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Sicherheitshinweise

BestimmungsgemaBer Gebrauch

Der digitale Drehmomentaufnehmer T12 ist ausschlieBlich fir Drehmoment-,
Drehzahl-, Drehwinkel- und Leistungs-Messaufgaben und direkt damit
verbundene Steuerungs- und Regelungsaufgaben zu verwenden. Jeder
daruber hinausgehende Gebrauch gilt als nicht bestimmungsgemas.

Der Betrieb des Stators ist nur mit montiertem Rotor zulassig.

Zur Gewahrleistung eines sicheren Betriebes darf der Aufnehmer nur nach
den Angaben in der Bedienungsanleitung verwendet werden. Bei der
Verwendung sind zusatzlich die fur den jeweiligen Anwendungsfall
erforderlichen Rechts- und Sicherheitsvorschriften zu beachten. Sinngeman
gilt dies auch bei Verwendung von Zubehor.

Vor jeder Inbetriebnahme des Aufnehmers ist eine Projektierung und
Risikoanalyse vorzunehmen, die alle Sicherheitsaspekte der
Automatisierungstechnik berucksichtigt. Insbesonders betrifft dies den
Personen- und Anlagenschutz.

Der Aufnehmer ist kein Sicherheitselement im Sinne des bestimmungsge-
maBen Gebrauchs. Der einwandfreie und sichere Betrieb dieses Aufnehmers
setzt sachgemaBen Transport, fachgerechte Lagerung, Aufstellung und Mon-
tage sowie sorgfaltige Bedienung voraus.

Dies ist eine Einrichtung der Klasse A. Diese Einrichtung kann im Wohnbe-
reich Funkstorungen verursachen. In diesem Fall kann vom Betreiber verlangt
werden, angemessene MaBnahmen durchzufuhren.

Allgemeine Gefahren bei Nichtbeachten der Sicherheitshinweise

Der Aufnehmer entspricht dem Stand der Technik und ist betriebssicher. Von
dem Aufnehmer kdnnen Restgefahren ausgehen, wenn er von ungeschultem
Personal unsachgemaB eingesetzt und bedient wird.

Jede Person, die mit Aufstellung, Inbetriebnahme, Wartung oder Reparatur
des Aufnehmers beauftragt ist, muss die Bedienungsanleitung und insbeson-
dere die sicherheitstechnischen Hinweise gelesen und verstanden haben.

Restgefahren

Der Leistungs- und Lieferumfang des Aufnehmers deckt nur einen Teilbereich
der Drehmoment-Messtechnik ab. Sicherheitstechnische Belange der
Drehmoment-Messtechnik sind zusatzlich vom Anlagenplaner, Ausruster oder
Betreiber so zu planen, zu realisieren und zu verantworten, dass
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Restgefahren minimiert werden. Jeweils existierende Vorschriften sind zu
beachten. Auf Restgefahren im Zusammenhang mit der
Drehmoment-Messtechnik ist hinzuweisen.

In dieser Bedienungsanleitung wird auf Restgefahren mit folgenden Symbolen
hingewiesen:

Symbol: A GEFAHR

Bedeutung: Hochste Gefahrenstufe

Weist auf eine unmittelbar gefahrliche Situation hin, die - wenn die
Sicherheitsbestimmungen nicht beachtet werden - Tod oder schwere
Korperverletzung zur Folge haben wird.

Symbol: A WARNUNG

Bedeutung: Gefahrliche Situation

Weist auf eine mégliche gefahrliche Situation hin, die - wenn die
Sicherheitsbestimmungen nicht beachtet werden - Tod oder schwere
Korperverletzung zur Folge haben kann.

Symbol: A VORSICHT

Bedeutung: Moglicherweise gefahrliche Situation

Weist auf eine mogliche gefahrliche Situation hin, die - wenn die
Sicherheitsbestimmungen nicht beachtet werden - Sachschaden, leichte oder
mittlere Kérperverletzung zur Folge haben kdénnte.

Symbole fur Anwendungshinweise und nitzliche Informationen:
Ny

Symbol: /@\ HINWEIS
Weist darauf hin, dass wichtige Informationen Uber das Produkt oder Uber die
Handhabung des Produktes gegeben werden.

Symbol: C €

Bedeutung: CE-Kennzeichnung

Mit der CE-Kennzeichnung garantiert der Hersteller, dass sein Produkt den
Anforderungen der relevanten EG-Richtlinien entspricht (die Konformitatser-
klarung finden Sie unter http://www.hbm.com/HBMdoc).

HBM A1977-8.1 de
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Symbol:
Bedeutung: Gesetzlich vorgeschriebene Kennzeichnung zur Entsorgung

Nicht mehr gebrauchsfahige Altgerate sind gemaBl den nationalen und
ortlichen Vorschriften fur Umweltschutz und Rohstoffrickgewinnung getrennt
von regularem Hausmull zu entsorgen.

Falls Sie weitere Informationen zur Entsorgung bendtigen, wenden Sie sich
bitte an die ortlichen Behorden oder an den Handler, bei dem Sie das Produkt
erworben haben.

Umbauten und Veranderungen

Der Aufnehmer darf ohne unsere ausdruckliche Zustimmung weder
konstruktiv noch sicherheitstechnisch verandert werden. Jede Veranderung
schlieBt eine Haftung unsererseits fur daraus resultierende Schaden aus.

Qualifiziertes Personal

Der Aufnehmer ist nur von qualifiziertem Personal ausschlieBlich
entsprechend der technischen Daten in Zusammenhang mit den ausgefuhrten
Sicherheitsbestimmungen und Vorschriften einzusetzen bzw. zu verwenden.
Bei der Verwendung sind zusatzlich die fur den jeweiligen Anwendungsfall
erforderlichen Rechts- und Sicherheitsvorschriften zu beachten. Sinngeman
gilt dies auch bei Verwendung von Zubehor.

Qualifiziertes Personal sind Personen, die mit Aufstellung, Montage, Inbe-
triebsetzung und Betrieb des Produktes vertraut sind und Uber die ihrer Tatig-
keit entsprechende Qualifikationen verfugen.

Unfallverhitung

Entsprechend den einschlagigen Unfallverhttungsvorschriften der
Berufsgenossenschaften ist nach der Montage der Drehmomentaufnehmer
vom Betreiber eine Abdeckung oder Verkleidung wie folgt anzubringen:

e Abdeckung oder Verkleidung durfen nicht mitrotieren.

e Abdeckung oder Verkleidung sollen sowohl Quetsch- und Scherstellen
vermeiden als auch vor evil. sich I16senden Teilen schitzen.

e Abdeckungen und Verkleidungen mussen weit genug von den bewegten
Teilen entfernt oder so beschaffen sein, dass man nicht hindurchgreifen
kann.

e Abdeckungen und Verkleidungen mussen auch angebracht sein, wenn die
bewegten Teile des Drehmomentaufnehmers auBerhalb des Verkehrs- und
Arbeitsbereiches von Personen installiert sind.
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A VORSICHT

Der optional erhaltliche Beruhrschutz ist nicht als Schutz gegen
berstende Teile einsetzbar.

Von den vorstehenden Forderungen darf nur abgewichen werden, wenn die
Maschinenteile und -stellen schon durch den Bau der Maschine oder bereits
vorhandene Schutzvorkehrungen ausreichend gesichert sind.

Gewabhrleistung

Bei Reklamationen kann eine Gewahrleistung nur dann ibernommen werden,
wenn der Drehmomentaufnehmer in der Originalverpackung zurtiickgesandt
wird.

HBM A1977-8.1 de
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1 Lieferumfang

¢ Digitaler Drehmomentaufnehmer (Rotor und Stator)

e Montageanleitung T12

e System-CD T12

o Montagekit

e Prufprotokoll

e Optional:

- Drehzahimesssystem, bestehend aus optischem Drehzahlsensor und

Drehzahlkit (Schlitzscheibe, Schraubendreher, Schraubensicherung,
Schrauben)

- Beruhrschutz
- Montierte Kupplung

2 Bedienung

Auf der mitgelieferten T12-System-CD befindet sich die Bediensoftware
“T12-Assistent”. Mit dieser Sofware konnen Sie:

¢ den korrekten Einbau des Drehmomentaufnehmers kontrollieren

¢ die Signalverarbeitung einstellen (Nullabgleich, Filter, Skalierung)

¢ ihre Einstellungen sichern oder Werkseinstellungen laden

e die Messwerte darstellen und auswerten

Hinweise zur Installation des T12-Assistenten auf ihrem PC finden Sie in der

Kurzanleitung “Bediensoftware T12-Assistent” (pdf-Datei auf der
T12-System-CD und Bestandteil des Zubehdrs “Setup Toolkit fur T12”).

