. 10-2:	 Umrechnungstabelle inch-mm

10	 Anhang

10.2	 Typenschild

Bild 10-1:	 Typenschild BTL6 (Beispiel)

1) Bestellcode
2) Typ
3) Seriennummer
4) Nullmarkierung

1) 
3) 2) 

4)3) 
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1.1	 Validity

This guide describes the construction, function and setup 
options for the magnetostrictive linear position sensor BTL 
with IO-Link interface. It applies to types 
BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4 (see Type code on 
page 20).

The guide is intended for qualified technical personnel. 
Read this guide before installing and operating the BTL.

1.2	 Symbols and conventions

Individual instructions are indicated by a preceding 
triangle.

►► Instruction 1

Action sequences are numbered consecutively:
1.	 Instruction 1
2.	 Instruction 2

Note, tip
This symbol indicates general notes.

1.3	 Scope of delivery

–	 BTL
–	 Mounting clamps with insulating sleeves and screws
–	 Condensed guide

The magnets are available in various models 
and must be ordered separately.

1.4	 Approvals and markings

UL approval
File no.
E227256

US Patent 5 923 164
The US patent was awarded in connection with this 
product.

The CE Mark verifies that our products 
meet the requirements of the current 
EMC Directive.

The BTL meets the requirements of the following product 
standard:
–	 EN 61326-2-3 (noise immunity and emission)

Emission tests:

–	 RF emission  
EN 55011

Noise immunity tests:

–	 Static electricity (ESD)  
EN 61000-4-2 Severity level 3

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

–	 Electrical fast transients (burst)  
EN 61000-4-4 Severity level 3

–	 Surge  
EN 61000-4-5 Severity level 2

–	 Conducted interference induced  
by high-frequency fields  
EN 61000-4-6 Severity level 3

–	 Magnetic fields  
EN 61000-4-8 Severity level 4

More detailed information on the guidelines, 
approvals, and standards is included in the 
declaration of conformity.

1	 Notes to the user

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Magnetostrictive Linear Position Sensor – Profile Style
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2.1	 Intended use

The magnetostrictive linear position sensor BTL, together 
with a machine controller (e.g. PLC) and an IO-Link master, 
comprises a position measuring system. It is intended to 
be installed into a machine or system and used in the 
industrial sector. Flawless function in accordance with the 
specifications in the technical data is ensured only when 
using original Balluff accessories. Use of any other 
components will void the warranty.

Opening the BTL or non-approved use are not permitted 
and will result in the loss of warranty and liability claims 
against the manufacturer.

2.2	 General safety notes

Installation and startup may only be performed by 
trained specialists with basic electrical knowledge.

Qualified personnel are those who can recognize 
possible hazards and institute the appropriate safety 
measures due to their professional training, knowledge, 
and experience as well as their understanding of the 
relevant conditions pertaining to the work to be done.

The operator is responsible for ensuring that local safety 
regulations are observed.
In particular, the operator must take steps to ensure that a 
defect in the BTL will not result in hazards to persons or 
equipment.
If defects and unresolvable faults occur in the BTL, it 
should be taken out of service and secured against 
unauthorized use.

2.3	 Explanation of the warnings

Always observe the warnings in these instructions and the 
measures described to avoid hazards.

The warnings used here contain various signal words and 
are structured as follows:

SIGNAL WORD
Hazard type and source
Consequences if not complied with

►► Measures to avoid hazards

The individual signal words mean:

NOTICE!
Identifies a hazard that could damage or destroy the 
product.

  DANGER
The general warning symbol in conjunction with the 
signal word DANGER identifies a hazard which, if not 
avoided, will certainly result in death or serious 
injury.

2.4	 Disposal

►► Observe the national regulations for disposal.

2	 Safety

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Magnetostrictive Linear Position Sensor – Profile Style
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3.1	 Construction

Electrical connection: The electrical connection is made 
via a connector (see Type code on page 20).

Housing: Aluminum housing containing the waveguide 
and processing electronics.

Magnet: Defines the position to be measured on the 
waveguide. Magnets are available in various models and 
must be ordered separately (see Accessories on 
page 17).

Nominal length: To optimally adapt the BTL to the 
application, the following nominal lengths are available:

Nominal length Grading

50…4572 mm 5 mm

3.2	 Function

The BTL contains the waveguide which is protected by an 
aluminum housing. A magnet is moved along the 
waveguide. This magnet is connected to the system part 
whose position is to be determined.

The magnet defines the position to be measured on the 
waveguide.

An internally generated INIT pulse interacts with the 
magnetic field of the magnet to generate a torsional wave 
in the waveguide which propagates at ultrasonic velocity.

The component of the torsional wave which arrives at the 
end of the waveguide is absorbed in the damping zone to 
prevent reflection. The component of the torsional wave 
which arrives at the beginning of the waveguide is 
converted by a coil into an electrical signal. The travel time 
of the wave is used to calculate the position. The 
measuring value is output as a 32-bit value with a sign 
relative to the null point.

3.3	 LED display

In normal operation the LED indicates the 
operating states of the BTL. 

LED Operating state

Green Normal function without IO-Link 
communication
Magnet is within the limits.

Green 
flashing 
inversely

Normal function with IO-Link communication
Magnet is within the limits.

Red Error
No magnet or magnet outside the limits.

Tab. 3-1:	 LED display

Fig. 3-1:	 BTL6…, construction

3	 Construction and function

2)
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1) Unusable area

2) Not included in scope 
of delivery

1) Nominal length =

Measuring range

Null point End point

Output signal rising:

Error signal
100 %

0 %

BTL5‑P‑3800‑2 magnet

1)

Mounting clamps with insulating bushes
and ISO 4762 M5x25 cylinder-head screws,
max. tightening torque 2 Nm

2)

LED

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Magnetostrictive Linear Position Sensor – Profile Style
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4.1	 Installing the BTL

NOTICE!
Improper installation
Improper installation can compromise the function of the 
BTL and result in damage.

►► For this reason, ensure that no strong electrical or 
magnetic fields are present in the immediate vicinity 
of the BTL.

►► The recommended spacing for the installation must 
be strictly observed.

Any orientation is permitted. Mount the BTL on a level 
surface of the machine using the provided mounting 
clamps and cylinder-head screws. A sufficient number of 
mounting clamps is supplied.

In order to avoid the development of resonant 
frequencies from vibration loads, we 
recommend arranging the mounting clamps at 
irregular intervals. 

The BTL is electrically isolated from the machine with the 
supplied insulating bushes (see Fig. 3-1).

1.	 Guide the BTL into the mounting clamps.
2.	 Attach BTL to the base using mounting screws (tighten 

screws in the clamps with max. 2 Nm).
3.	 Insert magnet (accessories).

The BTL in profile housing is suitable both for 
floating, i.e. non-contacting magnets (see 
Fig. 4-3 to Fig. 4-7) and for captive magnets 
(see Fig. 4-1 and Fig. 4-2).

4.2	 Captive magnets

The following must be observed when installing the 
magnet:
–	 Avoid lateral forces.
–	 Connect the magnet to the machine member with  

a joint rod (see Accessories on page 17).

Fig. 4-1:	

1
50

.4
44

Dimensions and distances with BTL5-F-2814-1S magnet

Fig. 4-2:	
1

36
.5

31
.5

Dimensions and distances with BTL5-T-2814-1S magnet

4	 Installation and connection

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Magnetostrictive Linear Position Sensor – Profile Style
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4	 Installation and connection (continued)

4.3	 Floating magnets

The following must be observed when installing the 
magnet:
–	 To ensure the accuracy of the position measuring 

system, the magnet is attached to the moving member 
of the machine using non-magnetizable screws 
(stainless steel, brass, aluminum).

–	 The moving member must guide the magnet on a track 
parallel to the BTL.

–	 Ensure that the distance A between parts made of 
magnetizable material and the magnet is at least 
10 mm (see Fig. 4-3 to Fig. 4-7).

–	 Maintain the following values for distance B between 
the magnet and BTL and for center offset C  
(see Fig. 4-3 to Fig. 4-7):

Type of magnet Distance B1) Offset C

BTL5-P-3800-2 0.1…4 mm ± 2 mm

BTL5-P-5500-2 5…15 mm ± 15 mm

BTL5-P-4500-1 0.1…2 mm ± 2 mm

BTL6-A-3800-2 4…8 mm2) ± 5 mm

BTL6-A-3801-2 4…8 mm2) ± 5 mm
1) The selected distance must stay constant over the entire measuring 

length.
2) For optimum measurement results, a distance B of 6 to 8 mm is 

recommended.

Tab. 4-1:	 Distance and offset for magnets (see Fig. 4-3 to Fig. 4-7)

Fig. 4-3:	
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1
34

+
4
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39
+

4

Dimensions and distances with BTL5‑P‑3800‑2 magnet

Fig. 4-4:	

C

B

1
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45
+

10
50

+
10

Dimensions and distances with BTL5‑P‑5500‑2 magnet

Fig. 4-5:	

C

B
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+

4
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+
4

Dimensions and distances with BTL6‑A‑3800‑2 magnet

Fig. 4-6:	
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+
4

Dimensions and distances with BTL6‑A‑3801‑2 magnet

Fig. 4-7:	

1
65

+
2

B

AA C

41
.5

+
2

4

Dimensions and distances with BTL5‑P‑4500‑1 
electromagnet (24 V/100 mA)

The measuring range is offset by 4 mm towards 
the BTL plug (see Fig. 4-7).

Plug with 
LED

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Magnetostrictive Linear Position Sensor – Profile Style
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4.4	 Electrical connection

Pin BTL6-U110-…-S4

1 L+ (18…30 V)

2 Not used1)

3 L- (GND)

4 C/Q (communication line)
1) Unassigned leads can be connected to the GND on the controller side 

but not to the shield.

Tab. 4-2:	 Connection assignment BTL6-…-S4

Fig. 4-8:	

1

2

3

4

Pin assignment of S4 (view from above on BTL),  
4-pin M12 circular plug

4.5	 Cable routing

Defined ground!
The BTL and the control cabinet must be at the 
same ground potential.

Magnetic fields
The position measuring system is a magnetostrictive 
system. It is important to maintain adequate distance 
between the BTL and strong, external magnetic fields.

Cable routing
Do not route the cable between the BTL, controller, and 
power supply near high voltage cables (inductive stray noise 
is possible). 
The cable must be routed tension-free.

Inductive stray noise from AC harmonics (e.g. from phase 
angle controls) are especially critical and the cable shield 
offers very little protection against this.

Cable length
Max. cable length 20 m. Longer cables may be used if 
their construction, shielding and routing prevent noise 
interference.

4	 Installation and connection (continued)

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Magnetostrictive Linear Position Sensor – Profile Style
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5.1	 Starting up the system

  DANGER
Uncontrolled system movement
When starting up, if the position measuring system is part 
of a closed loop system whose parameters have not yet 
been set, the system may perform uncontrolled 
movements. This could result in personal injury and 
equipment damage.

►► Persons must keep away from the system's 
hazardous zones.

►► Startup must be performed only by trained technical 
personnel.

►► Observe the safety instructions of the equipment or 
system manufacturer.

1.	 Check connections for tightness and correct polarity. 
Replace damaged connections.

2.	 Turn on the system.
3.	 Check measured values and adjustable parameters 

and readjust the BTL, if necessary.

Check for the correct values at the null point 
and end point, especially after replacing the BTL 
or after repair by the manufacturer.

5.2	 Operating notes

–	 Check the function of the BTL and all associated 
components on a regular basis.

–	 Take the BTL out of operation whenever there is a 
malfunction.

–	 Secure the system against unauthorized use.

5	 Startup

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Magnetostrictive Linear Position Sensor – Profile Style
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6.1	 Basic knowledge about IO-Link

General
IO-Link integrates conventional and intelligent sensors and 
actuators in automation systems and is intended as a 
communication standard below classic field buses. Field-
bus-independent transfer uses communication systems 
that are already available (field buses or Ethernet-based 
systems).

IO-Link devices, such as sensors and actuators, are 
connected to the controlling system using a point-to-point 
connection via a gateway, the IO-Link master. The IO-Link 
devices are connected using commercially available 
unshielded standard sensor cables.

Communication is based on a standard UART protocol 
with a 24-V pulse modulation in half-duplex operation. This 
allows classic three-conductor physics.

Protocol
With IO-Link communication, permanently defined frames 
are cyclically exchanged between the IO-Link master and 
the IO-Link device. In this protocol, both process and 
required data, such as parameters or diagnostic data, is 
transferred. The size and the type of the frame and cycle 
time used result from the combination of master and 
device features (see Device specification on page 13).

Cycle time
The cycle time used (master cycle time) results from the 
minimum possible cycle time of the IO-Link device 
(min cycle time) and the minimum possible cycle time of 
the IO-Link master. When selecting the IO-Link master, 
please note that the larger value determines the cycle time 
used.

Protocol version 1.0 / 1.1
In protocol version 1.0, process data larger than 2 bytes 
was transferred spread over multiple cycles.

From protocol version 1.1, all available process data is 
transferred in one frame. Thus, the cycle time (master cycle 
time) is identical to the process data cycle.

The BTL is designed  for protocol version 1.1. 
Operating the IO-Link device on an IO-Link 
master with protocol version 1.0 results in longer 
transfer times (process data cycle ~ amount of 
process data x master cycle time).

Parameter management
A parameter manager that enables device parameters to 
be saved on the IO-Link master is defined in protocol 
version 1.1. When exchanging an IO-Link device, the 
parameter data of the previous IO-Link device can be 
taken over. The operation of this parameter manager is 
dependent on the IO-Link master and is explained in the 
corresponding description.

All parameters saved in the IO-Link master for 
parameter management are indicated 
correspondingly in Tab. 6-3 (see Parameter 
Data on page 14).

Device functions and master gateway
The functions of the BTL are described in detail in sections 
6.2 to 6.5. How process, parameter and diagnostic data is 
implemented via the master gateway can be found in the 
instructions for the IO-Link master.

6	 IO-Link interface

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Magnetostrictive Linear Position Sensor – Profile Style
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6	 IO-Link interface (continued)

6.2	 Device specification

Specification IO-Link Description Value

Transfer rate COM3 230.4 kBaud

Minimum cycle time of device min cycle time 0×0A (1ms)

Frame specification:
–	 Amount of preoperate data required
–	 Amount of operate data required
–	 Enhanced parameters

M-sequence capability:
–	 Preoperate M-sequence type
–	 Operate M-sequence type
–	 ISDU supported

0×1B
2 bytes
2 bytes
Supported

IO-Link protocol version Revision ID 0×11 (version 1.1)

Amount of process data from the device to the 
master

ProcessDataIn 0×83 (4 bytes)

Amount of process data from the master to the 
device

ProcessDataIn 0×00 (0 bits)

Manufacturer ID Vendor ID 0×378

Device identification Device ID 0x030101

Tab. 6-1:	 Device specification

Transfer times

Process data cycle with 1.0 master Number of PD x master cycle time = 4 x 1 ms = 4 ms

Process data cycle with 1.1 master master cycle time = 1 ms

Tab. 6-2:	 Device transfer times

6.3	 Process data

The BTL outputs a signed integer value (32 bits) via the 
IO-Link interface. This integer value is a relative  
specification of the factory default null point. The specification 
resolution is 1 μm/digit.

The measurement resolution of the BTL is 5 μm. 
Intermediate values are not displayed in the 
output value.

The factory default null value can be shifted within the 
measuring range via the parameter Null point offset. The 
value 0 specifies the position of the magnet (see parameter 
data on page 14).

In the case of an error, if no magnet can be detected, the 
maximum value 0x7FFFFFFF or 2147483647 is output as 
an error value. Additionally, the data is labeled as invalid.

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Magnetostrictive Linear Position Sensor – Profile Style
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6.4	 Parameter Data

Index Sub
index Parameter Size Access Parameter-

management Default value

Id
en

ti
fic

at
io

n 
d

at
a

0x0010 0 Vendor Name 7 bytes Read Only — "BALLUFF"

0x0011 0 Vendor Text 15 bytes Read Only — "www.balluff.com"

0x0012 0 Product Name Max. 40 bytes Read Only — "BTL6-U110-Mxxxx-PF-
S4"

0x0013 0 Product ID 12 bytes Read Only — "BTL6PFIOLxxx"

0x0014 0 Product Text 27 bytes Read Only — "Balluff Position 
Transducer"

0x0015 0 Serial Number Max. 18 bytes Read Only — "YYMMDDXXXXXXXX"

0x0016 0 Hardware Revision 2 bytes Read Only — "XX"

0x0017 0 Firmware Revision 9 bytes Read Only — "vX.XX.XXX"

P
ar

am
et

er
s

0x000C 0 Device Access Locks 2 bytes Read/Write Yes

0x000D 3 Profile Characteristic 6 bytes Read Only No 0x00 0x01 0x80 0x00 
0x80 0x02

0x000E 0 PD Input Descriptor 3 bytes Read Only No 0x03 0x20 0x00

0x0018 0 Application Specific Tag 32 bytes Read/Write Yes

0x0040 0 Null point offset 4 bytes Read/Write No 0

0x0041 0 Takeover of null point 
offset

Boolean 
(1 byte)

Write Only No

Tab. 6-3:	 Parameter data of IO-Link interface

6	 IO-Link interface (continued)

Access to subindex 0 address the entire object 
of an index. Access of subindices > 0 addres-
ses the individual elements of an index.