Hinweise zur Bedienung des T12-Assistenten finden Sie in der Onlinehilfe des

Programmes, die Sie mit der Funktionstaste F1 oder Uber die Mendlleiste
aufrufen.

Hinweise zum Anschluss an Feldbussysteme finden Sie in der Bedienungsan-

leitung “T12-CAN-Bus/PROFIBUS” (pdf-Datei auf der T12-System-CD).

A1977-8.1 de
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3 Anwendung

Der digitale Drehmomentaufnehmer T12 erfasst statische und dynamische
Drehmomente an ruhenden oder rotierenden Wellen, ermittelt die Drehzahl
bzw. den Drehwinkel mit Angabe der Drehrichtung und berechnet die
Leistung. Er ist konzipiert fur:

e Hochdynamische Drehmomentmessungen im Bereich der Leistungs- und
Funktionspriafung von Motoren und Aggregaten

¢ Hochaufldsende Drehzahl- und Drehwinkelmessungen

e Schnelle dynamische Leistungsmessungen an Motor-, Rollen- und
Getriebeprufstanden

Durch den lagerlosen Aufbau und die berihrungslose digitale
Signalubertragung arbeitet das Drehmoment-Messsystem wartungssfrei.
Der Drehmomentaufnehmer wird fur Nenndrehmomente von 100 N-m bis
10 kN-m geliefert. Als maximale Drehzahlen sind je nach Nenndrehmoment
bis zu 18 000 min-1 zugelassen.

Gegen elektromagnetische Stérungen ist der Drehmomentaufnehmer T12 zu-
verlassig geschutzt. Er ist nach den einschlagigen europaischen Normen auf
EMV-Verhalten gepruft und mit der CE-Kennzeichnung versehen.
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4  Signalfluss

FPGA
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Abb. 4.1: Signalflussplan

Das Drehmoment- und das Temperatursignal werden bereits im Rotor
digitalisiert und storsicher Ubertragen.

Das Drehnmomentsignal kann nullgesetzt -0 , skaliert .
(2-Punkt-Skalierung) und Uber zwei Tiefpasse (TP1 und TP2) gefiltert werden.
AnschlieBend ist eine nochmalige Skalierung des Frequenz- und des
Analogausganges maoglich.

Ny

/g\ HINWEIS

Eine Skalierung an Stelle (siehe Abb. 4.1) verandert die interne
Kalibrierung des Drehmomentaufnehmers.

Das Drehzahlsignal kann gefiltert und fur den Analogausgang ebenfalls
skaliert werden.

Das Drehwinkelsignal, das Leistungssignal (Tiefpassfilter TP) und das
Temperatursignal stehen nur auf den Feldbussen zur Verfigung.

Das Drehmoment- und das Drehzahlsignal konnen durch zwei hintereinander
geschaltete Tiefpasse gefiltert werden, wobei die Filterausgange auch
getrennt verfugbar sind.
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Zur Berechnung der Leistung wird das skalierte ungefilterte
Drehmomentsignal verwendet. Das resultierende hochdynamisch berechnete
Leistungssignal wird durch einen weiteren Tiefpass gefiltert.

FUr Einstellungen tber 100 Hz (nur Drenmoment-Tiefpassfilter 1) wird eine
Laufzeitkompensation des Drehwinkelsignals durchgefthrt. Dadurch ist
sichergestellt, dass gleichzeitig gemessene Drehmoment- und
Drehwinkelwerte auch gleichzeitig ausgegeben werden.

Fur die Drehzahl und den Drehwinkel stehen ebenfalls zwei um 90° versetzte
Impulsreihen als RS-422 kompatible Signale zur Verfigung.

5 Aufbau und Wirkungsweise

Der Drenmomentaufnehmer besteht aus zwei getrennten Teilen, dem Rotor
und dem Stator.

Auf dem Rotor sind Dehnungsmessstreifen (DMS) fur die
Drehmomentermittlung installiert. Die DMS-Auswertung erfolgt mit
Tragerfrequenztechnologie (Tragerfrequenz 19,2 kHz). Die Rotortemperatur
wird an zwei Messstellen erfasst und gemittelt.

Die Elektronik fur die Bruckenspeisespannungs- und Messsignallbertragung
ist zentrisch im Rotor angeordnet. Der Rotor tragt am auBeren Umfang der
Seite A Spulen fiir die bertihrungslose Ubertragung von Speisespannung und
Messsignal. Die Signale werden vom Ubertragerkopf gesendet bzw.
empfangen. Der Ubertragerkopf ist auf dem Stator befestigt, in dem die
Elektronik fur die Spannungsanpassung sowie die Signalaufbereitung
untergebracht ist.

Am Stator befinden sich Anschlussstecker fur die Ein- und Ausgange
(Steckerbelegung siehe Kapitel 8.3). Der Ubertragerkopf umschlieBt den
Rotor Uber ein Segment von ca. 120° und soll konzentrisch um den Rotor
montiert werden (siehe Kapitel 6).

Bei der Option Drehzahl-Messsystem ist auf dem Stator der Drehzahlsensor
montiert, die zugehdrige Schlitzscheibe wird vom Kunden auf dem Rotor
befestigt. Die Drehzahlmessung erfolgt optisch nach dem Prinzip des
Infrarot-Durchlichtverfahrens.

HBM A1977-8.1 de
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Seite A

Seite B

Ubertragerkopf

/

Rotor

Schlitzscheibe (Option)

Drehzahl-Sensor (Option)

Gehause

Abb. 5.1: Mechanischer Aufbau, Explosionsdarstellung
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6 Mechanischer Einbau

A WARNUNG

Gehen Sie mit dem Drehmomentaufnehmer schonend um! Der
Aufnehmer kann durch mechanische Einwirkung (z. B. Fallenlassen),
chemische Einflusse (z. B. Sauren, Losungsmittel) oder
Temperatureinfluss (z. B. HeiBluft, Dampf) bleibend geschadigt werden.

Bei Wechsellasten sollten Sie die Verbindungsschrauben des Rotors mit
einer Schraubensicherung (mittelfest) in das Gegengewinde einkleben,
um einen Vorspannverlust durch Lockern auszuschlieBen.

Der Drehmomentaufnehmer T12 kann Uber einen entsprechenden Wellen-
flansch direkt montiert werden. Am gegenuberliegenden Flansch ist die di-
rekte Montage einer Gelenkwelle oder entsprechender Ausgleichselemente
(bei Bedarf Uber Zwischenflansch) maéglich. Die zulassigen Grenzen fur Bie-
gemomente, Quer- und Langskrafte durfen nicht Gberschritten werden. Durch
die hohe Drehsteifigkeit des Drehmomentaufnehmers werden dynamische
Veranderungen des Wellenstranges gering gehalten.

A VORSICHT

Prifen Sie den Einfluss auf biegekritische Drehzahlen und
Torsionseigenschwingungen, um eine Uberlastung des Aufnehmers
durch Resonanzuberhohungen zu vermeiden.

HBM A1977-8.1 de
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6.1 Bedingungen am Einbauort

Der Drehmomentaufnehmer T12 ist in der Schutzart IP54 nach EN 60529
ausgefuhrt. Schutzen Sie den Aufnehmer vor grobem Schmutz, Staub, Ol
Losungsmitteln und Feuchtigkeit. Beachten Sie im Betrieb die einschlagigen
Sicherheitsbestimmungen der entsprechenden Berufsgenossenschaften zum
Schutz von Personen (siehe "Sicherheitshinweise”).

Der Drehmomentaufnehmer T12 ist in weiten Grenzen gegen
Temperatureinflisse auf das Ausgangs- und Nullsignal kompensiert (siehe
technische Daten auf Seite 51). Diese Kompensation erfolgt in aufwandigen
Ofenprozessen bei stationaren Temperaturen. Hiermit ist gewahrleistet, dass
reproduzierbare Verhaltnisse vorliegen und die Eigenschaften des Aufnehmer
jederzeit nachvollziehbar sind.

Liegen keine stationaren Temperaturverhaltnisse vor, z. B. durch Temperatur-
unterschiede zwischen Flansch A und Flansch B, kdnnen die in den techni-
schen Daten spezifizierten Werte Uberschritten werden. Hier missen Sie
dann fur genaue Messungen je nach Anwendungsfall durch Kuhlung oder
Heizung stationare Temperaturverhalinisse sorgen. Prufen Sie alternativ eine
Temperaturentkopplung, z. B. durch warmeabstrahlende Elemente, wie La-
mellenkupplungen.

6.2 Einbaulage

Die Einbaulage des Aufnehmers ist beliebig. Bei Rechtsdrehmoment (im
Uhrzeigersinn) betragt die Ausgangsfrequenz 10...15 kHz (Option 4, Code
DF1/DU2: 60 kHz ... 90 kHz). In Verbindung mit Messverstarkern von HBM
oder bei Nutzung des Spannungsausganges steht ein positives
Ausgangssignal (0 V...+10 V) an.

Bei Linksdrehmoment (gegen den Uhrzeigersinn) betragt die
Ausgangsfrequenz 5 kHz...10 kHz (Option 4, Code DF1/DU2: 30 kHz ...
60 kHz).

Beim Drehzahl-Messsystem ist zum eindeutigen Bestimmen der Drehrichtung
auf dem Sensorkopf ein Pfeil angebracht. Dreht der Aufnehmer in Pfeilrich-
tung, wird ein positives Drehzahlsignal ausgegeben.

A1977-8.1 de HBM
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6.3 Montage der Schlitzscheibe (nur bei
Drehzahl-Messsystem)

Damit die Schlitzscheibe des Drehzahl-Messsystems beim Transport nicht
beschadigt werden kann, ist sie nicht am Rotor montiert. Sie muss vor der
Montage des Rotors im Wellenstrang vom Kunden am Befestigungsring
montiert werden. Der Befestigungsring und der zugehorige Drehzahl-Sensor
sind werkseitig bereits montiert.

Die bendtigten Schrauben, der passende Schraubendreher und die
Schraubensicherung sind im Lieferumfang enthalten.

Schlitzscheibe

Befestigungsschraube Befestigungsring

Abb. 6.1: Montage der Schlitzscheibe

A VORSICHT

Achten Sie bei allen Montagearbeiten darauf, dass die Schlitzscheibe
nicht beschadigt wird!

Montagefolge

1. Schieben Sie die Schlitzscheibe auf den Befestigungsring und richten Sie
die Schraubenbohrungen aus.

2. Tragen Sie etwas Schraubensicherung auf die Schraubengewinde und
drehen Sie die Schrauben ein (Anziehdrehmoment < 0,15 N-m).

HBM A1977-8.1 de
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6.4 Montage des Rotors

Ny

/%\ HINWEIS

Nach der Montage ist in der Regel das Rotor-Typenschild verdeckt.
Deshalb liegen dem Rotor zusatzliche Klebeschilder mit den wichtigen
Kenndaten bei, die Sie auf den Stator oder andere relevante
Prifstandskomponenten aufkleben konnen. Sie kdnnen dann jederzeit
die fur Sie interessanten Daten, wie z. B. das Shuntsignal, ablesen. Die
Daten sind auch uber den T12-Assistenten abrufbar.

Fur die eindeutige Zuordnung der Daten ist der Rotor von auf3en
sichtbar mit einer Identifikationsnummer und dem Messbereich
gekennzeichnet.

Flansch Bw Identifikationsnummer und Messbereich

Befestigungsschraube

Abb. 6.2: Verschraubung Flansch B

1. Reinigen Sie vor dem Einbau die Flanschplanflachen des Aufnehmers und
der Gegenflansche. Die Flachen mussen fur eine sichere
Drehmomentibertragung sauber und fettfrei sein. Benutzen Sie mit
Losungsmittel angefeuchtete Lappen oder Papier. Achten Sie beim
Reinigen darauf, dass die Ubertragerspulen nicht beschadigt werden.

2. Verwenden Sie fur die Verschraubung des Flansches B
Innensechskantschrauben DIN EN ISO 4762 der Festigkeitsklasse 10.9
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(Messbereiche 3 kKN-m ... 10 kN-m: 12.9) in geeigneter Lange (abhangig
von der Anschlussgeometrie, siehe Tabelle 6.1).

Wir empfehlen Zylinderschrauben DIN EN ISO 4762, geschwarzt, glatter
Kopf, zulassige MaB3- und Formabweichung nach DIN ISO 4759, Teill,
Produktklasse A.

Bei Wechsellast: Kleben Sie die Schrauben mit einer
Schraubensicherung (z. B. LOCTITE Schraubensicherung Nr. 242) in das
Gegengewinde, damit kein Vorspannverlust durch Lockern auftreten
kann.

3. Ziehen Sie alle Schrauben zunachst mit 80% des vorgeschriebenen
Anziehdrehmomentes (Tabelle 6.1) kreuzweise an, danach ebenfalls
kreuzweise mit dem vollen Anziehdrehmoment.

4. Am Flansch A befinden sich zur weiteren Montage des Wellenstranges
entsprechende Gewindebohrungen. Verwenden Sie ebenfalls Schrauben
der Festigkeitsklasse 10.9 (Messbereiche 3 kN-m ... 10 kN-m: 12.9) und
ziehen Sie diese mit dem vorgeschriebenen Moment nach Tabelle 6.1 an.

Flansch A

/
/
C §

Befestigungsschraube Z

— t\

Befestigungsschraube Z

Abb. 6.3: Verschraubung Flansch A
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N

/%\ HINWEIS

Auch bei korrektem Einbau kann sich der im Werk abgeglichene
Nullpunkt bis ca. 3 % verschieben. Wird dieser Wert Gberschritten,
empfehlen wir die Einbausituation zu prufen. Ist der bleibende
Nullpunktversatz im ausgebauten Zustand groBer als 1 %, senden Sie
den Aufnehmer bitte zur Prifung ins Werk Darmstadt.

Bei Wechsellasten die Verbindungsschrauben mit Schraubensicherung
einkleben! Achten Sie darauf, dass keine Verunreinigungen durch
austretenden Lack entstehen.

Messbereich Befestigungsschr Befestigungsschrauben Vorgeschriebenes
auben (2)1 Festigkeitsklasse Anziehdrehmoment
(N-m) (N-m)
100 / 200 M8 34
500 M10 67
1k M10 109 67
2k M12 115
3k M12 135
5k M14 12.9 220
10 k M16 340

Tabelle 6.1: Befestigungsschrauben

') DIN EN ISO 4762; schwarz/gedlt/iges=0,125

6.5 Beruhrschutz (Option) montieren

Der Beruhrschutz besteht aus zwei Seitenteilen und vier Abdeckblechen. Er
wird am Statorgehause angeschraubt.

Kleben Sie alle Verbindungsschrauben mit einer Schraubensicherung
ein (z. B. LOCTITE Schraubensicherung Nr. 242)!

A1977-8.1 de HBM
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1. Entfernen Sie die seitlichen Abdeckplatten am Statorgehause(siehe
Abb. 6.4.)

Abdeckplatte

Abdeckplatte

- ¥

Abb. 6.4: Abdeckplatten am Statorgehause

2. Nur bei Messbereichen 500 N-m ... 3 kN-m und nachtraglich
bestelltem Beruhrschutz: Die Gewindebohrungen fur die
Arretierschrauben sind teilweise durch die aufgeklebte Folie verdeckt.
Schneiden Sie an dieser Stelle einen Halbkreis mit einem Mindestradius
von 6 mm aus der Folie heraus (z. B. mit einem Cutter, siehe Abb. 6.5).
Entfernen Sie nun auf beiden Seiten des Stators die Gewindestifte aus
den Gewindebohrungen.

HBM A1977-8.1 de
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Gewindestift

e

rque® ’J by H

Abb. 6.5: Folie ausschneiden

1 tq

3. Nur bei Messbereichen 5 kN -m und 10 kN - m: Entfernen Sie auf beiden
Seiten des Stators die Gewindestifte aus den Gewindebohrungen.
Schrauben Sie den Abstandsbolzen in die Gewindebohrung auf der Seite
des Drehzahlsensors ein (siehe Abb. 6.6).

Abstandsbolzen

_G'e/'/

Abb. 6.6: Abstandsbolzen montieren ( nur bei 5 kN-m und 10 kN-m)
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4. Schrauben Sie die Abdeckbleche auf die Seitenteile (Schrauben mit
Innensechskant SW 2; Anziehdrehmoment M = 1 N-m). Beachten Sie,
dass das Abdeckblech mit den Ausbrichen auf der Seite mit den
Senkbohrungen zu montieren ist! (siehe Abb. 6.7).

Seitenteil

Abdeckblech mit
Bohrungen
&

L)

\Abdeckblech it

Ausbriichen

*O\

Sw 2

Senkbohrung

Abb. 6.7: Abdeckbleche montieren
Ny

/@\ HINWEIS

Bei den Messbereichen 5 kN -m und 10 kN - m sind die Abdeckbleche
der Drehzahlsensor-Seite unten abgewinkelt und nach Abb. 6.8 zu
montieren.

HBM A1977-8.1 de
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Abb. 6.8: Abgewinkelte Abdeckbleche (Messbereiche 5 kN-m und 10 kN -m)

5. Befestigen Sie die vormontierten Seitenteile jeweils mit zwei
Innensechskantschrauben M6x25 (SW 5) am Statorgehause. Ziehen Sie

die Schrauben handfest an.