Device Access Locks
With this standard parameter, it is possible to activate or 
deactivate certain functions of the IO-Link device. With 
BTL, there is the option to lock the function of the parame-
ter manager. To do so, bit 1 of the 2-byte value must be 
set to 1 (locked). In order to unlock the parameter mana-
ger, bit 1 is set to 0.

Bit Function

0 Lock parameter access (not supported)

1 Lock parameter management (supported)

2 Lock local parameterization (not supported)

3 Lock local user interface (not supported)

4…15 Reserved

Tab. 6-4:	 Lock parameter data

Profile Characteristic
This parameter indicates which profile is supported by 
the IO-Link device.
BTL supports the smart sensor profile with the following 
function classes:
–	 Subindex 1 (Profile Identifier -> DeviceProfileID): 

0×0001 (Smart Sensor Profile)
–	 Subindex 2 (Profile Identifier -> FunctionClassID): 

0×8000 (Device Identification Objects)
–	 Subindex 3 (Profile Identifier -> FunctionClassID): 

0×8002 (ProcessDataVariable)

PD Input Descriptor
This parameter describes the composition of the process 
data variables used.
The BTL processes the process data variable as follows:
Subindex 1: 0x032000
–	 0x03 -> Data type = IntegerT
–	 0x20 -> Data size = 32 bits
–	 0x00 -> Offset = 0 bits

Application Specific Tag
The Application Specific Tag makes it possible to assign 
the IO-Link device an arbitrary, max. 32-byte string. This 
can only be used for application-specific identification and 
applied in the parameter manager. The entire object is 
accessed via subindex 0.

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Magnetostrictive Linear Position Sensor – Profile Style
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6	 IO-Link interface (continued)

Null point offset
Like the process data value, this parameter is a signed 
32-bit decimal value. The programmed value must be 
within the null and end point in the valid measuring range. 
The value is deducted from the actual output value as a 
simple offset and therefore shifts the position of the mag-
net to an arbitrary point in the measuring range where the 
value 0 is output. Access takes place via subindex 0. 

Takeover of null point offset
The current measured value can be applied in the null point 
offset using this Boolean parameter. After setting the 
parameter to True, the value 0 is output at the current 
position of the magnet. Setting False has no effect. Access 
takes place via subindex 0 with the values 0xFF for True 
and 0x00 for False.

Error messages
Certain error messages are stored for failed parameteriza-
tion:

Error code Error message

0×8011 Index not available

0×8012 Subindex not available

0×8020 Service temporarily not available

0×8030 Value out of Range

0×8033 Parameter Length overrun

0×8034 Parameter Length underrun

0×8036 Function temporarily unavailable

Tab. 6-5:	 IO-Link specification error messages

6.5	 Diagnostic data

The BTL reports the following diagnostic data to the 
controlling system:

Event code Characteristic Meaning

0×8C10 Warning Process variable range overrun – Process Data uncertain
The magnet is located below the specified measuring range or below the null point. 
A process value is output but the data can exceed the linearity limits specified in the 
data sheet.

0×8C20 Error Measurement range overrun – Check application
The magnet is located outside of the measurable range and cannot be detected. 
No valid data is output. The transferred process data value is 0×7FFFFFFC or 
2147483644.

0×8C30 Warning Process variable range underrun – Process Data uncertain
The magnet is located above the specified measuring range or above the end point. 
A process data value is output. The data can exceed the linearity limits specified in the 
data sheet.

Tab. 6-6:	 Diagnostic data

All messages are output both as incoming as
well as outgoing.

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Magnetostrictive Linear Position Sensor – Profile Style
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7.1	 Accuracy

The specifications are typical values for BTL6-U… at 
24 V DC and room temperature, with a nominal length of 
500 mm in conjunction with the BTL5‑P‑3800‑2, 
BTL5‑P‑4500-1, BTL5‑P‑5500‑2, BTL6‑A‑3800‑2, 
BTL6‑A‑3801‑2, BTL5-F-2814-1S or BTL5-T-2814-1S 
magnet. 
The BTL is fully operational immediately, with full accuracy 
after warm-up.

For special versions, other technical data may 
apply.
Special versions are indicated by the suffix -SA 
on the part label.

Resolution 5 µm

Repeat accuracy ≤ 30 µm

Sampling rate  
(dependent on the nominal length)

Max. 1 kHz

Non-linearity with a constant distance 
between the magnet and profile

Nominal length ≤ 500 mm
Nominal length > 500 mm

±200 µm
±0.04 % FS

Temperature coefficient1) ≤ 30 ppm/K

Velocity detectable max. 10 m/s

7.2	 Ambient conditions

Ambient temperature −25°C…+70°C

Storage temperature −40°C…+100°C

Humidity < 90 %, 
non-condensing

Shock rating  
Continuous shock  
per EN 60068-2-273)

50 g/6 ms 
50 g/2 ms

Vibration  
per EN 60068-2-63)

12 g, 
10…2000 Hz

Degree of protection  
per IEC 60529

IP67

(when attached)

2)

7.3	 Supply voltage (external)

Voltage, stabilized4) 18…30 V DC

Ripple ≤ 0.5 VPP

Current draw  
(at 24 V DC)

≤ 150 mA

Inrush current ≤ 3 A

Reverse polarity protection Up to 36 V

Overvoltage protection Up to 36 V

Dielectric strength  
(GND to housing)

500 V DC

7.4	 IO-Link interface

Transfer protocol IO-Link 1.1

Transfer rate COM3 (230.4 kBaud)

Cycle time min. 1 ms

Master-device process data 0 bytes

Device-master process data 4 bytes

PD cycle on 1.0 master min. 4 ms

PD cycle on 1.1 master min. 1 ms

Output value Position in µm

Data format 32-bit signed

Error value 0x7FFFFFF

7.5	 Dimensions, weights

Housing height 20.8 mm

Nominal length 50…4572 mm

Weight (depends on length) Approx. 1 kg/m

Housing material Aluminum

1)	Nominal length 500 mm, magnet in the middle of the measuring range

2)	For : Use in enclosed spaces and up to a height of 2000 m above sea 
level.

3)	Individual specifications as per Balluff factory standard, resonant 
frequencies excluded

4)	For : The BTL must be externally connected via a limited-energy 
circuit as defined in UL 61010-1, a low-power source as defined in 
UL 60950-1, or a class 2 power supply as defined in UL 1310 or 
UL 1585.

7	 Technical data

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Magnetostrictive Linear Position Sensor – Profile Style



www.balluff.com 17english

8.1	 Floating magnets

BTL5-P-3800-2

38

28

914

Ø 4.2

Fig. 8-1:	 Installation dimensions of BTL5-P-3800-2 magnet

Weight: Approx. 12 g

Housing: Plastic

BTL5-P-5500-2

55

28

16

45
21

Ø 4.2

20

15

Fig. 8-2:	 Installation dimensions of BTL5-P-5500-2 magnet

Weight: Approx. 40 g

Housing: Plastic

BTL6-A-3800-2

21

10
.8

13

28
.8

28

16

37.6

Ø 4.2

Fig. 8-3:	 Installation dimensions of BTL6-A-3800-2 magnet

Weight: Approx. 30 g

Housing: Plastic

BTL6-A-3801-2

28

16 21

37.6

Ø 4.2

1813

Fig. 8-4:	 Installation dimensions of BTL6-A-3801-2 magnet

Weight: Approx. 25 g

Housing: Plastic

BTL5-P-4500-1

16
.5

45
25

28
15

Ø 4.5

25
7.

5

M5x8

40

Fig. 8-5:	 Installation dimensions of BTL5-P-4500-1 magnet

Weight: Approx. 90 g

Housing: Plastic

Ambient temperature: −40°C…+60°C

Special advantage of the BTL5-P-4500-1 magnet:  
Several magnets on the same BTL can be separately 
switched on and off electrically (actuation  
with a PLC signal).

8	 Accessories

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Magnetostrictive Linear Position Sensor – Profile Style
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8.2	 Captive magnets

BTL5-F-2814-1S
30

.4

28

22

M5x10

±
18

°

24

40

Fig. 8-6:	 Installation dimensions of BTL5-F-2814-1S magnet

Weight: Approx. 28 g

Housing: Aluminum

Slide surface: Plastic

BTL5-T-2814-1S

16
.5

11
.5

28

22 40 M5x10

Fig. 8-7:	 Installation dimensions of BTL5-T-2814-1S magnet

Weight: Approx. 28 g

Housing: Aluminum

Slide surface: Plastic

8.3	 BTL2-GS10-_ _ _ _-A joint rod

Nominal length 1)

Adjustment range − 5 mm

Fig. 8-8:	 BTL2-GS10-_ _ _ _-A joint rod

Weight: Approx. 150 g/m

Material: Aluminum

1) State the nominal length when ordering

Example: BTL2-GS10-0100-A (nominal length = 100 mm)

8	 Accessories (continued)

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Magnetostrictive Linear Position Sensor – Profile Style
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8	 Accessories (continued)

8.4	 Connector

BTL (I) Signal IO-Link Master (II)

1 L+ (18…30 V) 1

2 Not used –

3 L- (GND) 3

4 C/Q 4

Tab. 8-1:	 IO-Link Master pin assignment

Straight socket – straight plug

A

A B

B

I II
L44.0

Ø
D

Ø
14

.5

M12x1

48.5

Ø
14

.5

M12x1

1

4

4 2 3 1

3

Fig. 8-9:	 Straight – straight connector

Type Order code
BCC M415-M413-3A-300-PX0334-010
BCC M415-M413-3A-300-PX0334-020
BCC M415-M413-3A-300-PX0334-030
BCC M415-M413-3A-300-PX0334-050

BCC0370
BCC0372
BCC0373
BCC0374

Examples:
BCC M415-M413-3A-300-PX0334-010 = cable length of 1 m
BCC M415-M413-3A-300-PX0334-050 = cable length of 5 m

Angled socket – straight plug

B

A
A

B

L38.2

27
.0

Ø
D

I

M1
2x

1

Ø 14.5

48.5
II

Ø
14

.5

M12x1

4 3 12

3

1 4

Fig. 8-10:	 Angled – straight connector

Type Order code
BCC M425-M413-3A-300-PX0334-010
BCC M425-M413-3A-300-PX0334-020
BCC M425-M413-3A-300-PX0334-030
BCC M425-M413-3A-300-PX0334-050

BCC037H
BCC037K
BCC037L
BCC037M

Examples:
BCC M415-M413-3A-300-PX0334-010 = cable length of 1 m
BCC M415-M413-3A-300-PX0334-050 = cable length of 5 m

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Magnetostrictive Linear Position Sensor – Profile Style
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9	 Type code

BTL6 - U110 - M0500 - PF - S4 

Interface:

U = IO-Link interface

Supply voltage:

1 = 18…30 V DC

Number of magnets:

1 = 1 magnet

Nominal length (4-digit):

M0500 = Metric specification in mm, nominal length 500 mm (M0025…M4572)

Construction:

PF = Flat profile housing

Electrical connection:

S4 = 4-pin, M12 plug

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Magnetostrictive Linear Position Sensor – Profile Style
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10.1	 Converting units of length

1 mm = 0.03937008 inches

mm inch

1 0.03937008

2 0.07874016

3 0.11811024

4 0.15748031

5 0.19685039

6 0.23622047

7 0.27559055

8 0.31496063

9 0.35433071

10 0.393700787

Tab. 10-1:	 Conversion table mm to inches

1 inch = 25.4 mm

inch mm

1 25.4

2 50.8

3 76.2

4 101.6

5 127

6 152.4

7 177.8

8 203.2

9 228.6

10 254

Tab. 10-2:	 Conversion table inches to mm

10	 Appendix

10.2	 Part label

Fig. 10-1:	 BTL6 part label (example)

1) Order code
2) Type
3) Serial number
4) Null mark

1)

3) 2)

4)3) 

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Magnetostrictive Linear Position Sensor – Profile Style
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1.1	 Validité

Le présent manuel décrit la structure, le fonctionnement et 
les possibilités de réglage du système de mesure de 
position magnétostrictif BTL avec interface IO-Link. Il est 
valable pour les types BTL6‑U110-M _ _ _ _ -PF-S4 (voir 
Code de type, page 20).

La présente notice s'adresse à un personnel qualifié. La lire 
attentivement avant l'installation et la mise en service du 
BTL.

1.2	 Symboles et conventions utilisés

Les instructions spécifiques sont précédées d'un tri-
angle.

►► Instruction 1

Les instructions sont numérotées et décrites selon leur 
ordre :
1.	 Instruction 1
2.	 Instruction 2

Conseils d'utilisation
Ce symbole caractérise des remarques 
générales.

1.3	 Fourniture

–	 BTL
–	 Brides de fixation avec douilles d’isolation et vis
–	 Notice résumée

Les capteurs de position peuvent être fournis 
selon différents modèles et doivent par consé-
quent être commandés séparément.

1.4	 Homologations et certifications

Homologation UL
Dossier N°
E227256

Brevet US 5 923 164
Le brevet américain a été attribué en relation avec ce 
produit.

Avec le symbole CE, nous certifions que 
nos produits répondent aux exigences 
de la directive CEM actuelle.

Le BTL satisfait aux exigences des normes de produit 
suivantes :
–	 EN 61326-2-3 (immunité aux parasites et émission)

Contrôles de l’émission :

–	 Émissions de perturbations  
EN 55011

Contrôles en matière d'immunité aux parasites :

–	 Électricité statique (ESD)  
EN 61000-4-2 Degré de sévérité 3

–	 Champs électromagnétiques (RFI)  
EN 61000-4-3 Degré de sévérité 3

–	 Impulsions parasites rapides et 
transitoires (Burst)  
EN 61000-4-4 Degré de sévérité 3

–	 Surtensions transitoires (Surge)  
EN 61000-4-5 Degré de sévérité 2

–	 Grandeurs perturbatrices véhicu-
lées par câble, induites par des 
champs de haute fréquence  
EN 61000-4-6 Degré de sévérité 3

–	 Champs magnétiques  
EN 61000-4-8 Degré de sévérité 4

Pour plus d'informations sur les directives, 
homologations et certifications, se reporter à la 
déclaration de conformité.

1	 Guide d'utilisation

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Système de mesure de position magnétostrictif – forme profilée
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2.1	 Utilisation conforme aux prescriptions

Le système de mesure de position magnétostrictif BTL, 
associé à une commande machine (p. ex. un API) et à un 
module IO-Link Master, constitue un système de mesure 
de déplacement. Il est monté dans une machine ou une 
installation et est destiné aux applications dans le domaine 
industriel. Son bon fonctionnement, conformément aux 
indications figurant dans les caractéristiques techniques, 
n'est garanti qu'avec les accessoires d'origine Balluff ; 
l'utilisation d'autres composants entraîne la nullité de la 
garantie.

Tout démontage du BTL ainsi que toute utilisation non 
conforme aux prescriptions sont interdits et entraînent 
l'annulation de la garantie et de la responsabilité du fabri-
cant.

2.2	 Généralités sur la sécurité

L'installation et la mise en service ne doivent être 
effectuées que par un personnel qualifié et ayant des 
connaissances de base en électricité.

Est considéré comme qualifié le personnel qui, par sa 
formation technique, ses connaissances et son expéri-
ence, ainsi que par ses connaissances des dispositions 
spécifiques régissant son travail, peut reconnaître les 
dangers potentiels et prendre les mesures de sécurité 
adéquates.

Il est de la responsabilité de l'exploitant de veiller à ce 
que les dispositions locales concernant la sécurité soient 
respectées.
L'exploitant doit en particulier prendre les mesures néces-
saires pour éviter tout danger pour les personnes et le 
matériel en cas de dysfonctionnement du BTL.
En cas de dysfonctionnement et de pannes du BTL, 
celui-ci doit être mis hors service et protégé contre toute 
utilisation non autorisée.

2.3	 Signification des avertissements

Respecter impérativement les avertissements de cette 
notice et les mesures décrites pour éviter tout danger.

Les avertissements utilisés comportent différents mots‑clés 
et sont organisés de la manière suivante :

MOT-CLE
Type et source de danger
Conséquences en cas de non-respect du danger

►► Mesures à prendre pour éviter le danger

Signification des mots-clés en détail :

ATTENTION
Décrit un danger pouvant entraîner des dommages ou 
une destruction du produit.

  DANGER
Le symbole « attention » accompagné du mot DANGER 
caractérise un danger pouvant entraîner directement 
la mort ou des blessures graves.

2.4	 Élimination

►► Pour l'élimination des déchets, se conformer aux 
dispositions nationales.

2	 Sécurité

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Système de mesure de position magnétostrictif – forme profilée
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3.1	 Structure

Raccordement électrique : le raccordement électrique 
se fait par un connecteur (voir Code de type, page 20).

Boîtier : boîtier en aluminium dans lequel se trouvent le 
guide d’ondes et le système de mesure électronique.

Capteur de position : définit la position à mesurer sur le 
guide d'ondes. Les capteurs de position peuvent être 
fournis selon différents modèles et doivent par conséquent 
être commandés séparément (voir Accessoires sur la 
page 17).

Longueur nominale : les longueurs nominales suivantes 
sont livrables, afin d'adapter le BTL de façon optimale à 
l'application :

Longueur nominale Par

50…4572 mm 5 mm

3.2	 Fonction

Le BTL abrite le guide d'ondes, qui est protégé par un 
boîtier en aluminium. Un capteur de position se déplace le 
long du guide d'ondes. Le capteur de position est relié à 
l'élément de l'installation dont la position doit être détermi-
née.

Le capteur de position définit la position à mesurer sur le 
guide d'ondes.

Une impulsion initiale générée en interne déclenche, en 
combinaison avec le champ magnétique du capteur de 
position, une onde de torsion dans le guide d'ondes, qui 
se forme par magnétostriction et se propage à vitesse 
ultrasonique.

L'onde de torsion se propageant jusqu'à l'extrémité du 
guide d'ondes est absorbée dans une zone 
d'amortissement. L'onde de torsion au début du guide 
d'ondes génère un signal électrique dans une bobine 
réceptrice. La position est déterminée d'après la durée de 
propagation de l'onde. La valeur de mesure est émise en 
tant que valeur à 32 bits précédée d’un signe relatif au 
point zéro.

3.3	 Affichage à LED

En fonctionnement normal, la LED indique les 
états de fonctionnement du BTL. 

LED Etat de fonctionnement

Vert Fonctionnement normal sans communication 
IO-Link
Le capteur de position est dans les limites.

Vert 
clignotant 
en alter-
nance

Fonctionnement normal avec communication 
IO-Link
Le capteur de position est dans les limites.

Rouge Erreur
Pas de capteur de position ou capteur de position 
hors limites.

Tab. 3-1 :	 Affichage à LED

3	 Structure et fonction 

2)13 73 73

~80 ~80~250 ~250

15
50

34.8

68

24
.8

20
.8

M
12

1) Plage non exploitable

2) Non compris dans la fourniture

1)

Point zéro Fin de plage

Signal de sortie avec caractéristique 
croissante :

Signal d’erreur
100 %

0 %

Capteur de position 
BTL5‑P‑3800‑2

1)

Brides de fixation avec douilles d’isolation
et vis à tête cylindrique ISO 4762 M5x25,
couple de serrage max. 2 Nm

2)

LED

Longueur nominale =

Plage de mesure

Fig. 3-1 :	 BTL6…, structure

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Système de mesure de position magnétostrictif – forme profilée
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4.1	 Montage du BTL

ATTENTION
Montage incorrect
Un montage incorrect peut limiter le fonctionnement du 
BTL et conduire à des endommagements.

►► Il convient de veiller à ce qu'aucun champ électrique 
ou champ magnétique de forte intensité ne soit 
généré à proximité immédiate du BTL.

►► Les distances indiquées pour le montage doivent 
être impérativement respectées.

La position de montage est quelconque. Le BTL doit être 
monté sur une partie plane de la machine à l’aide des 
brides de fixation et des vis à tête cylindrique fournies. Les 
brides de fixation sont fournies en quantité suffisante.

Afin d’éviter toute fréquence de résonance en 
cas de charges dues à des vibrations, nous 
recommandons de placer les brides de fixation 
à des distances inégales. 

Le BTL est isolé électriquement de la machine au moyen 
des douilles isolantes fournies (voir Fig. 3-1).

1.	 Guider le BTL dans les brides de fixation.
2.	 A l’aide des vis de fixation, fixer le BTL à la base 

(vissage de max. 2 Nm dans les brides).
3.	 Monter le capteur de position (accessoire).

Le BTL en version profilée se prête à la fois pour 
des capteurs de position libres, c'est-à-dire 
fonctionnant sans contact (voir Fig. 4-3 
à Fig. 4-7) et pour des capteurs de position 
guidés (voir Fig. 4-1 et Fig. 4-2).

4.2	 Capteurs de position guidés

Veiller aux points suivants lors du montage du capteur de 
position :
–	 Eviter toute force appliquée sur les côtés.
–	 A l’aide d’une tige articulée, relier le capteur de position 

à la partie de la machine concernée (voir Accessoires, 
page 17).

Fig. 4-1 :	

1
50

.4
44

Dimensions et distances pour le capteur de position 
BTL5-F-2814-1S

Fig. 4-2 :	
1

36
.5

31
.5

Dimensions et distances pour le capteur de 
position BTL5-T-2814-1S

4	 Montage et raccordement

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Système de mesure de position magnétostrictif – forme profilée
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4	 Montage et raccordement (suite)

4.3	 Capteurs de position libres

Veiller aux points suivants lors du montage du capteur de 
position :
–	 Pour garantir la précision du système de mesure de 

déplacement, le capteur de position doit être fixé à la 
partie mobile par des vis non magnétisables (acier inox, 
laiton, aluminium).

–	 L'élément de machine mobile doit guider le capteur de 
position sur une trajectoire parallèle par rapport au BTL.

–	 La distance A entre le capteur de position et les 
éléments en matériau magnétisable doit être au mini-
mum de 10 mm (voir Fig. 4-3 à Fig. 4-7).

–	 Les valeurs suivantes doivent être respectées pour la 
distance B entre le capteur de position et le BTL et 
pour le déport C (voir Fig. 4-3 à Fig. 4-7) :

Type de capteur de position Distance B1) Déport C

BTL5-P-3800-2 0,1…4 mm ± 2 mm

BTL5-P-5500-2 5…15 mm ± 15 mm

BTL5-P-4500-1 0,1…2 mm ± 2 mm

BTL6-A-3800-2 4…8 mm2) ± 5 mm

BTL6-A-3801-2 4…8 mm2) ± 5 mm
1) La distance sélectionnée doit rester constante sur l'ensemble de la 

longueur de mesure.
2) Pour un résultat de mesure optimal, nous recommandons une distance B 

de 6…8 mm.

Tab. 4-1 :	 Distance et déport pour capteur de position (voir Fig. 4-3 à 
Fig. 4-7)

Fig. 4-3 :	

B

C

1
34

+
4

AA

39
+

4

Dimensions et distances pour le capteur de position 
BTL5‑P‑3800‑2

Fig. 4-4 :	

C

B

1

AA

45
+

10
50

+
10

Dimensions et distances pour le capteur de position 
BTL5‑P‑5500‑2

Fig. 4-5 :	

C

B

1

AA

58
+

4
53

+
4

Cotes et distances avec capteur de position 
BTL6-A-3800-2

Fig. 4-6 :	

 

C

B

1

AA

47
+

4
42

+
4

Cotes et distances avec capteur de position 
BTL6-A-3801-2

Fig. 4-7 :	

1
65

+
2

B

AA C

41
.5

+
2

4

Dimensions et distances pour le capteur de position 
BTL5-P-4500-1 avec génération d’un champ 
électromagnétique (24 V / 100 mA)

La plage de mesure est décalée de 4 mm en 
direction du connecteur BTL (voir Fig. 4-7).

Connecteur 
à LED

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Système de mesure de position magnétostrictif – forme profilée
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4.4	 Raccordement électrique

Broche BTL6-U110-…-S4

1 L+ (18…30 V)

2 non utilisé1)

3 L- (GND)

4 C/Q (câble de communication)
1) Les conducteurs non utilisés peuvent être reliés côté commande à la 

masse (GND), mais pas au blindage.

Tab. 4-2 :	 Affectation des broches BTL6-…-S4

Fig. 4-8 :	

1

2

3

4

Affectation des broches S4 (vue de dessus sur le 
connecteur du BTL), connecteur rond à 4 pôles M12

4.5	 Pose des câbles

Mise à la terre définie !
Le BTL et l'armoire électrique doivent être reliés 
au même potentiel de mise à la terre.

Champs magnétiques
Le système de mesure de position est un système 
magnétostrictif. Veiller à ce que le BTL se trouve à une 
distance suffisante de champs magnétiques externes de 
forte intensité.

Pose des câbles
Ne pas poser le câble reliant le BTL, la commande et 
l'alimentation à proximité d'un câble de puissance 
(possibilités de perturbations inductives).
Poser le câble sans contrainte de tension.

Les perturbations inductives créées par des ondes 
harmoniques (par exemple provenant de commandes de 
déphasage), pour lesquelles le câble blindé n'offre qu'une 
faible protection, sont particulièrement nuisibles.

Longueur de câble
Longueur max. du câble 20 m. Il est possible d'utiliser des 
câbles plus longs si la structure, le blindage et le câblage 
empêchent toute nuisance venant de champs 
perturbateurs externes.

4	 Montage et raccordement (suite)

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Système de mesure de position magnétostrictif – forme profilée
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5.1	 Mise en service du système

  DANGER
Mouvements incontrôlés du système
Lors de la mise en service et lorsque le système de 
mesure de position fait partie intégrante d'un système de 
régulation dont les paramètres n'ont pas encore été 
réglés, des mouvements incontrôlés peuvent survenir. De 
tels mouvements sont susceptibles de causer des 
dommages corporels et matériels.

►► Les personnes doivent se tenir à l'écart de la zone 
de danger de l'installation.

►► La mise en service ne doit être effectuée que par un 
personnel qualifié.

►► Les consignes de sécurité de l'installation ou du 
fabricant doivent être respectées.

1.	 Vérifier la fixation et la polarité des raccordements. 
Remplacer les raccords endommagés.

2.	 Mettre le système en marche.
3.	 Contrôler les valeurs mesurées et les paramètres 

réglables et, le cas échéant, procéder à un nouveau 
réglage du BTL.

Vérifier l'exactitude des valeurs au point zéro et 
en fin de plage, en particulier après un 
remplacement du BTL ou une réparation par le 
fabricant.

5.2	 Conseils d'utilisation

–	 Contrôler régulièrement le fonctionnement du BTL et 
de tous les composants associés.

–	 En cas de dysfonctionnement, mettre le BTL hors 
service.

–	 Protéger l'installation de toute utilisation non autorisée.

5	 Mise en service

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Système de mesure de position magnétostrictif – forme profilée
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6.1	 Connaissances de base concernant l'IO-Link

Généralités
L'IO-Link intègre des capteurs et actionneurs 
conventionnels et intelligents dans des systèmes 
d'automatisation et est conçu en tant que standard de 
communication sous les bus de terrain classiques. La 
transmission indépendante du bus de terrain utilise des 
systèmes de communication déjà existants (bus de terrain 
ou systèmes sur base Ethernet).

Les appareils IO-Link, tels que les capteurs et actionneurs, 
sont reliés au système de commande dans une liaison 
point à point par une passerelle, le maître IO-Link. Les 
appareils IO-Link sont raccordés à l’aide de câbles de 
capteur standard non blindés du commerce.

La communication se base sur un protocole UART 
standard à l'aide d'une modulation par impulsions de 24 V 
en fonctionnement semi-duplex. Ce principe permet une 
physique classique à trois conducteurs.

Protocole
Pour la communication IO-Link, des trames à définition fixe 
sont échangées de manière cyclique entre le maître 
IO-Link et l'appareil IO-Link. Dans ce protocole, des 
données de processus de même que des données utiles, 
telles que des paramètres ou des données de diagnostic, 
sont transmises. La taille et le type de trames ainsi que le 
temps de cycle utilisés résultent de la combinaison des 
propriétés du maître et de l’appareil (voir spécification de 
l’appareil, page 13).

Temps de cycle
Le temps de cycle utilisé (master cycle time) résulte du 
temps de cycle minimal possible de l’appareil IO-Link et du 
temps de cycle minimal possible du maître IO-Link. Lors 
du choix du maître IO-Link, il faut noter que la valeur 
supérieure détermine le temps de cycle utilisé.

Versions de protocole 1.0 / 1.1
Dans la version de protocole 1.0, les données de 
processus supérieures à 2 octets étaient transmises par 
répartition sur plusieurs cycles. 

A partir de la version de protocole 1.1, toutes les données 
de processus disponibles sont transmises dans une trame. 
Le temps de cycle (master cycle time) est ainsi identique 
au cycle de données de processus.

Le BTL est conçu pour la version de protocole 
1.1. Le fonctionnement de l'appareil IO-Link sur 
un maître IO-Link avec une version de proto-
cole 1.0 entraîne des temps de transmission 
plus longs (cycle de données de processus ~ 
nombre de données de proces-
sus × master cycle time).

Gestion des paramètres
Dans la version de protocole 1.1, un gestionnaire de 
paramètres permettant l’enregistrement des paramètres de 
l’appareil sur le maître IO-Link est défini. En cas de 
remplacement d'un appareil IO-Link, il est possible de 
reprendre les données de paramètre du précédent appareil 
IO-Link. La commande de ce gestionnaire de paramètres 
dépend du maître IO-Link utilisé et est disponible dans la 
description respective.

Tous les paramètres enregistrés dans le maître 
IO-Link pour le gestionnaire des paramètres 
sont marqués en conséquence dans le Tab. 6-3 
(voir Données de paramètre, page 14).

Fonctions de l'appareil et passerelle maître
Les fonctions du BTL sont décrites en détail dans les 
chapitres 6.2 à 6.5. Pour connaître le mode 
d'implémentation des données de processus, de 
paramètre et de diagnostic via la passerelle maître, se 
reporter au manuel du module IO-Link.

6	 Interface IO-Link

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Système de mesure de position magnétostrictif – forme profilée



www.balluff.com 13français

6	 Interface IO-Link (suite)

6.2	 Spécification de l'appareil

Spécification Désignation IO-Link Valeur

Vitesse de transmission COM3 230,4 kbauds

Temps de cycle minimal de l'appareil min cycle time 0×0A (1 ms)

Spécification de la trame :
Nombre de données utiles Preoperate
Nombre de données utiles Operate
Paramètres avancés

M-Sequence Capability :
Séquence M, type Preoperate
Séquence M, type Operate
ISDU supported

0×1B
2 octets
2 octets
Reconnu

Version de protocole IO-Link Revision ID 0×11 (version 1.1)

Nombre de données de processus de l'appareil 
au maître

ProcessDataIn 0×83 (4 octets)

Nombre de données de processus du maître à 
l'appareil

ProcessDataIn 0×00 (0 bit)

Identification du fabricant Vendor ID 0×378

Identifiant de l'appareil Device ID 0x030101 

Tab. 6-1 :	 Spécification de l'appareil

Temps de transmission

Cycle de données de processus pour maître 1.0 Nombre de DP × master cycle time = 4 × 1 ms = 4 ms

Cycle de données de processus pour maître 1.1 master cycle time = 1 ms

Tab. 6-2 :	 Temps de transmission de l'appareil

6.3	 Données de processus

Le BTL émet par le biais de l'interface IO-Link une valeur 
entière signée (32 bits). Cette valeur entière est une 
indication relative par rapport au point zéro prescrit en 
usine. La résolution de l’émission s’élève à 1 µm/chiffre.

La résolution de mesure du BTL est de 5 μm. 
Les valeurs intermédiaires ne sont pas affichées 
dans la valeur d’émission.

Le point zéro prescrit en usine peut être décalé dans la 
plage de mesure via le paramètre Offset point zéro. La 
valeur 0 indique la position du capteur de position (voir 
Données de paramètre, page 14).

Si aucun capteur de position n’est détecté en cas de 
dysfonctionnement, la valeur de crête maximale 
0x7FFFFFFF ou 2147483647 est émise en tant que valeur 
d’erreur. De plus, les données sont marquées comme non 
valides.

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Système de mesure de position magnétostrictif – forme profilée
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6	 Interface IO-Link (suite)

6.4	 Données de paramètre

Index Subindex Paramètre Taille Accès
Gestionnaire 

de 
paramètres

Valeur par défaut

D
o

nn
ée

s 
d

'id
en

ti
fic

at
io

n

0x0010 0 Vendor Name 7 octets Read Only — “BALLUFF”

0x0011 0 Vendor Text 15 octets Read Only — “www.balluff.com”

0x0012 0 Product Name 40 octets 
max.

Read Only — “BTL6-U110-Mxxxx-
PF-S4”

0x0013 0 Product ID 12 octets Read Only — “BTL6PFIOLxxx”

0x0014 0 Product Text 27 octets Read Only — “Balluff Position 
Transducer”

0x0015 0 Serial Number 18 octets 
max.

Read Only — “YYMMDDXXXXXXXX”

0x0016 0 Hardware Revision 2 octets Read Only — “XX”

0x0017 0 Firmware Revision 9 octets Read Only — “vX.XX.XXX”

P
ar

am
èt

re

0x000C 0 Device Access Locks 2 octets Read/Write Oui

0x000D 3 Profile Characteristic 6 octets Read Only Non 0x00 0x01 0x80 0x00 
0x80 0x02

0x000E 0 PD Input Descriptor 3 octets Read Only Non 0x03 0x20 0x00

0x0018 0 Application Specific Tag 32 octets Read/Write Oui

0x0040 0 Offset point zéro 4 octets Read/Write Non 0

0x0041 0 Reprise de l’offset du point 
zéro

Boolean 
(1 octet)

Write Only Non

Tab. 6-3 :	 Données de paramètre pour interface IO-Link

L’accès au subindex 0 adresse l’objet entier 
d’un index. L’accès par subindex >0 adresse 
les éléments séparés d’un index.

Device Access Locks
Ce paramètre standard permet d'activer ou de désactiver 
certaines fonctions de l'appareil IO-Link. Le BTL offre la 
possibilité de bloquer le fonctionnement du gestionnaire de 
paramètres. Pour cela, le bit 1 de la valeur sur 2 octets doit 
être mis à 1 (bloqué). Afin de débloquer le gestionnaire de 
paramètres, le bit 1 est positionné sur 0.