6. Verschrauben Sie die Seitenteile oben handfest miteinander (2
Innensechskantschrauben M6x30; SW 5).
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Abb. 6.9: Beruhrschutzhalften montieren

7. Richten Sie den Beruhrschutz so aus, dass dessen Stirnflache zum
Statorgehause parallel ist.

Arretierschraube
(beidseitig)

Abb. 6.10:Parallelitat prufen
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8. Ziehen Sie nun alle Schrauben mit einem Anziehdrehmoment Mp von
14 N-m an.

9. Schrauben Sie die Arretierschrauben der Abdeckbleche ein und ziehen
Sie diese mit 2 N-m an.

6.6 Montage des Stators

Im Anlieferungszustand ist der Stator betriebsfertig montiert. Im Boden des
Statorgehauses befinden sich vier Gewindebohrungen fur die
Statorbefestigung. AuBen zwei mit metrischem M6-Gewinde, innen zwei mit
UNF 1/4-Zoll-Gewinde (veschlossen mit einem Gewindestift aus Kunststoff).

Far die Befestigung mit metrischem Gewinde empfehlen wir zwei
Zylinderschrauben mit Innensechskant DIN EN ISO 4762 der
Festigkeitsklasse 10.9 in geeigneter Lange (abhangig von der
Anschlussgeometrie; nicht im Lieferumfang; Anziehdrehmoment = 14 N-m).

Ny

/g\ HINWEIS

Sehen Sie fir die Ausrichtung des Stators zum Rotor eine
Verschiebemadglichkeit vor (z. B. Langlocher).

Die radiale Einbaulage des Stators ist beliebig (z. B. Einbau “Gber Kopf” ist
maoglich). Sie kdnnen den Stator auch Uber den Bertuhrschutz (Option)
montieren, siehe Kapitel 6.6.3 .

!
T
M6 |
maximale Einschraubtiefe 10+ ‘

I

M- ——————— S O

UNF 174" ‘
maximale Einschraubtiefe 0,4 +0.02
- |
!
Mh.3 = 4 172"

Abb. 6.11:Befestigungsbohrungen im Statorgehause (Ansicht von unten)
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Bei den Drehmomentaufnehmern T12/5 kKN-m und T12/10 kN -m empfehlen
wir eine zusatzliche Abstutzung des Stators am Beruhrschutz. Abb. 6.12 zeigt
beispielhaft die Befestigung eines Haltewinkels mit einer Schraube (A) oder
mit einer Gewindestange (B). Beachten Sie, dass in diesem Fall die
Abdeckbleche nicht montiert werden konnen.

26,6

11

Schnitt durch die Senkbohrung im Beruhrschutz

Abb. 6.12:Statorabstlitzung mit einem Haltewinkel (5 KN-m und 10 kN -m)

6.6.1 Vorbereitung mit dem Montagekit (im Lieferumfang enthalten)

Das mitgelieferte Montagekit enthalt selbstklebende Abstandshalter, die Ihnen
die Ausrichtung des Stators gegentber dem Rotor erleichtern.

Mit den Abstandshaltern richten Sie Rotor und Stator radial und axial aus.

Schutzfolie
abziehen \\ ;

Abb. 6.13:Abstandshalter des Montagekits

HBM A1977-8.1 de
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Radiale Ausrichtung mit den Abstandshaltern

Die Abstandshalter sollen vorzugsweise um 90° versetzt auf den
Ubertragerkopf, wie in Abb. 6.14 dargestellt, geklebt werden. Ist ihr Stator mit
einem Drehzahl-Messsystem ausgestattet, missen Sie entweder den
Abstandshalter auf geeignete Lange kurzen oder ihn etwas versetzt neben

das Drehzahimesssystem aufkleben.

Abstandshalter

Abb. 6.14:Radiale Position der Abstandshalter

A1977-8.1 de
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Axiale Ausrichtung mit den Abstandshaltern

Die rote Linie auf den Abstandshaltern dient zur axialen Ausrichtung. Richten
Sie den Abstandshalter so aus, dass die AuBenkante des Ubertragerkopfes
mit der roten Linie fluchtet (siehe Abb. 6.15).

AuBenkante —»
Ubertragerkopf

F\ -

Rote Linie

Abb. 6.15:Axiale Position der Abstandshalter

Entfernen Sie nun die__SchutzfoIie und kleben Sie die Abstandshalter wie
beschrieben auf den Ubertragerkopf.

A VORSICHT

Entfernen Sie die Abstandshalter nach der Montage.

6.6.2 Stator ausrichten

1. Positionieren Sie den Stator auf einer geeigneten Grundplatte im
Wellenstrang so, dass ausreichende Verschiebemaoglichkeiten in
horizontaler und vertikaler Richtung vorhanden sind.

2. Gleichen Sie einen eventuellen Hohenversatz durch Unterlegen von
Passscheiben aus.

3. Ziehen Sie die Befestigungsschrauben zunachst nur handfest an.
4. Richten sie den Stator zum Rotor mit Hilfe der Abstandshalter radial aus.
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5. Richten sie den Stator zum Rotor mit Hilfe der Abstandshalter axial aus.
Der Rotor soll mit der Kante des roten Abstandhalters fluchten, siehe

Abb. 6.16.

|
Ubertrager Rotor T
Fluchtlinic mp

I}
Abstandshalter %
I

L

Abb. 6.16:Axiale Ausrichtung zum Rotor

6. SchlieBen Sie die Versorgungsleitung an (Stecker 1 oder Stecker 3).
Beobachten Sie die LED rechts neben Stecker 4. Der Stator ist korrekt
ausgerichtet, wenn die LED nacheinander

e ca. 10 Sekunden rot blinkt
e ca. 10 Sekunden gelb blinkt

e dann dauerhaft grin (CAN-Bus) bzw. gelb oder grin(PROFIBUS)
leuchtet.

N

/%\ HINWEIS

Bei Datenaustausch uber den CAN-Bus oder PROFIBUS blinkt die LED
grun.

Sie kOnnen die korrekte Ausrichtung auch mit dem T12-Assistenten prufen.
Im “Einrichtbetrieb Rotorabstand” muss die LED grin leuchten.

7. Ziehen Sie die Befestigungsschrauben nun fest an (Anziehdrehmoment
14 N-m).
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8. Entfernen Sie die Abstandshalter, indem Sie zunachst den Klebestreifen
herausziehen und dann den roten Kunstoffstreifen entfernen.

9. Stellen Sie sicher, dass der Luftspalt zwischen Rotor und Stator frei von
elektrisch leitenden und anderen Fremdkorpern ist.

6.6.3 Statormontage uber den Beruhrschutz (Option)

Sie kdnnen den Stator auch Uber den BerUhrschutz (Werkstoff: Aluminium)
axial anflanschen. Hierfur sind in den Seitenteilen des Beruhrschutzes
Bohrungen vorgesehen. Fur die Befestigung empfehlen wir Zylinderschrauben
M6 mit Innensechskant nach DIN EN ISO 4762; schwarz/gedlt/uges=0,125, in
geeigneter Lange.

Abb. 6.17:Befestigungsbohrungen im Beruhrschutz

HBM A1977-8.1 de
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/ Kundenadaption

Messbereich Abmessungen in mm
b, bg
100 N-m ... 3kN:m 56 43
5 kN-m 78 65
10 KN-m 86 73

Tabelle 6.2: Dimensionen der Befestigungsbohrungen

Abb. 6.18:Montage stirnseitig am Motorschild
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6.7 Optisches Drehzahl-/Drehwinkel-Messsystem
(Option)

Da der Stator mit dem optischen Drehzahlsensor die Schlitzscheibe nur
teilweise umschlieBt, kdonnen Sie bei ausreichendem Montageraum den Stator
nachtraglich tangential iber den fertig montierten Rotor schieben.

FUr den einwandfreien Messbetrieb muss die Schlitzscheibe des
Drehzahl-Messsystems an einer definierten Position in der Sensorgabel
rotieren.

Axiale Ausrichtung

Zur axialen Ausrichtung befindet sich in der Sensorgabel eine Markierung
(Ausrichtlinie). Die Schlitzscheibe soll im eingebauten Zustand genau tber
dieser Ausrichtlinie stehen. Abweichungen bis zu +2 mm sind im
Messbetrieb zulassig (Summe aus statischer und dynamischer
Verschiebung).

J’ T% Schlitzscheibe

Flansch B

~
Ausrichtlinien

r/_\\
()‘ 5 Sensorgabel

Abb. 6.19:Position der Schlitzscheibe im Drehzahlsensor
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Radiale Ausrichtung

Rotorachse und optische Achse des Drehzahlsensors mussen in einer Linie
rechtwinklig zur Statorplattform stehen. Als Ausrichthilfen dienen eine
kegelige Andrehung (oder farbige Markierung) im Mittelpunkt des Flansches B
und ein senkrechter Markierungsstrich auf der Sensorgabel.

Zentrierpunkt zur Ausrichtung
des Rotors

Markierung ;
@/

(]
{]

: [
[ .
OO

Abb. 6.20: Ausrichtmarkierungen Rotor/Stator

SchlieBen Sie die Versorgungsleitung an (Stecker 1).

Schalten Sie den LED-Anzeigemodus des T12-Assistenten auf Einrichtbetrieb
“optisches Drehzahlsystem” und drehen Sie den Rotor. Beobachten Sie die
LED rechts neben Stecker 4, sie muss bei korrekter Einrichtung grun leuchten
(siehe auch Kapitel 7.3).

A VORSICHT

Die Drehwinkelmessung ist fur statische und quasistatische
Anwendungen nicht geeignet!
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7 LED-Zustandsanzeige

Die LED im Statorgehause (neben Geratestecker 4) besitzt drei Anzeigemodi:
Standard (Messmodus), Einrichtbetrieb Rotorabstand und Einrichtbetrieb opti-

sches Drehzahlsystem.

7.1

Betriebsart Messmodus

LED-Farbe

Bedeutung

Grun blinkend (schnell)

SDO-Transfer findet statt

Grin blinkend

CAN-Device befindet sich im Zustand Operational

Grin

Nur bei Option PROFIBUS: Data Exchange findet statt)

Gelb blinkend (langsam)

Rotor-Kommunikation findet statt

Gelb

Nur bei Option PROFIBUS: Baudrate wird gesucht oder Parametrierung
oder Konfiguration wird vorgenommen oder es findet kein Data
Exchange statt?)

Rot blinkend Ubersteuerung bei Messwert (Verstarkereingang, Messwert Ovil.),
Frequenz- oder Analogausgang
Rot Fehlerfall

1) Bei vorhandener Option PROFIBUS: Die Meldungen zum PROFIBUS haben Vorrang vor den Meldungen

zum CAN-Bus.

7.2 Betriebsart Einrichtbetrieb Rotorabstand

LED-Farbe Bedeutung

Grin Rotor-Stator-Ausrichtung ist in Ordnung
Gelb Rotor-Stator-Ausrichtung ist grenzwertig

Rot Rotor-Stator-Ausrichtung ist nicht in Ordnung

7.3 Betriebsart Einrichtbetrieb Drehzahimesssystem

LED-Farbe Bedeutung

Grin Die Position der beiden Sensoren ist in Ordnung, die Signale (F1/F2)
sind um 90° bzw. 270° phasenverschoben und kdnnen korrekt
ausgewertet werden

Gelb Die Phasenlage der beiden Sensorsignale ist nicht optimal, es liegt eine
Abweichung von 10° bis 30° vor

Rot Die Phasenlage der beiden Sensorsignale ist nicht korrekt, es liegt eine
Abweichung von tber 30° vor

Weitere Informationen zum Einrichtbetrieb finden Sie in der Onlinehilfe des

T12-Assistenten.

HBM
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8 Elektrischer Anschluss

8.1 Allgemeine Hinweise

Ausfuhrliche Hinweise zum Anschluss des T12 an den CAN-Bus oder
PROFIBUS finden Sie in der Schnittstellenbeschreibung
“T12-CAN-Bus/PROFIBUS” (im pdf-Format) auf der T12-System-CD.

Fur die elektrische Verbindung zwischen Drehmomentaufnehmer und
Messverstarker empfehlen wir, die geschirmten und kapazitatsarmen
Messkabel von HBM zu verwenden.

Achten Sie bei Kabelverlangerungen auf eine einwandfreie Verbindung mit
geringstem Ubergangswiderstand und guter Isolation. Alle Steckverbindungen
oder Uberwurfmuttern missen fest angezogen werden.

Verlegen Sie Messkabel nicht parallel zu Starkstrom- und Steuerleitungen. Ist
dies nicht vermeidbar (etwa in Kabelschachten), halten Sie einen
Mindestabstand von 50 cm ein und ziehen Sie das Messkabel zusatzlich in
ein Stahlrohr ein.

Meiden Sie Trafos, Motoren, Schutze, Thyristorsteuerungen und ahnliche
Streufeldquellen.

A VORSICHT

Aufnehmer-Anschlusskabel von HBM mit montierten Steckern sind
ihrem Verwendungszweck entsprechend gekennzeichnet (Md oder n).
Beim Kirzen der Kabel, Einziehen in Kabelkanalen oder Verlegen in
Schaltschranken kann diese Kennzeichnung verloren gehen oder
verdeckt sein. Ist dies der Fall, sind die Kabel unbedingt neu zu
kennzeichnen!

N

/%\ HINWEIS

Kabel und Stecker fur Anschliusse 1, 2 und 3 sind kompatibel mit dem
Drehmoment-Messflansch T10FS.

8.2 Schirmungskonzept

Der Kabelschirm ist nach dem Greenline-Konzept angeschlossen. Dadurch
wird das Messsystem (ohne Rotor) von einem Faradayschen Kafig
umschlossen. Dabei ist wichtig, dass der Schirm an beiden Kabelenden
flachig auf die Gehdusemasse aufgelegt wird. Hier wirkende
elektromagnetische Stérungen beeinflussen das Messsignal nicht. Die
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Signaliibertragung zwischen Ubertragerkopf und Rotor erfolgt rein digital und
ist durch spezielle elektronische Kodierungsverfahren gegen
elektromagnetische Beeinflussungen geschutzt.

Bei Stérungen durch Potentialunterschiede (Ausgleichsstrome) sind am
Messverstarker die Verbindungen zwischen Versorgungsspannungsnull und
Gehausemasse zu trennen und eine Potentialausgleichsleitung zwischen
Statorgeh&use und Messverstérkergehause zu legen (Kupferleitung, 10 mm?2
Leitungsquerschnitt).

Sollten Potentialunterschiede zwischen Rotor und Stator der Maschine z. B.
durch unkontrolliertes Ableiten Stérungen verursachen, hilft meist das eindeu-
tige Erden des Rotors z. B. mittels Schleifer. Der Stator ist ebenfalls eindeutig
Zu erden.

8.3 Steckerbelegung

Belegung Stecker 1:
Versorgungsspannung und Frequenz-Ausgangssignal.

Stecker | Belegung Aderf | Sub-D
arbe | Stecker
Pin Pin
Binder 423 1 Messsignal Drehmoment (Frequenzausgang;
5 V1)/0) ws 13
2 Versorgungsspannung 0 V; swW 5
o 3 Versorgungsspannung 18 V ... 30 V bl 6
4 Messsignal Drehmoment (Frequenzausgang;
5Vv) rt 12
S Messsignal 0 V; @ symmetrisch ar 8
, 6 Shuntsignal-Auslésung 5 V...30 V und TEDS gn 14
Draufsicht fir Drehmoment
7 Shuntsignal 0 V; ar 8
Schirm an Gehusemasse

1) Komplementare Signale RS-422; ab 10 m Kabellange empfehlen wir einen

Abschlusswiderstand R=120 Ohm zwischen den Adern (ws) und (rt).

A

VORSICHT

Die Drehmomentaufnehmer sind nur fiir den Betrieb mit
DC-Versorgungsspannung (Schutzkleinspannung) vorgesehen, siehe

Seite 40.

HBM
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Belegung Stecker 2:
Drehzahl-Messsystem

] Stecker | Belegung Aderf | Sub-D-St
Binder 423 Pin arbe |ecker Pin
1 Messsignal Drehzahl (Impulsreihe, 5 V1); 0°) rt 12
2 Nicht belegt bl 2
3 Messsignal Drehzahl (Impulsreihe, 5 V1) um 90°
phasenverschoben)) o] 15
4 Nicht belegt SW 3
S TEDS fiir Drehzahl Vi 9
6 Messsignal Drehzahl (Impulsreihe, 5 V1); 0°) ws 13
7 Messsignal Drehzahl (Impulsreihe, 5 V1): um
90°phasenverschoben) gn 14
Draufsicht 8 Messsignal 0V @ sw?) 8
Schirm an Gehdusemasse

1) Komplementére Signale RS-422; ab 10 m Kabelldnge empfehlen wir
Abschlusswiderstdnde R=120 Ohm zwischen den Adern (rt) und (ws) sowie (gr) und

(gn).
2) Bei Kab163 und Kab 164 Aderfarbe braun (bn).