Bit Fonction

0 Bloquer l’accès au paramètre (non supporté)

1 Bloquer le gestionnaire de paramètres (supporté)

2 Bloquer le paramétrage local (non supporté)

3 Bloquer l'interface utilisateur locale (non supporté)

4…15 Réservés

Tab. 6-4 :	 Blocage des données de paramètre

Profile Characteristic
Ce paramètre indique le profil de l'appareil IO-Link 
reconnu.
Le BTL prend en charge le profil Smart Sensor avec une 
variable de données de processus :
–	 Subindex 1 (Profile Identifier -> DeviceProfileID) : 

0x0001 (Smart Sensor Profile)
–	 Subindex 2 (Profile Identifier -> FunctionClassID) : 

0x8000 (Device Identification Objects)
–	 Subindex 3 (Profile Identifier -> FunctionClassID) : 

0x8002 (ProcessDataVariable)

PD Input Descriptor
Ce paramètre décrit la composition des variables de 
données de processus utilisées.
Le BTL traite la variable de données de processus comme 
suit :
Subindex 1 : 0x032000
–	 0x03 -> Type de données = IntegerT
–	 0x20 -> Taille de données = 32 Bits
–	 0x00 -> Offset = 0 Bit

Application Specific Tag
Le paramètre « Application Specific Tag » offre la possibilité 
d'attribuer une séquence de 32 octets quelconque à 
l'appareil IO-Link. Cette séquence peut être utilisée pour 
une identification spécifique à l'application et reprise dans 
le gestionnaire de paramètres. L'accès à l'objet entier a 
lieu via le subindex 0.

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Système de mesure de position magnétostrictif – forme profilée
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6	 Interface IO-Link (suite)

Offset point zéro
Tout comme la valeur de données de processus, ce 
paramètre est une valeur décimale de 32 bits précédée 
d’un signe. La valeur programmée doit être comprise dans 
la plage de mesure valide entre le point zéro et la fin de 
plage. En tant qu’offset simple, cette valeur est soustraite 
de la valeur d’émission réelle et décale ainsi la position du 
capteur de position à l’endroit souhaité de la plage de 
mesure auquel la valeur 0 est émise. L’accès a lieu via le 
subindex 0.

Reprise de l’offset du point zéro
A l’aide de ce paramètre booléen, la valeur de mesure 
actuelle peut être appliquée à l’offset du point zéro. Après 
avoir défini le paramètre sur True, la valeur 0 est émise sur 
la position actuelle du capteur de position. La définition de 
False n'a aucune répercussion. L’accès a lieu par 
l’intermédiaire du subindex 0 avec les valeurs 0xFF pour 
True et 0x00 pour False.

Messages d’erreur
Certains messages d’erreur signalant un paramétrage 
erroné ont été enregistrés :

Code 
d'erreur Message d’erreur

0x8011 Index not available

0x8012 Subindex not available

0x8020 Service temporarily not available

0x8030 Value out of Range

0x8033 Parameter Length overrun

0x8034 Parameter Length underrun

0x8036 Function temporarily unavailable

Tab. 6-5 :	 Messages d’erreur relatifs à la spécification IO-Link

6.5	 Données de diagnostic

Le BTL signale les données de diagnostic suivantes sur le 
système pilote :

Code 
d’événement

Catégorie Signification

0x8C10 AVERTISSEMENT Process variable range overrun – Process Data uncertain
Le capteur de position se situe en dessous de la plage de mesure spécifiée ou sous 
le point zéro. Une valeur de données de processus est émise. Les données peuvent 
cependant dépasser les limites de linéarité indiquées dans la fiche technique.

0x8C20 Error Measurement range over-run – Check application
Le capteur de position se situe en dehors de la plage mesurable et ne peut être 
détecté. Aucune donnée valide n’est émise. La valeur de données de processus 
transmise est la valeur de crête maximale de 0x7FFFFFFF ou 2147483647.

0x8C30 AVERTISSEMENT Process variable range underrun – Process Data uncertain
Le capteur de position se situe au-dessus de la plage de mesure spécifiée ou 
au-dessus de la fin de plage. Une valeur de données de processus est émise. Les 
données peuvent cependant dépasser les limites de linéarité indiquées dans la fiche 
technique.

Tab. 6-6 :	 Données de diagnostic

Tous les messages sont émis aussi bien comme 
entrants que comme sortants.

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
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7.1	 Précision

Ces données sont des valeurs typiques pour les BTL6-U… 
pour 24 V CC, température ambiante et longueur nominale 
de 500 mm en combinaison avec le capteur de posi-
tion BTL5‑P‑3800‑2, BTL5‑P‑4500-1, BTL5‑P‑5500‑2, 
BTL6‑A‑3800‑2, BTL6‑A‑3801‑2, BTL5-F-2814-1S ou 
BTL5-T-2814-1S.
Le BTL est immédiatement opérationnel et une précision 
maximale est obtenue après la phase d'échauffement.

Pour les versions spéciales, d'autres 
caractéristiques techniques peuvent s'appliquer.
Les versions spéciales sont identifiées par -SA 
sur la plaque signalétique.

Résolution 5 µm

Fidélité de répétition ≤ 30 µm

Fréquence de mesure 
(selon la longueur nominale)

Max. 1 kHz

Ecart de linéarité en cas de distance 
constante entre le capteur de position et 
le profil :

Longueur nominale ≤ 500 mm
longueur nominale > 500 mm

±200 µm
±0,04 % P.E.

Coefficient de température1) ≤ 30 ppm/K

Vélocité max. enregistrable 10 m/s

7.2	 Conditions ambiantes

Température ambiante −25 °C…+70 °C

Température de stockage −40 °C…+100 °C

Humidité de l'air < 90 %,
sans 
condensation

Résistance aux chocs  
Chocs permanents  
selon EN 60068-2-273)

50 g/6 ms 
50 g/2 ms

Vibration  
selon EN 60068-2-63)

12 g, 
10…2000 Hz

Classe de protection selon CEI 60529 IP67
(à l'état vissé)

2)

7.3	 Alimentation électrique (externe)

Tension, stabilisée4) 18…30 V DC

Ondulation résiduelle ≤ 0,5 VPP

Consommation de courant 
(à 24 V CC)

≤ 150 mA

Courant de pointe au 
démarrage

≤ 3 A

Protection contre l'inversion de 
polarité

Jusqu'à 36 V

Protection contre la surtension Jusqu'à 36 V

Rigidité diélectrique  
(GND par rapport au boîtier)

500 V DC

7.4	 Interface IO-Link

Protocole de transmission IO-Link 1.1

Vitesse de transmission COM3 (230,4 kBaud)

Temps de cycle min. 1 ms

Données de processus maître / 
appareil

0 octet

Données de processus 
appareil / maître

4 octets

Cycle DP au maître 1.0 min. 4 ms

Cycle DP au maître 1.1 min. 1 ms

Valeur d’émission Position en µm

Format de données 32 bits avec signe

Valeur d’erreur 0x7FFFFFF

7.5	 Dimensions, poids

Hauteur de boîtier 20,8 mm

Longueur nominale 50…4572 mm

Poids (selon la longueur) env. 1 kg/m

Matériau du boîtier Aluminium

1)	Longueur nominale 500 mm, capteur de position au milieu de la plage de 
mesure

2)	Pour : utilisation à l'intérieur et jusqu'à une altitude max. de 2000 m 
au-dessus du niveau de la mer. 

3)	Détermination individuelle selon la norme d'usine Balluff, exception faite 
des fréquences de résonance

4)	Pour : le BTL doit être raccordé en externe via un circuit électrique à 
énergie limitée conformément à UL 61010-1 ou une source d'alimentation 
électrique à puissance limitée conformément à UL 60950-1 ou un bloc 
d'alimentation de la classe de protection 2 conformément à UL 1310 ou 
UL 1585.

7	 Caractéristiques techniques

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
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8.1	 Capteurs de position libres

BTL5-P-3800-2

38

28

914

Ø 4.2

Fig. 8-1 :	 Dimensions de montage du capteur de position 
BTL5-P-3800-2

Poids : Env. 12 g

Boîtier : Plastique

BTL5-P-5500-2

55

28

16

45
21

Ø 4.2

20

15

Fig. 8-2 :	 Dimensions de montage du capteur de position 
BTL5-P-5500-2

Poids : Env. 40 g

Boîtier : Plastique

BTL6-A-3800-2

21

10
.8

13

28
.8

28

16

37.6

Ø 4.2

Fig. 8-3 :	 Cotes de montage, capteur de position BTL6-A-3800-2

Poids : Env. 30 g

Boîtier : Plastique

BTL6-A-3801-2

28

16 21

37.6

Ø 4.2

1813

Fig. 8-4 :	 Cotes de montage, capteur de position BTL6-A-3801-2

Poids : Env. 25 g

Boîtier : Plastique

BTL5-P-4500-1

16
.5

45
25

28
15

Ø 4.5

25
7.

5

M5x8

40

Fig. 8-5 :	 Dimensions de montage du capteur de position 
BTL5-P-4500-1

Poids : Env. 90 g

Boîtier : Plastique

Température ambiante : −40 °C…+60 °C

Avantages particuliers du capteur de position 
BTL5-P-4500-1 : il est possible d’allumer et d’éteindre 
séparément plusieurs capteurs de position placés sur le 
même BTL (commande par signal API).

8	 Accessoires

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
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8.2	 Capteurs de position guidés

BTL5-F-2814-1S
30

.4

28

22

M5x10

±
18

°

24

40

Fig. 8-6 :	 Dimensions de montage du capteur de position 
BTL5-F-2814-1S

Poids : Env. 28 g

Boîtier : Aluminium

Surface de glissement : Plastique

BTL5-T-2814-1S

16
.5

11
.5

28

22 40 M5x10

Fig. 8-7 :	 Dimensions de montage du capteur de position 
BTL5-T-2814-1S

Poids : Env. 28 g

Boîtier : Aluminium

Surface de glissement : Plastique

8.3	 Tige articulée BTL2-GS10-_ _ _ _-A

Longueur nominale 1)

Plage de réglage − 5 mm

Fig. 8-8 :	 Tige articulée BTL2-GS10-_ _ _ _-A

Poids : Env. 150 g/m

Matériau : Aluminium

1) Longueur nominale à spécifier à la commande

Exemple : BTL2-GS10-0100-A (longueur nominale = 100 mm)

8	 Accessoires (suite)

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
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8	 Accessoires (suite)

8.4	 Connecteurs

BTL (I) Signal Module IO-Link Master (II)

1 L+ (18…30 V) 1

2 Non utilisé –

3 L- (GND) 3

4 C/Q 4

Tab. 8-1 :	 Affectation des broches du module IO-Link Master

Douille droite – Connecteur droit

A

A B

B

I II
L44.0

Ø
D

Ø
14

.5

M12x1

48.5

Ø
14

.5

M12x1

1

4

4 2 3 1

3

Fig. 8-9 :	 Connecteur droit – droit

Type Symbolisation 
commerciale

BCC M415-M413-3A-300-PX0334-010
BCC M415-M413-3A-300-PX0334-020
BCC M415-M413-3A-300-PX0334-030
BCC M415-M413-3A-300-PX0334-050

BCC0370
BCC0372
BCC0373
BCC0374

Exemples : 

BCC M415-M413-3A-300-PX0334-010 = longueur de 
câble 1 m
BCC M415-M413-3A-300-PX0334-050 = longueur de 
câble 5 m

Douille coudée – Connecteur droit

B

A
A

B

L38.2

27
.0

Ø
D

I

M1
2x

1

Ø 14.5

48.5
II

Ø
14

.5

M12x1

4 3 12

3

1 4

Fig. 8-10 :	 Connecteur coudé – droit

Type Symbolisation 
commerciale

BCC M425-M413-3A-300-PX0334-010
BCC M425-M413-3A-300-PX0334-020
BCC M425-M413-3A-300-PX0334-030
BCC M425-M413-3A-300-PX0334-050

BCC037H
BCC037K
BCC037L
BCC037M

Exemples : 

BCC M415-M413-3A-300-PX0334-010 = longueur de 
câble 1 m
BCC M415-M413-3A-300-PX0334-050 = longueur de 
câble 5 m

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
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9	 Code de type

BTL6 - U110 - M0500 - PF - S4 

Interface :

U = Interface IO-Link

Tension d'alimentation :

1 = 18…30 V DC

Nombre de capteurs de position : 

1 = 1 capteur de position

Longueur nominale (4 chiffres) :

M0500 = donnée métrique en mm, longueur nominale 500 mm (M0025…M4572)

Forme de construction :

PF = boîtier plat profilé

Raccordement électrique :

S4 = 4 pôles, connecteur M12

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Système de mesure de position magnétostrictif – forme profilée
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10.1	 Conversion des unités de longueur

1 mm = 0,03937008 pouce

mm pouce

1 0,03937008

2 0,07874016

3 0,11811024

4 0,15748031

5 0,19685039

6 0,23622047

7 0,27559055

8 0,31496063

9 0,35433071

10 0,393700787

Tab. 10-1 :	Conversion mm/pouce

1 pouce = 25,4 mm

pouce mm

1 25,4

2 50,8

3 76,2

4 101,6

5 127

6 152,4

7 177,8

8 203,2

9 228,6

10 254

Tab. 10-2 :	Conversion pouce/mm

10	 Annexe

10.2	 Plaque signalétique

Fig. 10-1 :	 Plaque signalétique BTL6 (exemple)

1) Symbolisation commerciale
2) Type
3) Numéro de série
4) Marquage du point zéro

1) 
3) 2) 

4)3) 

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Système de mesure de position magnétostrictif – forme profilée
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1.1	 Validità

Queste istruzioni descrivono la struttura, il funzionamento e 
le possibilità di regolazione del sensore di posizionamento 
lineare magnetostrittivo BTL con interfaccia IO-Link. 
Valgono per i tipi BTL6‑U110-M _ _ _ _ -PF-S4 (vedere 
Legenda codici di identificazione a pagina 20).

Le istruzioni sono rivolte a personale qualificato. Leggere le 
istruzioni prima di installare e mettere in funzione il BTL.

1.2	 Simboli e segni utilizzati

Le singole istruzioni operative sono precedute da un 
triangolo.

►► Istruzione operativa 1

Le sequenze operative vengono indicate con numeri:
1.	 Istruzione operativa 1
2.	 Istruzione operativa 2

Avvertenza, suggerimento
Questo simbolo identifica le avvertenze generali.

1.3	 Fornitura

–	 BTL
–	 Staffe di fissaggio con boccole isolanti e viti
–	 Istruzioni in breve

I datori di posizione sono disponibili in varie 
tipologie costruttive e quindi devono essere 
ordinati separatamente.

1.4	 Autorizzazioni e contrassegni

Autorizzazione UL
File No.
E227256

Brevetto statunitense 5 923 164
Il brevetto statunitense è stato rilasciato in relazione a 
questo prodotto.

Il marchio CE è la conferma che i nostri 
prodotti sono conformi ai requisiti 
dell’attuale Direttiva EMC.

Il BTL è conforme ai requisiti della seguente norma di 
prodotto:
–	 EN 61326-2-3 (immunità alle interferenze ed emissioni)

Controlli emissioni:

–	 Irradiazione di disturbi radio 
EN 55011

Controlli di immunità da disturbi radio:

–	 Elettricità statica (ESD)  
EN 61000-4-2 Grado di definizione 3

–	 Campi elettromagnetici (RFI) 
EN 61000-4-3 Grado di definizione 3

–	 Impulsi di disturbo transienti 
rapidi (burst)  
EN 61000-4-4 Grado di definizione 3

–	 Tensioni ad impulso (surge) 
EN 61000-4-5 Grado di definizione 2

–	 Grandezze dei disturbi dalla 
linea indotte da campi ad alta 
frequenza 
EN 61000-4-6 Grado di definizione 3

–	 Campi magnetici  
EN 61000-4-8 Grado di definizione 4

Ulteriori informazioni in merito a direttive, 
autorizzazioni e norme sono indicate nella 
dichiarazione di conformità.

1	 Avvertenze per l’utente

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Sensore di posizionamento lineare magnetostrittivo – versione profilata
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2.1	 Uso conforme

Il sensore di posizionamento lineare magnetostrittivo BTL 
costituisce insieme a un comando macchina (ad es. PLC) 
e un IO-Link Master un sistema di misura della corsa. Per 
poter essere utilizzato, deve essere montato su una 
macchina o su un impianto ed è destinato all’impiego in 
ambiente industriale. Il funzionamento corretto secondo le 
indicazioni fornite nei dati tecnici viene garantito soltanto 
con accessori originali Balluff. L’utilizzo di altri componenti 
comporta la decadenza della garanzia.

L’apertura o l’uso improprio del BTL non sono consentiti e 
determinano la decadenza di qualsiasi garanzia o 
responsabilità da parte della casa produttrice.

2.2	 Informazioni di sicurezza

L’installazione e la messa in funzione devono avvenire 
soltanto da parte di personale specializzato, in possesso di 
nozioni fondamentali di elettrotecnica.

Per personale specializzato e addestrato si intendono 
persone che, grazie alla propria formazione specialistica, 
alle proprie conoscenze ed esperienze e alla propria 
conoscenza delle disposizioni in materia, sono in grado di 
giudicare i lavori a loro affidati, di riconoscere eventuali 
pericoli e di adottare misure di sicurezza adeguate.