Belegung Stecker 2:
Drehzahl-Messsystem mit Referenzimpuls

) Stecker | Belegung Aderf | Sub-D-St
Binder 423 Pin arbe |ecker Pin
1 Messsignal Drehzahl (Impulsreihe, 5 V1); 0°) rt 12
2 Referenzsignal (1 Impuls/Umdr., 5 V1) bl 2
3 Messsignal Drehzahl (Impulsreihe, 5 V1); um 90°
phasenverschoben) ar 15
4 Referenzsignal (1 Impuls/Umdr., 5 V1) SwW 3
S TEDS fiir Drehzahl Vi 9
6 Messsignal Drehzahl (Impulsreihe, 5 V1); 0°) ws 13
7 Messsignal Drehzahl (Impulsreihe, 5 V1); um
90°phasenverschoben gn 14
Draufsicht 8 Messsignal 0V @ sw?) 8
Schirm an Gehdusemasse

1) Komplementére Signale RS-422; ab 10 m Kabelldnge empfehlen wir
Abschlusswiderstande R=120 Ohm zwischen den Adern (rt) und (ws); (bl) und (sw); (gr)
und (gn).

2) Bei Kab163 und Kab 164 Aderfarbe braun (bn).
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Belegung Stecker 3:
Versorgungsspannung und Spannungs-Ausgangssignal.

Stecker |Belegung
Pin
Binder 423
1 Messsignal Drenmoment/Drehzahl (Spannungsausgang; 0 VEL )
oder Drehzahlmesssignal (0 V)
. 2 Versorgungsspannung 0 V;
3 Versorgungsspannung 18 V...30 V DC
4 Messsignal Drehmoment (Spannungsausgang; +10 V)
oder Drehzahlmesssignal (£ 10 V)
5 Nicht belegt
6 Shuntsignal-Auslésung 5 V...30 V und TEDS fur Drehmoment
Draufsicht 7 Shuntsignal 0 V;
Schirm an Gehdusemasse

VORSICHT

Verwenden Sie fur den Anschluss des Spannungs-Ausgangssignals an
APO1i mit MLO1B des MGCplus-Systems nicht das Kabel KAB149!
Dieses Kabel ist ausschlieBlich fur den Anschluss des
Frequenz-Ausgangssignals geeignet.

Ny

/g\ HINWEIS

Der Analogausgang ist als Monitoring-Ausgang ausgelegt. Durch die
Energietibertragung des Drehmomentaufnehmers kann es zu Stérungen
des angeschlossenen Kabels von bis zu 40 mV bei 13,56 MHz kommen.
Diese Storungen konnen Sie durch Parallelschaltung eines

100 nF-Kondensators direkt am angeschlossenen Messgerat
unterdricken.
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Belegung Stecker 4:

CAN-Bus Standard; A-kodiert, schwarze Unterlegscheibe

Binder 713 | Stecker
(M12x1) Pin

Belegung

Aderfarbe

1

Schirm

Nicht belegt

CAN Masse

CAN HIGH-dominant high

ws

gl O DN

CAN LOW-dominant low

bl

Draufsicht

Schirm an Gehausemasse

Belegung Stecker 5:

CAN-Bus, zweiter Geratestecker; A-kodiert, schwarze Unterlegscheibe

Binder 713 Stecker | Belegung Aderfarbe
(M12x1) Pin
1 Schirm -
2 Nicht belegt -
3 CAN Masse -
4 CAN HIGH-dominant high ws
S CAN LOW-dominant low bl
Draufsicht Schirm an Gehusemasse
Belegung Stecker 5:
PROFIBUS (Option); B-kodiert, violette Unterlegscheibe
Binder 715 Stecker | Belegung
(M12x1) Pin
2 1 1 5V (typ. 50 mA)
5 o 2 PROFIBUS A
of 3 PROFIBUS Masse
4 PROFIBUS B
3 4
5 5 Schirm
Draufsicht Schirm an Gehdusemasse
A1977-8.1 de HBM
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8.4 Versorgungsspannung

Der Aufnehmer ist mit einer Schutzkleinspannung (Versorgungsspannung
18...30 Volt DC) zu betreiben, die Ublicherweise einen oder mehrere Verbrau-
cher innerhalb eines Prufstandes versorgt. Soll das Gerat an einem Gleich-
spannungsnetz!) betrieben werden, so sind zusatzliche Vorkehrungen fir die
Ableitung von Uberspannungen zu treffen.

8.4.1 Versorgungsspannung bei autarkem Betrieb

Die Hinweise dieses Kapitels beziehen sich auf den autarken Betrieb des T12
ohne HBM-Systeml6sungen.

Die Versorgungsspannung ist von den Signalausgangen und den
Shuntsignal-Eingangen galvanisch getrennt.

SchlieBen Sie eine Schutzkleinspannung von 18 V...30 V an Pin 3 (+) und
Pin 2 (L) der Stecker 1 oder 3 an. Wir empfehlen das HBM-Kabel

KAB 8/00-2/2/2 und entsprechende Binder-Buchsen zu verwenden, das bei
Nennspannung (24 V) bis zu 50 m und im Nennspannungsbereich 20 m lang
sein darf (siehe Zubehdr, Seite 77). Wird die zulassige Kabellange
uberschritten, kbnnen Sie die Versorgungsspannung Uber zwei
Anschlusskabel (Stecker 1 und 3) parallel zufuhren. Damit erreichen Sie eine
Verdoppelung der zulassigen Lange. Alternativ ist ein Netzteil vor Ort zu
installieren.

Wenn Sie die Versorgungsspannung uber ein nicht abgeschirmtes Kabel
zufuhren, mussen die Kabel verdrillt sein (Funkschutz). Zusatzlich empfehlen
wir, ein Ferritelement in der Nahe des Anschlusssteckers am Kabel
anzubringen und den Stator zu erden.

A VORSICHT

Im Einschaltmoment kann ein Strom von bis zu 4 A flieBen und damit
Netzteile mit elektronischer Strombegrenzung ausschalten.

1) Verteilsystem fiir elektrische Energie mit einer gréBeren rdumlichen Ausdehnung (z. B. iiber mehrere
Prifstande) das eventuell auch Verbraucher mit groBen Nennstrémen versorgt.
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9  Shuntsignal

Der Drehmomentaufnehmer T12 liefert ein Shuntsignal, wahlweise von 50 %
oder 10% des Nenndrehmomentes. Diese Funktion kbnnen Sie Uber den
T12-Assistenten oder die Shuntsignal-Auslésung an Stecker 1 oder Stecker 3
(siehe Kapitel 8.3) aktivieren. Ausgelost wir dann das im T12-Assistenten zu-
letzt ausgewahlte Shuntsignal.

Ny

RO
HINWEIS

Durch die interne Signalverarbeitung kann es zu einer
Ausléseverzégerung von ca. 5 Sekunden kommen.

Um stabile Bedingungen zu erreichen, empfehlen wir, das Shuntsignal erst
nach einer Aufwarmphase des Aufnehmers von 15 Minuten zu aktivieren.

Um die Messwerte des Prufprotokolls zu reproduzieren sind die
Randbedingungen der Vergleichbarkeit (z. B. Einbausituation) herzustellen.

Ny

/g\ HINWEIS

Beim Messen des Shuntsignales sollte der Aufnehmer unbelastet sein,
da das Signal additiv aufgeschaltet wird.

Nach ca. 5 Minuten wird das Shuntsignal automatisch deaktiviert.
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10 Belastbarkeit

Das Nenndrehmoment darf statisch bis zum Grenzdrehmoment Uberschritten
werden. Wird das Nenndrehmoment uberschritten, sind weitere irregulare Be-
lastungen nicht zulassig. Hierzu zahlen Langskrafte, Querkrafte und Biegemo-
mente. Die Grenzwerte finden Sie im Kapitel "Technische Daten”, Seite 51.

10.1 Messen dynamischer Drehmomente

Der Drehmomentaufnehmer eignet sich zum Messen statischer und
dynamischer Drehmomente. Beim Messen dynamischer Drehmomente ist zu

beachten:

¢ Die fur statische Messungen durchgefuhrte Kalibrierung des T12 gilt auch
fur dynamische Drehmomentmessungen.

¢ Die Eigenfrequenz f, der mechanischen Messanordnung hangt von den
Tragheitsmomenten J; und J, der angeschlossenen Drehnmassen sowie der
Drehsteifigkeit des T12 ab.

Die Eigenfrequenz f,der mechanischen Messanordnung lasst sich aus
folgender Gleichung uberschlagig bestimmen:

_ 1. (141 fo
fo= 2z \/CT (J1 +J2) 1,2

e Die Schwingbreite darf maximal 200% (Messbereiche 3 kN-m ... 10 kN-m:
160%) des fur den T12 kennzeichnenden Nenndrehmomentes betragen
(siehe Kapitel "Technische Daten”, Seite 51). Dabei muss die
Schwingbreite innerhalb des durch das obere und untere maximale
Drehmoment festgelegten Belastungsbereiches liegen. Das gilt auch fur
das Durchfahren von Resonanzstellen.