Il gestore ha la responsabilità di far rispettare le norme di 
sicurezza vigenti localmente.
In particolare il gestore deve adottare provvedimenti tali da 
poter escludere qualsiasi rischio per persone e cose in 
caso di difetti del BTL.
In caso di difetti e guasti non eliminabili del BTL questo 
deve essere disattivato e protetto contro l’uso non 
autorizzato.

2.3	 Significato delle avvertenze

Seguire scrupolosamente le avvertenze di sicurezza in 
queste istruzioni e le misure descritte per evitare pericoli.

Le avvertenze di sicurezza utilizzate contengono diverse 
parole di segnalazione e sono realizzate secondo lo 
schema seguente:

PAROLA DI SEGNALAZIONE
Natura e fonte del pericolo
Conseguenze in caso di mancato rispetto dell’avvertenza 
di pericolo

►► Provvedimenti per la difesa dal pericolo

Le singole parole di segnalazione significano:

ATTENZIONE
Indica il rischio di danneggiamento o distruzione del 
prodotto.

  PERICOLO
Il simbolo di pericolo generico in abbinamento alla parola 
di segnalazione PERICOLO contraddistingue un pericolo 
che provoca immediatamente la morte o lesioni gravi.

2.4	 Smaltimento

►► Seguire le disposizioni nazionali per lo smaltimento.

2	 Sicurezza

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Sensore di posizionamento lineare magnetostrittivo – versione profilata
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3.1	 Struttura

Collegamento elettrico: il collegamento elettrico viene 
eseguito fisso tramite un connettore a spina (vedere 
Legenda codici di identificazione a pagina 20).

Corpo: corpo in alluminio nel quale si trova la guida 
d’onda ed i dispositivi elettronici di analisi.

Datore di posizione: definisce la posizione da misurare 
sulla guida d’onda. I datori di posizione sono disponibili in 
varie tipologie costruttive e devono essere ordinati 
separatamente (vedere Accessori a pagina 17).

Lunghezza nominale: per adattare perfettamente il BTL 
all'applicazione, sono disponibili le seguenti lunghezze 
nominali:

Lunghezza nominale Passi da

50…4572 mm 5 mm

3.2	 Funzionamento

Nel BTL si trova la guida d’onda, protetta da una scatola in 
alluminio. Lungo la guida d’onda viene spostato un datore 
di posizione. Questo datore di posizione è collegato al 
componente dell’impianto del quale deve essere 
determinata la posizione.

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 si forma tramite 
magnetostrizione e si propaga alla velocità ultrasonica.

La propagazione dell’onda torsionale verso l’estremità 
finale della guida d’onda viene assorbita nella zona di 
smorzamento. La propagazione dell’onda torsionale verso 
l’estremità iniziale della guida d’onda genera un segnale 
elettrico in una bobina di rilevamento. La posizione viene 
determinata dalla durata di propagazione dell’onda. Il 
valore misurato viene emesso come valore a 32 bit con 
segno relativo al punto zero.

3.3	 Indicatore LED

In funzionamento normale il LED indica gli stati 
di funzionamento del BTL. 

LED Stato di funzionamento

Verde Funzionamento normale senza 
comunicazione IO-Link
Il datore di posizione si trova entro i limiti.

Verde 
lampeggiante 
inverso

Funzionamento normale con 
comunicazione IO-Link
Il datore di posizione si trova entro i limiti.

Rosso Errore
Datore di posizione assente o oltre i valori limite.

Tab. 3-1:	 Indicatore LED

3	 Struttura e funzionamento 

2)13 73 73

~80 ~80~250 ~250

15
50

34.8

68

24
.8

20
.8

M
12

1) Campo non utilizzabile

2) Non compreso nella fornitura

1)

Punto zero Punto finale

Segnale di uscita con 
caratteristica ascendente:

Segnale di errore
100 %

0 %

Datore di posizione 
BTL5‑P‑3800‑2

1)

Staffe di fissaggio con boccole isolanti
e viti a testa cilindrica ISO 4762 M5x25,
coppia di serraggio max. 2 Nm

2)

LED

Lunghezza nominale =

Campo di misurazione

Fig. 3-1:	 BTL6…, struttura

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Sensore di posizionamento lineare magnetostrittivo – versione profilata
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4.1	 Montaggio BTL

ATTENZIONE
Montaggio non corretto
Il montaggio non corretto può pregiudicare il 
funzionamento del BTL e provocare danni.

►► È necessario evitare la presenza di campi elettrici o 
magnetici intensi nelle immediate vicinanze del BTL.

►► Le distanze indicate per il montaggio vanno 
rispettate tassativamente.

La posizione di montaggio è a discrezione dell’utente. 
Con staffe di fissaggio e viti a testa cilindrica comprese 
nella fornitura, il BTL viene montato su una superficie piana 
della macchina. Le staffe di montaggio vengono fornite in 
numero sufficiente.

Per evitare la formazione di frequenze di 
risonanza in caso di vibrazioni, consigliamo di 
posizionare le staffe di fissaggio a distanze 
irregolari. 

Il BTL viene isolato elettricamente dalla macchina (vedere 
Fig. 3-1) mediante le boccole isolanti in dotazione.

1.	 Introdurre il BTL nelle staffe di fissaggio.
2.	 Fissare il BTL sulla base con le viti di fissaggio (serrare 

le viti nelle staffe o nelle fascette con max. 2 Nm).
3.	 Montare il datore di posizione (accessorio).

Il BTL in versione profilata è ideale sia per datore 
di posizione a funzionamento libero, 
cioè contactless (vedere da Fig. 4-3 a Fig. 4-7) 
che per datore di posizione guidati (vedere 
Fig. 4-1 e Fig. 4-2).

4.2	 Datore di posizione guidato

Prestare attenzione al montaggio del datore di posizione:
–	 Evitare l’azione di forze laterali.
–	 Collegare il datore di posizione alla parte del 

macchinario mediante un’asta di comando (vedere 
Accessori a pagina 17).

Fig. 4-1:	

1
50

.4
44

Dimensioni e distanze con il datore di posizione 
BTL5-F-2814-1S

Fig. 4-2:	
1

36
.5

31
.5

Dimensioni e distanze con il datore di posizione 
BTL5-T-2814-1S

4	 Montaggio e collegamento

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Sensore di posizionamento lineare magnetostrittivo – versione profilata
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4	 Montaggio e collegamento (continua)

4.3	 Datore di posizione libero

Prestare attenzione al montaggio del datore di posizione:
–	 Per garantire la precisione del sistema di misura della 

corsa, il datore di posizione deve essere fissato alla 
parte della macchina in movimento con viti non 
magnetizzabili (acciaio inossidabile, ottone, alluminio).

–	 La parte della macchina in movimento deve portare il 
datore di posizione su una rotaia che scorre 
parallelamente rispetto al BTL.

–	 La distanza A tra il datore di posizione ed i componenti 
composti da materiale magnetizzabile, deve essere di 
almeno 10 mm (vedere Fig. 4-3 e Fig. 4-7).

–	 Per la distanza B tra il datore di posizione ed il BTL e 
per lo sfalsamento centrale C (vedere Fig. 4-3 e 
Fig. 4-7) occorre rispettare i seguenti valori:

Tipo del datore di 
posizione

Distanza B1) Sfalsamento 
C

BTL5-P-3800-2 0,1…4 mm ± 2 mm

BTL5-P-5500-2 5…15 mm ± 15 mm

BTL5-P-4500-1 0,1…2 mm ± 2 mm

BTL6-A-3800-2 4…8 mm2) ± 5 mm

BTL6-A-3801-2 4…8 mm2) ± 5 mm
1) La distanza selezionata deve rimanere costante per tutta la lunghezza di 

misurazione.
2) Per risultati di misurazione ottimali si consiglia una distanza B di 6…8 mm.

Tab. 4-1:	 Distanza e sfasamento per il datore di posizione (vedere da 
Fig. 4-3 a Fig. 4-7)

Fig. 4-3:	

B

C

1
34

+
4

AA

39
+

4

Dimensioni e distanze con il datore di posizione 
BTL5‑P‑3800‑2

Fig. 4-4:	

C

B

1

AA

45
+

10
50

+
10

Dimensioni e distanze con il datore di posizione 
BTL5‑P‑5500‑2

Fig. 4-5:	

C

B

1

AA

58
+

4
53

+
4

Misure e distanze con il datore di posizione BTL6-A-3800-2

Fig. 4-6:	

 

C

B

1

AA

47
+

4
42

+
4

Misure e distanze con il datore di posizione BTL6-A-3801-2

Fig. 4-7:	

1
65

+
2

B

AA C

41
.5

+
2

4

Dimensioni e distanze con il datore di posizione 
BTL5‑P‑4500‑1 con generazione elettrica del campo 
magnetico (24 V/100 mA)

Il campo di misura è spostato di 4 mm in 
direzione del connettore del BTL (vedere 
Fig. 4-7).

Connettore 
con LED

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Sensore di posizionamento lineare magnetostrittivo – versione profilata
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4.4	 Collegamento elettrico

Pin BTL6-U110-…-S4

1 L+ (18…30 V)

2 non occupato1)

3 L- (GND)

4 C/Q (linea di comunicazione)
1) I fili non utilizzati possono essere collegati con GND lato unità di 

comando, ma non con la schermatura.

Tab. 4-2:	 Piedinatura BTL6-…-S4

Fig. 4-8:	

1

2

3

4

Piedinatura S4 (vista in pianta del connettore sul BTL), 
connettore circolare M12 a 4 poli

4.5	 Posa dei cavi

Messa a terra definita!
BTL e armadio elettrico devono trovarsi sullo 
stesso potenziale di terra.

Campi magnetici
Il sensore di posizionamento lineare è un sistema 
magnetostrittivo. Mantenere una distanza sufficiente del 
BTL dai campi magnetici esterni intensi.

Posa dei cavi
Non posare i cavi fra BTL, unità di controllo e 
alimentazione elettrica in prossimità di linee ad alta 
tensione (sono possibili interferenze induttive).
Posare il cavo senza tensione.

Particolarmente critiche sono le interferenze induttive 
dovute ad armoniche di rete (per es. comandi a ritardo di 
fase), alle quali la schermatura del cavo offre una 
protezione ridotta.

Lunghezza del cavo
Lunghezza del cavo max. 20 m. Possono essere utilizzati 
cavi più lunghi qualora, data la costruzione, la schermatura 
e la posa in opera, i campi elettrici esterni non producono 
alcun effetto.

4	 Montaggio e collegamento (continua)

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Sensore di posizionamento lineare magnetostrittivo – versione profilata
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5.1	 Messa in funzione del sistema

  PERICOLO
Movimenti incontrollati del sistema
Durante la messa in funzione e se il sensore di 
posizionamento lineare fa parte di un sistema di 
regolazione i cui parametri non sono ancora stati 
impostati, il sistema può eseguire movimenti incontrollati. 
Ciò potrebbe causare pericolo per le persone e danni 
materiali.

►► Le persone devono stare lontane dalle aree 
pericolose dell’impianto.

►► La messa in funzione deve essere effettuata soltanto 
da personale specializzato e addestrato.

►► Rispettare le avvertenze di sicurezza del produttore 
dell’impianto o del sistema.

1.	 Controllare che i collegamenti siano fissati saldamente 
e che la loro polarità sia corretta. Sostituire i 
collegamenti danneggiati.

2.	 Attivare il sistema.
3.	 Controllare i valori misurati e i parametri regolabili e, se 

necessario, reimpostare il BTL.

In particolare dopo la sostituzione del BTL o la 
riparazione da parte della casa produttrice 
verificare i valori corretti nel punto zero e nel 
punto finale.

5.2	 Avvertenze per il funzionamento

–	 Controllare periodicamente il funzionamento del BTL e 
di tutti i componenti ad esso collegati.

–	 In caso di anomalie di funzionamento disattivare il BTL.
–	 Proteggere l’impianto da un uso non autorizzato.

5	 Messa in funzione

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Sensore di posizionamento lineare magnetostrittivo – versione profilata
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6.1	 Nozioni di base IO-Link

Aspetti generali
IO-Link integra sensori e attuatori convenzionali e 
intelligenti in sistemi di automazione ed è previsto come 
standard di comunicazione tra i classici bus di campo. La 
trasmissione indipendente da bus di campo sfrutta già i 
sistemi di comunicazione presenti (bus di campo o sistemi 
basati su Ethernet).

Gli IO-Link Device, quali sensori e attuatori, vengono 
collegati in una connessione punto-punto tramite un 
gateway, l’IO-Link Master, al sistema di controllo. Gli 
IO-Link Device sono collegati con cavi sensore standard 
non schermati normalmente reperibili in commercio.

La comunicazione si basa su un protocollo UART standard 
con una modulazione di impulso a 24 V in modalità  
semi-duplex. In questo modo è possibile una classica 
dotazione a tre conduttori.

Protocollo
Nella comunicazione IO-Link, IO-Link Master e IO-Link 
Device si scambiano ciclicamente frame definiti in modo 
fisso. In questo protocollo vengono trasmessi sia dati di 
processo sia dati necessari, quali parametri o dati di 
diagnosi. Dimensioni e tipologia del tipo di frame e del 
tempo ciclo utilizzati risultano dalla combinazione di 
proprietà Master e Device (vedere specifiche Device a 
pagina 13).

Tempo di ciclo
Il tempo ciclo utilizzato (master cycle time) risulta dal 
tempo ciclo minimo possibile dell’IO-Link Device 
(min cycle time) e dal tempo ciclo minimo possibile 
dell’IO-Link Master. Nella scelta dell’IO-Link Master, tenere 
presente che è il valore più grande a determinare il tempo 
ciclo utilizzato.

Versione protocollo 1.0 / 1.1
Nella versione protocollo 1.0 sono stati trasmessi dati di 
processo superiori a 2 byte distribuiti su più cicli. 

Dalla versione protocollo 1.1 vengono trasmessi tutti i dati 
di processo disponibili in un frame. Pertanto il tempo di 
ciclo (master cycle time) è identico al ciclo dati di processo.

Il BTL è concepito per la versione protocollo 1.1. 
Se l’IO-Link Device viene utilizzato su un IO-Link 
Master con la versione protocollo 1.0, risultano 
tempi di trasmissione più lunghi (ciclo dati di 
processo ~ numero dati di processo × master 
cycle time).

Gestione dei parametri
Nella versione protocollo 1.1 è definita una gestione 
parametri che consente la memorizzazione di parametri 
Device sul IO-Link Master. In caso di sostituzione di un 
IO-Link Device è possibile acquisire i dati parametrici del 
precedente IO-Link Device. L’utilizzo di questa gestione 
parametri dipende dal IO-Link Master utilizzato e dovrebbe 
essere dedotto dalla relativa descrizione.

Tutti i parametri che vengono salvati nel IO-Link 
Master per la gestione parametri sono 
contrassegnati in modo corrispondente nella 
Tab. 6-3 (vedere Dati parametrici a 
pagina 14).

Funzioni Device e Master Gateway
Le funzioni del BTL sono descritte dettagliatamente nei 
capitoli da 6.2 a 6.5. Per l’implementazione dei dati di 
processo, parametrici e diagnostici sul Master Gateway, 
consultare le istruzioni dell’IO-Link Master.

6	 Interfaccia IO-Link

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Sensore di posizionamento lineare magnetostrittivo – versione profilata
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6	 Interfaccia IO-Link (continua)

6.2	 Specifica Device

Specifica Identificazione IO-Link Valore

Velocità di trasmissione COM3 230,4 kBaud

Tempo di ciclo minimo Device min cycle time 0×0A (1ms)

Specifica frame:
Numero dati necessari Preoperate
Numero dati necessari Operate
Parametri avanzati

M-Sequence Capability:
M-Sequence Type Preoperate
M-Sequence Type Operate
ISDU supported

0×1B
2 byte
2 byte
supportato

Versione protocollo IO-Link Revision ID 0×11 (versione 1.1)

Numero dati di processo da Device a Master ProcessDataIn 0×83 (4 byte)

Numero dati di processo da Master a Device ProcessDataIn 0×00 (0 Bit)

Dati di identificazione del fabbricante Vendor ID 0×378

Riferimento apparecchio Device ID 0x030101 

Tab. 6-1:	 Specifica Device

Tempi trasmissione

Ciclo dati processo per Master 1.0 Numero PD × master cycle time = 4 × 1 ms = 4 ms

Ciclo dati processo per Master 1.1 master cycle time = 1 ms

Tab. 6-2:	 Tempi trasmissione Device

6.3	 Dati di processo

Il BTL emette tramite l’interfaccia IO-Link un valore intero 
(32 bit) con segnale. Questo valore intero è un dato relativo 
rispetto al punto zero predefinito di fabbrica. La risoluzione 
di uscita corrisponde a 1 µm/digit.

La risoluzione di misura del BTL è 5 μm. I valori 
intermedi non vengono visualizzati nel valore di 
uscita.

Il punto zero preimpostato di fabbrica può essere spostato 
all’interno dell’intervallo di misura tramite il parametro 
Offset punto zero. Il valore 0 indica la posizione del datore 
di posizione (vedere dati parametrici a pagina 14).

In caso di errore, se non può essere riconosciuto alcun 
datore di posizione, il valore massimo 0x7FFFFFFF o 
2147483647 viene emesso come valore di errore. Inoltre, i 
dati vengono contrassegnati come non validi.