Eigenfrequenz in Hz
Massentragheitsmoment in kg-m?
Drehsteifigkeit in N-m/rad

Oberes maximales

Drehmoment 100% |
Schwingbreite
200% M

nom

0
/ v \/ \ (3 KNm ... 10 KNm:
Unteres maximales __|  1160%)

Drehmoment 100%

Abb. 10.1:Zulassige dynamische Belastung
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11  TEDS

TEDS (Transducer Electronic Data Sheet) ermdglicht lhnen, die
Aufnehmerdaten (Kennwerte) in einem Chip zu hinterlegen, der von einem
angeschlossenen Messgerat ausgelesen werden kann.

Im digitalen Drehmomentaufnehmer T12 befinden sich zwei TEDS-Bausteine:

e TEDS 1 (Drehmoment): Wahlweise Spannungssensor oder
Frequenzsensor/Impulssensor

e TEDS 2 (Drehzahl/Drehwinkel): Frequenzsensor/Impulssensor

Die Daten werden vom T12-Assistenten beim Speichern der Parameter
automatisch in die TEDS-Bausteine geschrieben. Eine Auswahl, ob das Gerat
sich als Spannungssensor bzw. als Frequenzsensor oder als Frequenz- oder
Impulssensor darstellen soll, erfolgt im gleichen Menu. Zuséatzlich wird ein
Template gespeichert, das die Umrechnungsfaktoren fur die verschiedenen
physikalischen Einheiten bereitstellt.

Der T12 ist ein Aufnehmer, d.h. die TEDS-Bausteine werden vom T12 nicht
gelesen, sondern nur geschrieben. (Von einem Editieren der Werte
beispielsweise Uber den TEDS-Editor von HBM raten wir daher dringend ab!)

Sie konnen die Daten des TEDS-Bausteins mit dem TEDS-Editor lesen.

A VORSICHT

Um die Ubereinstimmung der Daten der TEDS-Bausteine mit den
Eigenschaften des T12 Drehmomentaufnehmers zu gewahrleisten,
durfen Sie die Informationen nicht vom MGC aus Uberschreiben.

Weitere Informationen zu TEDS finden Sie in der Onlinehilfe des
T12-Assistenten.

11.1 Inhalt des TEDS-Speichers nach IEEE 1451.4

Die Informationen im TEDS-Speicher sind in Bereiche organisiert, in denen
die Ablage bestimmter Gruppen von Daten in Tabellenform vorstrukturiert ist.

Im TEDS-Speicher selbst sind nur die eingetragenen Werte gespeichert. Die
Zuordnung, wie der jeweilige Zahlenwert zu interpretieren ist, erfolgt durch die
Firmware des Messverstarkers. Dadurch ist der Speicherbedarf im
TEDS-Speicher sehr gering. Der Speicherinhalt ist in 3 Bereiche unterteilt:
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Bereich 1:

Eine weltweit eindeutige TEDS-Identifikationsnummer (nicht anderbar).

Bereich 2:

Der Basisbereich (Basic TEDS) dessen Aufbau durch die Norm IEEE 1451.4
definiert ist. Hier stehen Aufnehmertyp, Hersteller und Seriennummer des

Aufnehmers.

Beispiel:

Inhalt TEDS eines T12/1 kN - m-Aufnehmers
TEDS
Manufacturer HBM (31)
Model T12 (15)
Version letter A

Version number

2 erste Stelle der Stator-Ident.-Nr.

Serial number

7 erste Stelle der Stator-Ident.-Nr.

Bereich 3:

In diesem Bereich stehen Daten, die der Hersteller bzw. Anwender festlegt. In
der Spalte “Wert” der folgenden Tabellen sind beispielhafte Werte fur einen
HBM-Drehmomentaufnehmer T12/1 kN - m angegeben.

Drehmoment

FUr die MessgroBe Drehmoment hat HBM bereits das Template
“Frequency/Pulse Sensor” und das Template “High Level Voltage Output

Sensor” beschrieben.

HBM

A1977-8.1 de




T12

45

Template: Frequency/Pulse Sensor

Parameter Wert Einh | Erforde | Erklarung
eit rliche
Nutzerr
echte

Transducer Electrical Pulse ID

Signal Type Sensor

Minimum Torque 0.000 N-m | CAL Physikalische MessgréBe und
Einheit werden beim Anlegen

Maximum Torque 1000 N-m | CAL des Templates definiert und
sind dann nicht mehr &nderbar.

Pulse Measurement Type | Frequency

Minimum Electrical 10000 Hz CAL Differenz dieser Werte ist der

Value Nennkennwert.

Maximum Electrical Value | 15000 Hz CAL

Mapping Method Linear

Discrete Signal Type Bipolar ID

Discrete Signal Amplitude | 4 Vv

Discrete Signal Single

Configuration

Transducer Response 0 secon

Time ds

Excitation Level nom 24 \%

Excitation Level min 18 \

Excitation Level max 30 \%

Excitation Type DC

Excitation Current draw 0,5 A

Calibration Date 1-Nov-2006 | CAL Datum der letzten Kalibrierung
bzw. Erstellung des
Prufprotokolls (wenn keine
Kalibrierung durchgefuhrt),
bzw. der Einspeicherung der
TEDS-Daten (wenn lediglich
Datenblatt-Nennwerte
verwendet wurden).
Format: Tag-Monat-Jahr.
Kurzel fur die Monate: Jan,
Feb, Mrz, Apr, Mai, Jun, Jul,
Aug, Sep, Okt, Nov, Dez.

Calibration Initials HBM oder CAL Initialen des Kalibrierers bzw.

PTB der durchfihrenden Stelle der

Kalibrierung.

Calibration Period 0 days | CAL Frist fur die Rekalibrierung, zu

(Days) rechnen ab dem unter
Calibration Date angegebenem
Datum.

Measurement location ID | O USR Identifikationsnummer fur die

Messstelle.

Kann anwendungsabhangig
vergeben werden. Mégliche
Werte: eine Zahl von 0 bis
2047.
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Template: High Level Voltage Sensor

Parameter Wert Einh | Erforde | Erklarung
eit rliche
Nutzerr
echte

Minimum Torque 0,000 N-m | CAL Physikalische MessgréBe und
Einheit werden beim Anlegen

Maximum Torque 1000 N-m | CAL des Templates definiert und
sind dann nicht mehr anderbar.

Minimum Electrical Value | 0 \ CAL Differenz dieser Werte ist der

Maximum Electrical Value | 10 Y, CAL Nennkennwert.

Discrete Signal Type Bipolar ID

Discrete Signal Amplitude | 5 \Y,

Discrete Signal Single

Transducer Response 0

Time

Excitation Level nom 24 V

Excitation Level min 18 \

Excitation Level max 30 \%

Excitation Type DC

Excitation Current draw 0,5 A

Calibration Date 1-Nov-2006 | CAL Datum der letzten Kalibrierung
bzw. Erstellung des
Prufprotokolls (wenn keine
Kalibrierung durchgefuhrt),
bzw. der Einspeicherung der
TEDS Daten (wenn lediglich
Datenblatt- Nennwerte
verwendet wurden).
Format: Tag-Monat-Jahr.
Kirzel fir die Monate: Jan,
Feb, Mrz, Apr, Mai, Jun, Jul,
Aug, Sep, Okt, Nov, Dez.

Calibration Initials HBM oder CAL Initialen des Kalibrierers bzw.

PTB der durchfihrenden Stelle der

Kalibrierung.

Calibration Period (Days) | O days | CAL Frist fur die Rekalibrierung, zu
rechnen ab dem unter
Calibration Date angegebenem
Datum.

Measurement LocationID | 0 USR Identifikationsnummer flr die

Messstelle. Kann
anwendungsabhangig
vergeben werden. Mdgliche
Werte: eine Zahl von 0 bis
2047.

HBM
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Drehzahl/Drehwinkel

Fur die MessgroBe Drehzahl hat HBM bereits das Template “Frequency/Pulse

Sensor” beschrieben.

Template: Frequency/Pulse Sensor

(Days)

Parameter Wert Einh | Erforde | Erklarung
eit rliche
Nutzerr
echte

Transducer Electrical Pulse ID

Signal Type Sensor

Minimum Frequency 0,000 Hz CAL Physikalische MessgréBe und
Einheit werden beim Anlegen

Maximum Frequency 108,000k Hz CAL des Templates definiert und
sind dann nicht mehr &nderbar.