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Sensore di posizionamento lineare magnetostrittivo – versione profilata
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6	 Interfaccia IO-Link (continua)

6.4	 Dati parametrici

Indice Subin-
dice Parametro Dimensi-

oni Accesso Gestione 
parametri Valore predefinito

D
at

i i
d

en
ti

fic
az

io
ne

0x0010 0 Vendor Name 7 byte Read Only — “BALLUFF”

0x0011 0 Vendor Text 15 byte Read Only — “www.balluff.com”

0x0012 0 Product Name 40 byte 
max.

Read Only — “BTL6-U110-Mxxxx-
PF-S4”

0x0013 0 Product ID 12 byte Read Only — “BTL6PFIOLxxx”

0x0014 0 Product Text 27 byte Read Only — “Trasduttore di posizi-
one Balluff”

0x0015 0 Serial Number 18 byte 
max.

Read Only — “YYMMDDXXXXXXXX”

0x0016 0 Hardware Revision 2 byte Read Only — “XX”

0x0017 0 Firmware Revision 9 byte Read Only — “vX.XX.XXX”

P
ar

am
et

ro

0x000C 0 Device Access Locks 2 byte Read/Write Sì

0x000D 3 Profile Characteristic 6 byte Read Only No 0x00 0x01 0x80 0x00 
0x80 0x02

0x000E 0 PD Input Descriptor 3 byte Read Only No 0x03 0x20 0x00

0x0018 0 Application Specific Tag 32 byte Read/Write Sì

0x0040 0 Offset punto zero 4 byte Read/Write No 0

0x0041 0 Applicazione offset punto 
zero

Booleano 
(1 byte)

Write Only No

Tab. 6-3:	 Dati parametrici interfaccia IO-Link

L’accesso al subindice 0 interessa l’intero 
oggetto di un indice. L’accesso tramite 
subindice >0 interessa i singoli elementi di un 
indice.

Device Access Locks
Con questo parametro standard è possibile attivare o 
disattivare determinate funzioni dell’IO-Link Device. Con il 
BTL è possibile bloccare la funzione di gestione parametri. 
Allo scopo è necessario impostare il bit 1 del valore byte 
2 su 1 (bloccato). Per sbloccare nuovamente la gestione 
parametri, il bit 1 viene impostato su 0.

Bit Funzionamento

0 Blocca accesso a parametri (non supportato)

1 Blocca gestione parametri (supportato)

2 Blocca parametrizzazione locale (non supportato)

3 Blocca interfaccia utente locale (non supportato)

4…15 Riservato

Tab. 6-4:	 Blocca dati parametrici

Profile Characteristic
Questo parametro indica quale profilo dell’IO-Link Device è 
supportato.
Il BTL supporta il profilo Smart Sensor con una variabile 
dati di processo:
–	 Subindice 1 (Profile Identifier -> DeviceProfileID): 

0x0001 (Smart Sensor Profile)
–	 Subindice 2 (Profile Identifier -> FunctionClassID): 

0x8000 (Device Identification Objects)
–	 Subindice 3 (Profile Identifier -> FunctionClassID): 

0x8002 (ProcessDataVariable)

PD Input Descriptor
Questo parametro descrive la composizione delle variabili 
dati di processo utilizzate.
Il BTL elaborare la variabile dati di processo come segue:
Subindice 1: 0x032000
–	 0x03 -> Tipo dati = IntegerT
–	 0x20 -> Dimensione dati = 32 bit
–	 0x00 -> Offset = 0 bit

Application Specific Tag
L'Application Specific Tag offre la possibilità di assegnare 
all'IO-Link Device una qualsiasi stringa da 32 byte. Questa 
può essere utilizzata per l’identificazione specifica 
dell’applicazione ed essere applicata nella gestione 
parametri. Per accedere all’intero oggetto si utilizza il 
subindice 0.

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Sensore di posizionamento lineare magnetostrittivo – versione profilata
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6	 Interfaccia IO-Link (continua)

Offset punto zero
Come il valore dati di processo, questo parametro è un 
valore decimale a 32 bit con segnale. Il valore 
programmato deve essere compreso tra il punto zero e il 
punto finale nel campo di misura valido. Il valore viene 
dedotto come semplice offset dall’effettivo valore di uscita 
e sposta quindi la posizione del datore di posizione in un 
punto qualsiasi del campo di misura nel quale viene 
emesso il valore 0. L’accesso avviene tramite il subindice 0.

Applicazione offset punto zero
Con l’aiuto di questo parametro booleano, l’attuale valore 
misurato può essere applicato nell’offset punto zero. Dopo 
aver impostato il parametro su True, il valore 0 viene 
emesso sull’attuale posizione del datore di posizione. 
L’impostazione di False non ha alcun effetto. L’accesso 
avviene tramite subindice 0 con i valori 0xFF per “True” e 
0x00 per “False”.

Messaggi di errore
Se una parametrizzazione non riesce, sono memorizzati 
determinati messaggi di errore:

Codice 
errore Messaggio di errore

0x8011 Index not available

0x8012 Subindex not available

0x8020 Service temporarily not available

0x8030 Value out of Range

0x8033 Parameter Length overrun

0x8034 Parameter Length underrun

0x8036 Function temporarily unavailable

Tab. 6-5:	 Messaggi di errore specifica IO-Link

6.5	 Dati di diagnosi

Il BTL segnala i seguenti dati di diagnosi al sistema di 
controllo:

Eventcode Caratteristica Significato

0x8C10 AVVERTENZA Process variable range overrun – Process Data uncertain
Il datore di posizione si trova al di sotto del campo di misura specificato o al di sotto 
del punto zero. Viene emesso un valore dati di processo, ma i dati possono superare i 
limiti di linearità indicati nei fogli dati.

0x8C20 Errore Measurement range over-run – Check application
Il datore di posizione si trova al di fuori del campo misurabile e non può essere 
riconosciuto. Non vengono emessi dati validi. Il valore dati di processo trasmesso è il 
valore massimo di 0x7FFFFFFF o 2147483647.

0x8C30 AVVERTENZA Process variable range underrun – Process Data uncertain
Il datore di posizione si trova al di sopra del campo di misura specificato o oltre il 
punto finale. Viene emesso un valore dati di processo. Tuttavia, i dati possono 
superare i limiti di linearità indicati nel foglio dati.

Tab. 6-6:	 Dati di diagnosi

Tutti i messaggi vengono emessi sia come in 
ingresso sia come in uscita.

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Sensore di posizionamento lineare magnetostrittivo – versione profilata
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7.1	 Precisione

I dati sono valori tipici per BTL6-U… con 24 V DC, 
temperatura ambiente e una lunghezza nominale di 
500 mm in abbinamento al datore di posizione 
BTL5‑P‑3800‑2, BTL5‑P‑4500-1, BTL5‑P‑5500‑2, 
BTL6‑A‑3800‑2, BTL6‑A‑3801‑2, BTL5-F-2814-1S o 
BTL5-T-2814-1S.
Il BTL è immediatamente pronto al funzionamento, la 
massima precisione viene raggiunta dopo la fase di 
riscaldamento.

Per le versioni speciali possono valere altri dati 
tecnici.
Le versioni speciali sono contrassegnate dalla 
sigla -SA sulla targhetta di identificazione.

Risoluzione 5 µm

Ripetibilità ≤ 30 µm

Frequenza di misurazione 
(in funzione della lunghezza nominale)

max. 1 kHz

Deviazione linearità con distanza 
costante del datore di posizione dal 
profilo

Lunghezza nominale ≤ 500 mm
Lunghezza nominale > 500 mm

±200 µm
±0,04 % FS

Coefficiente di temperatura1) ≤ 30 ppm/K

Velocità max. rilevabile 10 m/s

7.2	 Condizioni ambientali

Temperatura ambiente −25 °C…+70 °C

Temperatura di magazzinaggio −40 °C…+100 °C

Umidità dell’aria < 90 %, 
senza condensa

Carico da urti 
Urto permanente 
secondo EN 60068-2-273)

50 g/6 ms 
50 g/2 ms

Vibrazione 
secondo EN 60068-2-63)

12 g, 
10…2000 Hz

Grado di protezione IEC 60529 IP67
(connettore avvitato)

2)

7.3	 Tensione di alimentazione (esterna)

Tensione, stabilizzata4) 18…30 V DC

Ondulazione residua ≤ 0,5 VPP

Corrente assorbita (con 24 V DC) ≤ 150 mA

Corrente massima di avviamento ≤ 3 A

Protezione inversione di polarità fino a 36 V

Protezione contro la sovratensione fino a 36 V

Resistenza dielettrica  
(GND verso il corpo)

500 V DC

7.4	 Interfaccia IO-Link

Protocollo di trasmissione IO-Link 1.1

Velocità di trasmissione COM3 (230,4 kBaud)

Tempo ciclo min. 1 ms

Dati di processo Master - Device 0 byte

Dati di processo Device - Master 4 byte

Ciclo PD su Master 1.0 min. 4 ms

Ciclo PD su Master 1.1 min. 1 ms

Valore di uscita Posizione in µm

Formato dati 32 bit signed

Valore errore 0x7FFFFFF

7.5	 Dimensioni, pesi

Altezza corpo 20,8 mm

Lunghezza nominale 50…4572 mm

Peso (in funzione della lunghezza) ca. 1 kg/m

Materiale corpo profilato Alluminio

1)	Lunghezza nominale 500 mm, datore di posizione al centro del campo di 
misura

2)	Per : uso in spazi chiusi e fino a un’altezza di 2000 m sul livello del 
mare. 

3)	Rilevazione singola secondo la norma interna Balluff, frequenze di 
risonanza escluse

4)	Per : il BTL deve essere collegato esternamente mediante un circuito 
elettrico ad energia limitata in base alla norma UL 61010-1 oppure 
mediante una fonte di energia a potenza limitata in base alla norma 
UL 60950-1 oppure un alimentatore della classe di protezione 2 in base 
alla norma UL 1310 o UL 1585.

7	 Dati tecnici

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Sensore di posizionamento lineare magnetostrittivo – versione profilata
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8.1	 Datore di posizione libero

BTL5-P-3800-2

38

28

914

Ø 4.2

Fig. 8-1:	 Dimensioni di ingombro datore di posizione 
BTL5-P-3800-2

Peso: ca. 12 g

Supporto: Materiale plastico

BTL5-P-5500-2

55

28

16

45
21

Ø 4.2

20

15

Fig. 8-2:	 Dimensioni di ingombro datore di posizione 
BTL5-P-5500-2

Peso: ca. 40 g

Supporto: Materiale plastico

BTL6-A-3800-2

21

10
.8

13

28
.8

28

16

37.6

Ø 4.2

Fig. 8-3:	 Dimensioni di montaggio datore di posizione 
BTL6-A-3800-2

Peso: ca. 30 g

Supporto: Materiale plastico

BTL6-A-3801-2

28

16 21

37.6

Ø 4.2

1813

Fig. 8-4:	 Dimensioni di montaggio datore di posizione 
BTL6-A-3801-2

Peso: ca. 25 g

Supporto: Materiale plastico

BTL5-P-4500-1

16
.5

45
25

28
15

Ø 4.5

25
7.

5

M5x8

40

Fig. 8-5:	 Dimensioni di ingombro datore di posizione 
BTL5-P-4500-1

Peso: ca. 90 g

Supporto: Materiale plastico

Temperatura ambiente: −40 °C…+60 °C

Vantaggi speciali del datore di posizione BTL5-P-4500-1: 
si possono attivare e disattivare diversi datori di posizione 
su un unico BTL (unità di controllo con segnale PLC).

8	 Accessori

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Sensore di posizionamento lineare magnetostrittivo – versione profilata
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8.2	 Datore di posizione guidato

BTL5-F-2814-1S
30

.4

28

22

M5x10

±
18

°

24

40

Fig. 8-6:	 Dimensioni di ingombro datore di posizione 
BTL5-F-2814-1S

Peso: ca. 28 g

Supporto: Alluminio

Superficie di scorrimento: Materiale plastico

BTL5-T-2814-1S

16
.5

11
.5

28

22 40 M5x10

Fig. 8-7:	 Dimensioni di ingombro datore di posizione 
BTL5-T-2814-1S

Peso: ca. 28 g

Supporto: Alluminio

Superficie di scorrimento: Materiale plastico

8.3	 Asta di comando BTL2-GS10-_ _ _ _-A

Lunghezza nominale1)

Settore di spostamento −5 mm

Fig. 8-8:	 Asta di comando BTL2-GS10-_ _ _ _-A

Peso: ca. 150 g/m

Materiale: Alluminio

1) Indicare la lunghezza nominale nell’ordine

Esempio: BTL2-GS10-0100-A (lunghezza nominale = 
100 mm)

8	 Accessori (continua)

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
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8	 Accessori (continua)

8.4	 Connettori

BTL (I) Segnale IO-Link Master (II)

1 L+ (18…30 V) 1

2 Non utilizzato –

3 L- (GND) 3

4 C/Q 4

Tab. 8-1:	 Occupazione pin IO-Link Master

Presa diritta – connettore diritto

A

A B

B

I II
L44.0

Ø
D

Ø
14

.5

M12x1

48.5

Ø
14

.5

M12x1

1

4

4 2 3 1

3

Fig. 8-9:	 Connettore a spina diritto – diritto

Tipo Codice 
d’ordine

BCC M415-M413-3A-300-PX0334-010
BCC M415-M413-3A-300-PX0334-020
BCC M415-M413-3A-300-PX0334-030
BCC M415-M413-3A-300-PX0334-050

BCC0370
BCC0372
BCC0373
BCC0374

Esempi: 

BCC M415-M413-3A-300-PX0334-010 = lunghezza cavo 1 m
BCC M415-M413-3A-300-PX0334-050 = lunghezza cavo 5 m

Presa ad angolo – connettore dritto

B

A
A

B

L38.2

27
.0

Ø
D

I

M1
2x

1

Ø 14.5

48.5
II

Ø
14

.5

M12x1

4 3 12

3

1 4

Fig. 8-10:	 Connettore a spina ad angolo – dritto

Tipo Codice 
d’ordine

BCC M425-M413-3A-300-PX0334-010
BCC M425-M413-3A-300-PX0334-020
BCC M425-M413-3A-300-PX0334-030
BCC M425-M413-3A-300-PX0334-050

BCC037H
BCC037K
BCC037L
BCC037M

Esempi: 

BCC M415-M413-3A-300-PX0334-010 = lunghezza cavo 1 m
BCC M415-M413-3A-300-PX0334-050 = lunghezza cavo 5 m

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Sensore di posizionamento lineare magnetostrittivo – versione profilata
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9	 Legenda codici di identificazione

BTL6 - U110 - M0500 - PF - S4 

Interfaccia:

U = Interfaccia IO-Link

Tensione di alimentazione:

1 = 18…30 V DC

Numero datori di posizione: 

1 = 1 datore di posizione

Lunghezza nominale (a 4 cifre):

M0500 = indicazione metrica in mm, lunghezza nominale 500 mm (M0025…M4572)

Forma costruttiva:

PF = corpo profilato piatto

Collegamento elettrico:

S4 = connettore M12, a 4 poli

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Sensore di posizionamento lineare magnetostrittivo – versione profilata
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10.1	 Conversione delle unità di lunghezza

1 mm = 0,03937008 pollici

mm pollici

1 0,03937008

2 0,07874016

3 0,11811024

4 0,15748031

5 0,19685039

6 0,23622047

7 0,27559055

8 0,31496063

9 0,35433071

10 0,393700787

Tab. 10-1:	 Tabella di conversione mm-pollici

1 pollice = 25,4 mm

pollici mm

1 25,4

2 50,8

3 76,2

4 101,6

5 127

6 152,4

7 177,8

8 203,2

9 228,6

10 254

Tab. 10-2:	 Tabella di conversione pollici-mm

10	 Appendice

10.2	 Targhetta di identificazione

Fig. 10-1:	 Targhetta di identificazione BTL6 (esempio)

1) Codice d’ordine
2) Tipo
3) Numero di serie
4) Marcatura zero

1) 
3) 2) 

4)3) 

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Sensore di posizionamento lineare magnetostrittivo – versione profilata
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1.1	 Validez

El presente manual describe la estructura, el 
funcionamiento y las posibilidades de ajuste del sistema 
magnetostrictivo BTL de medición de posición con interfaz 
IO-Link. Es aplicable a los tipos 
BTL6‑U110-M _ _ _ _ -PF-S4 (véase Código de modelo 
en la página 20).

El manual está dirigido a personal técnico cualificado. Lea 
este manual antes de instalar y utilizar el BTL.

1.2	 Símbolos y convenciones utilizados

Cada una de las instrucciones va precedida de un 
triángulo.

►► Instrucción 1

Las secuencias de instrucciones se representan 
numeradas:
1.	 Instrucción 1
2.	 Instrucción 2

Indicación, consejo
Este símbolo se utiliza para indicaciones 
generales.

1.3	 Volumen de suministro

–	 BTL
–	 Pinzas de fijación con casquillos aislantes y tornillos
–	 Instrucciones breves

Los sensores de posición están disponibles en 
diferentes formas constructivas y, por tanto, se 
deben solicitar por separado.

1.4	 Homologaciones e identificaciones

Autorización UL
File No.
E227256

Patente estadounidense 5 923 164
La patente estadounidense se ha concedido en relación 
con este producto.

Con el marcado CE confirmamos que 
nuestros productos cumplen con los 
requerimientos de la directiva CEM 
actual.

El BTL cumple con los requerimientos de la siguiente 
norma de producto:
–	 EN 61326-2-3 (inmunidad a las interferencias y 

emisiones)

Pruebas de emisiones:

–	 Radiación con interferencias radiofónicas  
EN 55011

Pruebas de inmunidad a las interferencias:

–	 Electricidad estática (ESD)  
EN 61000-4-2 Grado de severidad 3

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

–	 Transitorios eléctricos rápidos 
en ráfagas (Burst)  
EN 61000-4-4 Grado de severidad 3

–	 Ondas de choque (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

En la declaración de conformidad figura más 
información sobre las directivas, 
homologaciones y normas.

1	 Indicaciones para el usuario

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
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2.1	 Uso debido

El sistema magnetostrictivo BTL de medición de posición 
forma un sistema de medición de desplazamiento junto 
con un control de máquina (por ejemplo, CNC) y un 
maestro IO-Link. Para utilizarlo, se monta en una máquina 
o instalación y está previsto para el uso en la industria. El 
funcionamiento óptimo según las indicaciones que figuran 
en los datos técnicos solo se garantiza con accesorios 
originales de Balluff; el uso de otros componentes provoca 
la exoneración de responsabilidad.

No se permite la apertura del BTL o un uso indebido. 
Ambas infracciones provocan la pérdida de los derechos 
de garantía y de exigencia de responsabilidades ante el 
fabricante.

2.2	 Generalidades sobre la seguridad

La instalación y la puesta en servicio solo las debe 
llevar a cabo personal técnico cualificado con 
conocimientos básicos de electricidad.

Un técnico cualificado es todo aquel que, debido a su 
formación profesional, sus conocimientos y experiencia, 
así como a sus conocimientos de las disposiciones 
pertinentes, puede valorar los trabajos que se le encargan, 
detectar posibles peligros y adoptar medidas de seguridad 
adecuadas.

El explotador es responsable de respetar las normas de 
seguridad locales vigentes.
En particular, el explotador debe adoptar medidas 
destinadas a evitar peligros para las personas y daños 
materiales si se produce algún defecto en el BTL.
En caso de defectos y fallos no reparables en el BTL, este 
se debe poner fuera de servicio y se debe impedir 
cualquier uso no autorizado.

2.3	 Significado de las advertencias

Es indispensable que tenga en cuenta las advertencias 
que figuran en este manual y las medidas que se 
describen para evitar peligros.

Las advertencias utilizadas contienen diferentes palabras 
de señalización y se estructuran según el siguiente 
esquema:

PALABRA DE SEÑALIZACIÓN
Tipo y fuente de peligro
Consecuencias de ignorar el peligro

►► Medidas para prevenir el peligro

Las palabras de señalización significan en concreto:

ATENCIÓN
Indica un peligro que puede dañar o destruir el 
producto.

  PELIGRO
El símbolo de advertencia general, en combinación con 
la palabra de señalización PELIGRO, indica un peligro 
que provoca directamente la muerte o lesiones 
graves.

2.4	 Eliminación de desechos

►► Respete las normas nacionales sobre eliminación de 
desechos.

2	 Seguridad

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
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3.1	 Estructura

Conexión eléctrica: la conexión eléctrica está realizada 
mediante un conector (véase Código de modelo en la 
página 20).

Carcasa: carcasa de aluminio en la que se encuentran el 
guiaondas y el sistema electrónico de evaluación.

Sensor de posición: define la posición que se ha de 
medir en el guíaondas. Los sensores de posición están 
disponibles en diferentes formas constructivas y se deben 
solicitar por separado (véase Accesorios en la 
página 17).

Longitud nominal: las siguientes longitudes nominales 
están disponibles para adaptar el BTL óptimamente a la 
aplicación:

Longitud nominal Graduación

50…4572 mm 5 mm

3.2	 Funcionamiento

En el BTL se encuentra el guíaondas, protegido por una 
carcasa de aluminio. A lo largo del guíaondas se mueve un 
sensor de posición. Este sensor de posición está unido 
con el componente de la instalación , cuya posición se 
desea determinar.

El sensor de posición define la posición que se ha de 
medir en el guíaondas.

Un impulso INIT generado internamente, en combinación 
con el campo magnético del sensor de posición, activa 
una onda de torsión en el guíaondas que se produce 
mediante magnetostricción y se propaga a velocidad 
ultrasónica.

La onda de torsión que se propaga hacia el extremo del 
guíaondas se absorbe en una zona de amortiguación. La 
onda de torsión que se propaga hacia el inicio del 
guíaondas genera una señal eléctrica en una bobina 
captadora. La posición se determina a partir del tiempo de 
propagación de la onda. El valor de medición se emite 
como valor de 32 bits con signo en relación con el punto 
cero.

3.3	 Indicadores LED

En el servicio normal, el LED indica los estados 
de servicio del BTL. 

LED Estado de servicio

Verde Funcionamiento normal sin comunicación 
IO-Link
El sensor de posición está dentro de los límites.

Verde 
intermitente 
inverso

Funcionamiento normal con comunicación 
IO-Link
El sensor de posición está dentro de los límites.

Rojo Error
No hay ningún sensor o el sensor de posición está 
fuera de los límites.

Tab. 3-1:	 Indicador LED

3	 Estructura y funcionamiento 

2)13 73 73

~80 ~80~250 ~250

15
50

34.8

68

24
.8

20
.8

M
12

1) Zona no aprovechable

2) No se incluye en el suministro

1)

Punto cero Punto final

Señal de salida con característica 
ascendente:

Señal de error
100 %

0 %

Sensor de posición 
BTL5‑P‑3800‑2

1)

Pinzas de fijación con casquillos aislantes
y tornillos de cabeza cilíndrica 
ISO 4762 M5x25,
par de apriete máx. 2 Nm

2)

LED

Longitud nominal =

Zona medible

Fig. 3-1:	 BTL6…, estructura

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Sistema magnetostrictivo de medición de posición – Forma constructiva de perfil



8 español

4.1	 Montar el BTL

ATENCIÓN
Montaje indebido
Un montaje indebido puede mermar el funcionamiento 
del BTL y causar daños.

►► Prestar atención a que no se produzcan campos 
eléctricos o magnéticos de alta intensidad muy cerca 
del BTL.

►► Resulta imprescindible observar las distancias 
indicadas para el montaje.

La posición de montaje es opcional. Con las pinzas de 
fijación y los tornillos de cabeza cilíndrica incluidos en el 
suministro, el BTL se monta en una superficie plana de la 
máquina. Se incluyen pinzas de fijación en cantidad 
suficiente.

Para evitar que se generen frecuencias de 
resonancia en caso de cargas de vibraciones, 
recomendamos colocar las pinzas de fijación a 
distancias irregulares. 

Los casquillos aislantes suministrados permiten el 
aislamiento eléctrico del BTL de la máquina (véase 
Fig. 3-1).

1.	 Coloque el BTL en las pinzas de fijación.
2.	 Fije el BTL con los tornillos de fijación en la base 

(apriete los tornillos en las pinzas con máx. 2 Nm).
3.	 Montar el sensor de posición (accesorio).

El BTL en diseño de perfil resulta adecuado 
tanto para sensores de posición libres, es decir, 
que funcionan sin contacto (véase Fig. 4-3 
hasta Fig. 4-7) como también para sensores de 
posición guiados (véase Fig. 4-1 y Fig. 4-2).

4.2	 Sensores de posición guiados

En cuanto al montaje del sensor de posición, debe tenerse 
en cuenta que:
–	 Evite fuerzas laterales.
–	 Conecte el sensor de posición a la pieza de la máquina 

mediante una varilla articulada (véase Accesorios en la 
página 17).

Fig. 4-1:	

1
50

.4
44

Medidas y distancias con el sensor de posición 
BTL5-F-2814-1S

Fig. 4-2:	
1

36
.5

31
.5

Medidas y distancias con el sensor de posición 
BTL5-T-2814-1S

4	 Montaje y conexión
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4	 Montaje y conexión (continuación)

4.3	 Sensores de posición libres

En cuanto al montaje del sensor de posición, debe tenerse 
en cuenta que:
–	 Para garantizar la precisión del sistema de medición de 

desplazamiento, el sensor de posición se fija a la pieza 
móvil de la máquina con tornillos no imantables (acero 
inoxidable, latón, aluminio).

–	 La pieza móvil de la máquina debe llevar el sensor de 
posición sobre una pista que transcurre en paralelo al 
BTL.

–	 La distancia A entre sensor de posición y piezas de 
material imantable, debe ser de 10 mm como mínimo 
(véase Fig. 4-3 hasta Fig. 4-7).

–	 Para la distancia B entre sensor de posición y BTL y 
para el desplazamiento de centro C (véase Fig. 4-3 
hasta Fig. 4-7), deben cumplirse los siguientes valores:

Tipo de los sensores 
de posición

Distancia B1) Desplazamiento C

BTL5-P-3800-2 0,1…4 mm ± 2 mm

BTL5-P-5500-2 5…15 mm ± 15 mm

BTL5-P-4500-1 0,1…2 mm ± 2 mm

BTL6-A-3800-2 4…8 mm2) ± 5 mm

BTL6-A-3801-2 4…8 mm2) ± 5 mm
1) La distancia seleccionada debe ser constante por toda la longitud de 

medición.
2) Para lograr resultados de medición óptimos, se recomienda una 

distancia B de 6…8 mm.

Tab. 4-1:	 Distancia y desplazamiento de los sensores de posición 
(véase Fig. 4-3 hasta Fig. 4-7)

Fig. 4-3:	

B

C

1
34

+
4

AA

39
+

4

Medidas y distancias con el sensor de posición 
BTL5‑P‑3800‑2

Fig. 4-4:	

C

B

1

AA

45
+

10
50

+
10

Medidas y distancias con el sensor de posición 
BTL5‑P‑5500‑2

Fig. 4-5:	

C

B

1

AA

58
+

4
53

+
4

Medidas y distancias con el sensor de posición 
BTL6-A-3800-2

Fig. 4-6:	

 

C

B

1

AA

47
+

4
42

+
4

Medidas y distancias con el sensor de posición 
BTL6-A-3801-2

Fig. 4-7:	

1
65

+
2

B

AA C

41
.5

+
2

4

Medidas y distancias con el sensor de posición 
BTL5‑P‑4500‑1 con generación eléctrica del campo 
magnético (24 V/100 mA)

La zona medible se desplaza 4 mm en la 
dirección del conector BTL (véase Fig. 4-7).

Enchufe 
con LED

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
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4.4	 Conexión eléctrica

Pin BTL6-U110-…-S4

1 L+ (18…30 V)

2 no se utiliza1)

3 L-(GND)

4 C/Q (línea de comunicación)
1) Los conductores no utilizados se pueden conectar en el lado del 

dispositivo de control con GND, pero no con el blindaje.

Tab. 4-2:	 Asignación de conexiones BTL6-…-S4

Fig. 4-8:	

1

2

3

4

Asignación de pines S4 (vista desde arriba del conector en 
el BTL), conector cilíndrico M12 4 polos

4.5	 Tendido de cables

Puesta a tierra definida
El BTL y el armario eléctrico deben estar a 
idéntico potencial de puesta a tierra.

Campos magnéticos
El sistema de medición de posición es un sistema 
magnetostrictivo. Se debe mantener suficiente distancia 
entre el BTL y los campos magnéticos externos de alta 
intensidad.

Tendido de cables
No tienda cables entre el BTL, el control y la alimentación 
de corriente cerca de líneas de alta tensión (posibilidad de 
perturbaciones inductivas).
Tienda los cables descargados de tracción.

Son particularmente críticas las perturbaciones inductivas 
provocadas por los armónicos de la red (p. ej., debido al 
efecto de controles de ángulo de fase), para las cuales la 
pantalla del cable ofrece una protección reducida.

Longitud de cable
Longitud del cable máx. 20 m. Pueden utilizarse cables de 
mayor longitud si, debido a la estructura, al blindaje y al 
tendido, no producen ningún efecto los campos 
perturbadores externos.

4	 Montaje y conexión (continuación)
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5.1	 Puesta en servicio del sistema

  PELIGRO
Movimientos incontrolados del sistema
El sistema puede realizar movimientos incontrolados 
durante la puesta en servicio y si el sistema de medición 
de posición forma parte de un sistema de regulación 
cuyos parámetros todavía no se han configurado. Con 
ello se puede poner en peligro a las personas y causar 
daños materiales.

►► Las personas se deben mantener alejadas de las 
zonas de peligro de la instalación.

►► Puesta en servicio solo por personal técnico 
cualificado.

►► Tenga en cuenta las indicaciones de seguridad del 
fabricante de la instalación o sistema.

1.	 Compruebe que las conexiones estén asentadas 
firmemente y tengan la polaridad correcta. Sustituya 
las conexiones dañadas.

2.	 Conecte el sistema.
3.	 Compruebe los valores de medición y los parámetros 

ajustables y, en caso necesario, reajuste el BTL.

Sobre todo después de sustituir el BTL o de su 
reparación por parte del fabricante, compruebe 
los valores correctos en el punto cero y en el 
punto final.

5.2	 Indicaciones sobre el servicio

–	 Compruebe periódicamente el funcionamiento del BTL 
y de todos los componentes relacionados.

–	 Si se producen fallos de funcionamiento, ponga fuera 
de servicio el BTL.

–	 Asegure la instalación contra cualquier uso no 
autorizado.

5	 Puesta en servicio
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6.1	 Aspectos básicos sobre IO-Link

Generalidades
El sistema IO-Link integra sensores y actuadores 
convencionales e inteligentes en sistemas de 
automatización y funciona como estándar de 
comunicación para uso por debajo de los buses de campo 
clásicos. La transferencia independiente del bus de campo 
utiliza los sistemas de comunicación ya existentes (buses 
de campo o sistemas basados en Ethernet).

Los dispositivos IO-Link como sensores y actuadores, se 
conectan al sistema de control en conexión punto a punto 
mediante una puerta de enlace, el maestro IO-Link. Los 
dispositivos IO-Link se conectan con cables estándar de 
sensor convencionales no blindados.

La comunicación se basa en un protocolo UART estándar 
con una modulación de impulsos de 24 V en modo 
semidúplex. De esta manera es posible disponer del 
sistema clásico de tres conductores.

Protocolo
En la comunicación IO-Link se intercambian de forma 
cíclica tramas fijas entre el maestro IO-Link y el dispositivo 
IO-Link. En este protocolo se transfieren datos de proceso 
y de requerimiento, así como parámetros o datos de 
diagnóstico. El tamaño y el tipo de la trama y del tiempo 
de ciclo utilizados resultan de la combinación de las 
propiedades del maestro y el dispositivo (véase 
Especificación de dispositivo en la página 13).

Tiempo de ciclo
El tiempo de ciclo utilizado (master cycle time) se calcula a 
partir del tiempo de ciclo mínimo posible del dispositivo 
IO-Link (min cycle time) y del tiempo de ciclo mínimo 
posible del maestro IO-Link. Al seleccionar el maestro 
IO-Link, debe tenerse en cuenta que el valor superior es el 
que determina el tiempo de ciclo utilizado.

Versión de protocolo 1.0 / 1.1
En la versión de protocolo 1.0, los datos de proceso 
superiores a 2 bytes se transferían repartidos en varios 
ciclos. 

A partir de la versión de protocolo 1.1, todos los datos de 
proceso disponibles se transfieren en una trama. De este 
modo, el tiempo de ciclo (master cycle time) es idéntico al 
ciclo de datos de proceso.

El BTL ha sido concebido para la versión de 
protocolo 1.1. Si el dispositivo IO-Link funciona 
en un maestro IO-Link con la versión de 
protocolo 1.0, se generan tiempos de 
transferencia mayores (ciclo de datos de 
proceso ~ número de datos de proceso × 
master cycle time).

Gestión de parámetros
En la versión de protocolo 1.1 está definido un gestor de 
parámetros que permite memorizar los parámetros del 
dispositivo en el maestro IO-Link. Si se sustituye un 
dispositivo IO-Link, sus datos de parámetros se pueden 
transferir al dispositivo nuevo IO-Link. El manejo de este 
gestor de parámetros depende del maestro IO-Link 
utilizado (se puede consultar en la descripción 
correspondiente).

Todos los parámetros que se memorizan en el 
maestro IO-Link para la gestión de parámetros 
están debidamente identificados en Tab. 6-3 
(véase Datos de parámetros en la página 14).

Funciones del dispositivo y puerta de enlace maestra
Las funciones del BIP están descritas detalladamente en 
los capítulos del 6.2 al 6.5. En las instrucciones del 
maestro IO-Link se puede consultar de qué modo está 
implementada la conversión de los datos de proceso, 
parámetros y diagnóstico por medio de la puerta de 
enlace de maestro.

6	 Interfaz IO-Link
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6	 Interfaz de IO-Link (continuación)

6.2	 Especificación de dispositivo

Especificación Denominación de IO-Link Valor

Tasa de transferencia COM3 230,4 kbaudios

Tiempo de ciclo mínimo del dispositivo min cycle time 0×0A (1 ms)

Especificación de la trama
Número de datos de requerimiento previos al funcionamiento
Número de datos de requerimiento para funcionamiento
Parámetros ampliados

M-sequence capability:
M-Sequence Type Preoperate
M-Sequence Type Operate
ISDU supported

0×1B
2 bytes
2 bytes
Compatible

Versión de protocolo de IO-Link Revision ID 0×11 (versión 1.1)

Número de datos de proceso del dispositivo al maestro ProcessDataIn 0×83 (4 bytes)

Número de datos de proceso del maestro al dispositivo ProcessDataIn 0×00 (0 bits)

Identificación de fabricante Vendor ID 0×378

Identificación del aparato Device ID 0x030101 

Tab. 6-1:	 Especificación de dispositivo

Tiempos de transferencia

Ciclo de datos de proceso con maestro 1.0 Número datos proceso × master cycle time = 4 × 1 ms = 4 ms

Ciclo de datos de proceso con maestro 1.1 master cycle time = 1 ms

Tab. 6-2:	 Tiempos de transferencia del dispositivo

6.3	 Datos de proceso

El BTL emite a través de la Interfaz IO-Link un valor entero 
con signo (32 bit). Este valor entero es un dato relativo con 
respecto al punto cero prescrito de fábrica. La resolución 
de los datos emitidos es de 1 µm/dígito.

La resolución de medición del BTL es de 5 μm. 
En el valor emitido no se muestran valores 
intermedios.

El punto cero prescrito de fábrica se puede desplazar 
mediante el parámetro Offset de punto cero dentro de la 
zona medible. El valor 0 indica la posición del sensor de 
posición (véase Datos de parámetros en la página 14).

En caso de error, si no se puede detectar ningún sensor 
de posición, se emite el valor máximo 0x7FFFFFFF o bien 
2147483647 como valor de error. Adicionalmente, los 
datos se marcan como no válidos.

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
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6	 Interfaz de IO-Link (continuación)

6.4	 Datos de parámetros

Índice Subíndice Parámetro Tamaño Acceso Gestión de 
parámetros Valor por defecto

D
at

o
s 

d
e 

id
en

ti
fic

ac
ió

n

0x0010 0 Vendor Name 7 bytes Read Only — “BALLUFF”

0x0011 0 Vendor Text 15 bytes Read Only — “www.balluff.com”

0x0012 0 Product Name máx. 40 
bytes

Read Only — “BTL6-U110-Mxxxx-
PF-S4”

0x0013 0 Product ID 12 bytes Read Only — “BTL6PFIOLxxxv

0x0014 0 Product Text 27 bytes Read Only — “Balluff Position 
Transducer”

0x0015 0 Serial Number máx. 
18 bytes

Read Only — “"YYMMD-
DXXXXXXXX”

0x0016 0 Hardware Revision 2 bytes Read Only — “XX”

0x0017 0 Firmware Revision 9 bytes Read Only — “vX.XX.XXX”

P
ar

ám
et

ro

0x000C 0 Device Access Locks 2 bytes Read/Write Sí

0x000D 3 Profile Characteristic 6 bytes Read Only No 0x00 0x01 0x80 0x00 
0x80 0x02

0x000E 0 PD Input Descriptor 3 bytes Read Only No 0x03 0x20 0x00

0x0018 0 Application Specific Tag 32 bytes Read/Write Sí

0x0040 0 Offset de punto cero 4 bytes Read/Write No 0

0x0041 0 Adopción del offset de 
punto cero

Booleano 
(1 byte)

Write Only No

Tab. 6-3:	 Datos de parámetros de la interfaz IO-Link

El acceso al subíndice 0 va dirigido al objeto 
completo de un índice. El acceso mediante el 
subíndice > 0 va dirigido a los elementos 
individuales de un índice.

Device Access Locks
Con este parámetro estándar es posible activar o 
desactivar determinadas funciones del dispositivo IO-Link. 
En el BTL existe la posibilidad de bloquear la función de 
gestor de parámetros. Para ello se debe asignar el valor 1 
(bloqueado) al bit 1 del valor de 2 bytes. Para volver a 
desbloquear el gestor de parámetros se debe asignar el 
valor 0 al bit 1.

Bit Funcionamiento

0 Bloquear el acceso a los parámetros (no admitido)

1 Bloquear la gestión de parámetros (admitido)

2 Bloquear la parametrización local (no admitido)

3 Bloquear la interfaz local de usuario (no admitido)

4…15 Reservado

Tab. 6-4:	 Bloquear los datos de parámetros

Profile Characteristic
Este parámetro indica qué perfil del dispositivo IO-Link se 
admite.
El BTL es compatible con el perfil Smart Sensor con una 
variable de datos de proceso:
–	 Subíndice 1 (Profile Identifier -> DeviceProfileID): 

0x0001 (Smart Sensor Profile)
–	 Subíndice 2 (Profile Identifier -> FunctionClassID): 

0x8000 (Device Identification Objects)
–	 Subíndice 3 (Profile Identifier -> FunctionClassID): 

0x8002 (ProcessDataVariable)

PD Input Descriptor
Este parámetro describe la composición de las variables 
de datos de proceso utilizadas.
El BTL procesa la variable de datos de proceso de la 
siguiente manera:
Subíndice 1: 0x032000
–	 0x03 -> tipo de datos = IntegerT
–	 0x20 -> tamaño de datos = 32 bits
–	 0x00 -> offset = 0 bits

Application Specific Tag
El parámetro Application Specific Tag permite asignar al 
dispositivo IO-Link una cadena discrecional de 32 bytes de 
tamaño. Esta se puede utilizar para una identificación 
específica de la aplicación y se puede adoptar en el gestor 
de parámetros. Mediante el subíndice 0 se accede al 
objeto completo.
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6	 Interfaz de IO-Link (continuación)

Offset de punto cero
Al igual que el valor de datos de proceso, este parámetro 
es un valor decimal de 32 bits con signo. El valor 
programado debe encontrarse entre el punto cero y el 
punto final dentro de la zona medible válida. El valor se 
sustrae del propio valor emitido como offset simple y 
desplaza así la posición del sensor de posición a una 
posición discrecional de la zona medible en la que se 
emite el valor 0. El acceso se realiza mediante el 
subíndice 0.

Adopción del offset de punto cero
Con ayuda de este parámetro booleano se puede adoptar 
el valor de medición actual en el offset de punto cero. 
Después de establecer el parámetro como True, se emite 
el valor 0 en la posición actual del sensor de posición. Fijar 
False no tiene ningún efecto. El acceso se realiza por 
medio del subíndice 0 con los valores 0xFF para True y 
0x00 para False.

Mensajes de error
Están establecidos determinados mensajes de error si se 
produce una parametrización errónea:

Código de 
error Mensaje de error

0x8011 Index not available

0x8012 Subindex not available

0x8020 Service temporarily not available

0x8030 Value out of Range

0x8033 Parameter Length overrun

0x8034 Parameter Length underrun

0x8036 Function temporarily unavailable

Tab. 6-5:	 Mensajes de error de la especificación IO-Link

6.5	 Datos de diagnóstico

El BTL comunica los siguientes datos de diagnóstico al 
sistema de control:

Código de 
evento

Valor Significado

0x8C10 AVISO Process variable range overrun – Process Data uncertain
El sensor de posición se encuentra por debajo de la zona medible especificada o del 
punto cero. Se emite un valor de datos de proceso, pero los datos pueden superar 
los límites de linealidad especificados en la hoja de datos.

0x8C20 Error Measurement range over-run – Check application
El sensor de posición se encuentra fuera de la zona medible y no se puede detectar. 
No se emiten datos válidos. El valor de datos de proceso transferido es el valor 
máximo de 0x7FFFFFFF o bien 2147483647.

0x8C30 AVISO Process variable range underrun – Process Data uncertain
El sensor de posición se encuentra por encima de la zona medible especificada o del 
punto final. Se emite un valor de datos de proceso, pero los datos pueden superar los 
límites de linealidad especificados en la hoja de datos.

Tab. 6-6:	 Datos de diagnóstico

Todos los mensajes se emiten tanto como 
entrantes como salientes.

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
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7.1	 Precisión

Las indicaciones son valores típicos para BTL6-U… con 
24 V DC, temperatura ambiente y una longitud nominal de 
500 mm en combinación con el sensor de posición 
BTL5‑P‑3800‑2, BTL5‑P‑4500-1, BTL5‑P‑5500‑2, 
BTL6‑A‑3800‑2, BTL6‑A‑3801‑2, BTL5-F-2814-1S o 
BTL5-T-2814-1S.
El BTL está inmediatamente listo para el servicio, la 
precisión plena se alcanza después de la fase de 
calentamiento.

En caso de versiones especiales pueden ser 
aplicables otros datos.
Las ejecuciones especiales se identifican 
mediante -SA en la placa de características.

Resolución 5 µm

Repetibilidad ≤ 30 µm

Frequencia de medición 
(en función de la longitud nominal)

máx. 1 kHz

Desviación de linealidad si la distancia 
del sensor de posición al perfil es 
constante

Longitud nominal ≤ 500 mm
Longitud nominal > 500 mm

±200 µm
±0,04 % FS

Coeficiente de temperatura1) ≤ 30 ppm/K

Velocidad máx. detectable 10 m/s

7.2	 Condiciones ambientales

Temperatura ambiente −25 °C…+70 °C

Temperatura de almacenamiento −40 °C…+100 °C

Humedad del aire < 90 %, 
no condensada

Carga de choque,  
choque continuo  
según EN 60068-2-273)

50 g/6 ms 
50 g/2 ms

Vibración  
según EN 60068-2-63)

12 g, 
10…2000 Hz

Grado de protección según IEC 60529 IP67
(atornillado)

2)

7.3	 Alimentación de tensión (externa)

Tensión, estabilizada4) 18…30 V DC

Ondulación residual ≤ 0,5 VPP

Consumo de corriente 
(con 24 V DC)

≤ 150 mA

Corriente de pico ≤ 3 A

Protección contra polaridad 
inversa

Hasta 36 V

Protección contra 
sobretensiones

Hasta 36 V

Resistencia a tensiones  
(GND contra la carcasa)

500 V DC

7.4	 Interfaz IO-Link

Protocolo de transferencia IO-Link 1.1

Tasa de transferencia COM3 (230,4 kbaudios)

Tiempo de ciclo mín. 1 ms

Datos de proceso maestro-
dispositivo

0 bytes

Datos de proceso dispositivo-
maestro

4 bytes

Ciclo de datos de proceso en 
maestro 1.0 mín.

4 ms

Ciclo de datos de proceso en 
maestro 1.1 mín.

1 ms

Valor emitido Posición en µm

Formato de datos 32 bits con signo

Valor de error 0x7FFFFFF

7.5	 Medidas, pesos

Altura de la carcasa 20,8 mm

Longitud nominal 50…4572 mm

Peso (en función de la longitud) Aprox. 1 kg/m

Material de carcasa Aluminio

1)	Longitud nominal 500 mm, sensor de posición en el centro de la zona 
medible

2)	Para : uso en espacios cerrados y hasta una altura de 2000 m sobre 
el nivel del mar. 

3)	Disposición individual según la norma de fábrica de Balluff, excluyendo 
frecuencias de resonancias

4)	Para : el BTL se debe conectar externamente a través de un circuito 
eléctrico con limitación de energía de conformidad a UL 61010-1 o 
mediante una fuente de corriente de potencia limitada de conformidad a 
UL 60950-1 o mediante una fuente de alimentación de la clase de 
protección 2 de conformidad a UL 1310 o UL 1585.

7	 Datos técnicos

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
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8.1	 Sensores de posición libres

BTL5-P-3800-2

38

28

914

Ø 4.2

Fig. 8-1:	 Medidas de montaje del sensor de posición 
BTL5-P-3800-2

Peso: Aprox. 12 g

Carcasa: Material sintético

BTL5-P-5500-2

55

28

16

45
21

Ø 4.2

20

15

Fig. 8-2:	 Medidas de montaje del sensor de 
posición BTL5-P-5500-2

Peso: Aprox. 40 g

Carcasa: Material sintético

BTL6-A-3800-2

21

10
.8

13

28
.8

28

16

37.6

Ø 4.2

Fig. 8-3:	 Medidas de montaje de los sensores de posición  
BTL6-A-3800-2

Peso: Aprox. 30 g

Carcasa: Material sintético

BTL6-A-3801-2

28

16 21

37.6

Ø 4.2

1813

Fig. 8-4:	 Medidas de montaje de los sensores de posición 
BTL6-A-3801-2

Peso: Aprox. 25 g

Carcasa: Material sintético

BTL5-P-4500-1

16
.5

45
25

28
15

Ø 4.5

25
7.

5

M5x8

40

Fig. 8-5:	 Medidas de montaje del sensor de posición 
BTL5-P-4500-1

Peso: Aprox. 90 g

Carcasa: Material sintético

Temperatura ambiente: −40 °C…+60 °C

Ventajas especiales del sensor de posición 
BTL5-P-4500-1: varios sensores de posición en el mismo 
BTL se pueden conectar y desconectar separados 
eléctricamente (activación con señal del PLC).

8	 Accesorios

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
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8.2	 Sensores de posición guiados

BTL5-F-2814-1S
30

.4

28

22

M5x10

±
18

°

24

40

Fig. 8-6:	 Medidas de montaje del sensor de posición  
BTL5-F-2814-1S

Peso: Aprox. 28 g

Carcasa: Aluminio

Superficie de deslizamiento: Material sintético

BTL5-T-2814-1S

16
.5

11
.5

28

22 40 M5x10

Fig. 8-7:	 Medidas de montaje del sensor de posición 
BTL5-T-2814-1S

Peso: Aprox. 28 g

Carcasa: Aluminio

Superficie de deslizamiento: Material sintético

8.3	 Varilla articulada BTL2-GS10-_ _ _ _-A

Longitud nominal
1)

Zona de ajuste − 5 mm

Fig. 8-8:	 Varilla articulada BTL2-GS10-_ _ _ _-A

Peso: Aprox. 150 g/m

Material: Aluminio

1) Indicar la longitud nominal al realizar el pedido

Ejemplo: BTL2-GS10-0100-A (longitud nominal = 100 mm)

8	 Accesorios (continuación)

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
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8	 Accesorios (continuación)

8.4	 Conectores

BTL (I) Señal Maestro IO-Link (II)

1 L+ (18…30 V) 1

2 No se utiliza –

3 L- (GND) 3

4 C/Q 4

Tab. 8-1:	 Asignación de pines del maestro IO-Link

Casquillo recto – enchufe recto

A

A B

B

I II
L44.0

Ø
D

Ø
14

.5

M12x1

48.5

Ø
14

.5

M12x1

1

4

4 2 3 1

3

Fig. 8-9:	 Conector recto-recto

Modelo Código de 
pedido

BCC M415-M413-3A-300-PX0334-010
BCC M415-M413-3A-300-PX0334-020
BCC M415-M413-3A-300-PX0334-030
BCC M415-M413-3A-300-PX0334-050

BCC0370
BCC0372
BCC0373
BCC0374

Ejemplos: 

BCC M415-M413-3A-300-PX0334-010 = longitud de 
cable 1 m
BCC M415-M413-3A-300-PX0334-050 = longitud de 
cable 5 m

Casquillo acodado – enchufe recto

B

A
A

B

L38.2

27
.0

Ø
D

I

M1
2x

1

Ø 14.5

48.5
II

Ø
14

.5

M12x1

4 3 12

3

1 4

Fig. 8-10:	 Conector acodado-recto

Modelo Código de 
pedido

BCC M425-M413-3A-300-PX0334-010
BCC M425-M413-3A-300-PX0334-020
BCC M425-M413-3A-300-PX0334-030
BCC M425-M413-3A-300-PX0334-050

BCC037H
BCC037K
BCC037L
BCC037M

Ejemplos: 

BCC M415-M413-3A-300-PX0334-010 = longitud de 
cable 1 m
BCC M415-M413-3A-300-PX0334-050 = longitud de 
cable 5 m

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
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9	 Código de modelo

BTL6 - U110 - M0500 - PF - S4 

Interfaz:

U = Interfaz IO-Link

Tensión de alimentación:

1 = 18…30 V DC

Número de sensores de posición: 

1 = 1 sensor de posición

Longitud nominal (4 cifras):

M0500 = indicación métrica en mm, longitud nominal 500 mm (M0025…M4572)

Forma constructiva:

PF = carcasa perfilada plana

Conexión eléctrica:

S4 = 4 polos, conector M12

BTL6-U110-M _ _ _ _ -PF-S4
Sistema magnetostrictivo de medición de posición – Forma constructiva de perfil
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10.1	 Conversión de unidades de longitud

1 mm = 0,03937008 pulgadas

mm pulgadas

1 0,03937008

2 0,07874016

3 0,11811024

4 0,15748031

5 0,19685039

6 0,23622047

7 0,27559055

8 0,31496063

9 0,35433071

10 0,393700787

Tab. 10-1:	 Tabla de conversión mm-pulgadas

1 pulgada = 25,4 mm

pulgadas mm

1 25,4

2 50,8

3 76,2

4 101,6

5 127

6 152,4

7 177,8

8 203,2

9 228,6

10 254

Tab. 10-2:	 Tabla de conversión pulgadas-mm

10	 Anexo

10.2	 Placa de características

Fig. 10-1:	 Placa de características BTL6 (ejemplo)

1) Código de pedido
2) Tipo
3) Número de serie
4) Marca cero

1) 
3) 2) 

4)3) 
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