Pulse Measurement Type | Frequency

Minimum Electrical Value | 0 Hz CAL

Maximum Electrical Value | 108,000k Hz CAL

Mapping Method Linear

Discrete Signal Type Bipolar ID

Discrete Signal Amplitude | 4 \Y,

Discrete Signal Double

Configuration phase plus

zero index

Transducer Response 0 secon

Time ds

Excitation Level nom 24 \%

Excitation Level min 18 \%

Excitation Level max 30 \%

Excitation Type DC

Excitation Current draw 0,5 A

Calibration Date 1-Nov-2006 | CAL Datum der letzten Kalibrierung
bzw. Erstellung des
Prufprotokolls (wenn keine
Kalibrierung durchgefuhrt),
bzw. der Einspeicherung der
TEDS-Daten (wenn lediglich
Datenblatt-Nennwerte
verwendet wurden).
Format: Tag-Monat-Jahr.
Kirzel fir die Monate: Jan,
Feb, Mrz, Apr, Mai, Jun, Jul,
Aug, Sep, Okt, Nov, Dez.

Calibration Initials HBM oder CAL Initialen des Kalibrierers bzw.

PTB der durchfihrenden Stelle der

Kalibrierung.

Calibration Period 0 days | CAL Frist fur die Rekalibrierung, zu

rechnen ab dem unter
Calibration Date angegebenem
Datum.
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Template: Frequency/Pulse Sensor

Parameter Wert Einh | Erforde | Erklarung
eit rliche
Nutzerr
echte
Measurement location ID | O USR Identifikationsnummer fur die
Messstelle. Kann
anwendungsabhangig
vergeben werden. Mdgliche
Werte: eine Zahl von 0 bis
2047.
Transducer Electrical Pulse ID
Signal Type Sensor
Minimum Frequency 0,000E+000 | degre | CAL Physikalische MessgroBe und
es Einheit werden beim Anlegen
Maximum Frequency 3,6E+002 degre | CAL des Templates definiert und
es sind dann nicht mehr &nderbar.
Pulse Measurement Type | Count
Minimum Electrical Value | 0,0 Imp CAL Differenz dieser Werte ist der
Maximum Electrical Value | 360 Imp CAL Nennkennwert.
Mapping Method Linear
Discrete Signal Type Bipolar ID
Discrete Signal Amplitude | 4 \Y,
Discrete Signal Double
Configuration phase plus
zero index
Transducer Response 0 secon
Time ds
Excitation Level nom 24 \%
Excitation Level min 18 \%
Excitation Level max 30 \Y,
Excitation Type DC
Excitation Current draw 0,5 A
Calibration Date 1-Nov-2006 | CAL Datum der letzten Kalibrierung

bzw. Erstellung des
Prafprotokolls (wenn keine
Kalibrierung durchgefuhrt),
bzw. der Einspeicherung der
TEDS-Daten (wenn lediglich
Datenblatt-Nennwerte
verwendet wurden).

Format: Tag-Monat-Jahr.
Kurzel fur die Monate: Jan,
Feb, Mrz, Apr, Mai, Jun, Jul,
Aug, Sep, Okt, Nov, Dez.

HBM
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Template: Frequency/Pulse Sensor

Parameter Wert Einh | Erforde | Erklarung
eit rliche
Nutzerr
echte
Calibration Initials HBM oder CAL Initialen des Kalibrierers bzw.
PTB der durchfihrenden Stelle der
Kalibrierung.
Calibration Period 0 days | CAL Frist fur die Rekalibrierung, zu
(Days) rechnen ab dem unter
Calibration Date angegebenem
Datum.
Measurement location 1D 0 USR Identifikationsnummer fur die

Messstelle.

Kann anwendungsabhangig
vergeben werden. Mégliche
Werte: eine Zahl von 0 bis
2047.
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12 Wartung

Der Drehmomentaufnehmer T12 ohne Drehzahlmesssystem ist wartungsfrei.

12.1 Reinigung des Drehzahlmesssystems

Im Laufe des Betriebes kann je nach Umgebungsbedingungen die
Schlitzscheibe des Rotors und die zugehoérige Sensoroptik des Stators
verschmutzen. Dies kann sich wie folgt bemerkbar machen:

¢ Dbei Aufnehmern mit Referenzimpuls wird im T12-Assistenten ein
Inkrementfehler im Status “Drehzahlsignal® angezeigt

¢ Dbei Aufnehmern ohne Referenzimpuls treten zyklische Einbruche des
Drehzahlsignals auf

Abhilfe:
1. Reinigen Sie die Schlitzscheibe mit Pressluft (bis 6 bar).

2. Reinigen Sie die Optik des Sensors vorsichtig mit einem trockenen oder
mit Spiritus getrankten Wattestabchen.

A VORSICHT

Verwenden Sie zum Reinigen der Sensoroptik keine anderen
Losungsmittel!

Abb. 12.1: Reinigungstellen am Drehzahlsensor
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13 Technische Daten

Typ

T12

Genauigkeitsklasse

0,03

Drehmoment-Messsystem

N-m | 100 | 200 | 500

Nenndrehmoment Mo, KN 3 ‘ > ‘ 3 ‘ 5 ‘ 0
Nennkennwert (Spanne zwischen
Drehmoment = Null und
Nenndrehmoment)

Frequenzausgang 10 kHz/60 kHz kHz 5/30

Spannungsausgang Vv 10
Kennwerttoleranz (Abweichung der
tatsachlichen AusgangsgréBe bei Mgm
vom Nennkennwert)

Feldbusse % +0,05

Frequenzausgang % +0,05

Spannungsausgang % +0,1
Ausgangssignal bei Drehmoment =
Null

Frequenzausgang 10 kHz/60 kHz kHz 10/60

Spannungsausgang \% 0
Nennausgangssignal

Frequenzausgang

bei positivem Nenndrehmoment

10 kHz/60 kHz kHz 15/90 (5 V symmetrisch?)

bei negativem Nenndrehmoment

10 kHz/60 kHz kHz 5/30 (5 V symmetrisch))

Spannungsausgang

bei positivem Nenndrehmoment Vv +10

bei negativem Nenndrehmoment Vv -10
Tiefpassfilter TP1 Hz 0,05 ... 4000 (Bessel 4. Ordnung, -1 dB)?
Tiefpassfilter TP2 Hz 0,05 ... 100 (Bessel 4. Ordnung, -1 dB)?
Lastwiderstand

Frequenzausgang kQ >2

Spannungsausgang kQ >10
Langzeitdrift Giber 48 h

Spannungsausgang mV +3
Messfrequenzbereich

Frequenzausgang/Spannungsausgang | Hz 0 ... 4000 (-1 dB)

Hz 0 ... 6000 (-3 dB)

Gruppenlaufzeit (Tiefpass TP1: 4 kHz)

Frequenzausgang 10 kHz/60 kHz us 320/250

Spannungsausgang us 500
Skalierbereich

Frequenzausgang/Spannungsausgang | % 10 ... 1000 (von Mpom)
Auflésung

Frequenzausgang 10 kHz/60 kHz Hz 0,03/0,25

Spannungsausgang mV 0,33

1) Komplementare Signale RS-422, Abschlusswiderstand beachten.

2) Werkseinstellung TP1=1000 Hz; TP2=1 Hz
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Nenndrehmoment Mo,

N-m

100 | 200 | 500

kN-m

1[2]3[5]

10

Restwelligkeit
Spannungsausgang

mV

Temperatureinfluss pro 10 K im
Nenntemperaturbereich

auf das Ausgangssignal, bezogen auf
den Istwert der Signalspanne
Feldbusse
Frequenzausgang
Spannungsausgang

auf das Nullsignal, bezogen auf den
Nennkennwert

Feldbusse
Frequenzausgang
Spannungsausgang

%
%
%

%
%
%

+0,03
+0,03
+0,1

+0,02 (£+0,01 optional)
+0,02 (+0,01 optional)
+0,1

Maximaler Aussteuerbereich3
Frequenzausgang 10 kHz/60 kHz
Spannungsausgang

4..16/24 ... 96
-10,2 ... +10,2

Energieversorgung

Nennversorgungsspannung
(Schutzkleinspannung DC)

Stromaufnahme im Messbetrieb
Stromaufnahme im Anlaufbetrieb
Nennaufnahmeleistung
Maximale Kabellange

18 ...30
<1 (typ. 0,5)
<4
<18
50

Linearitatsabweichung einschlieBlich
Hysterese, bezogen auf den
Nennkennwert

Feldbusse
Frequenzausgang 10 kHz/60 kHz
Spannungsausgang

Rel. Standardabweichung der
Wiederholbarkeit nach DIN 1319,
bezogen auf die
Ausgangssignalanderung

Feldbusse/Frequenzausgang
Spannungsausgang

%
%

%
%

+0,02 (+0,01 optional)
+0,02 (£0,01 optional)
+0,05

+0,01
+0,03

Shuntsignal
Toleranz des Shuntsignals, bezogen
auf M,om
Nennauslésespannung
Grenzauslésespannung
Shuntsignal ein
Shuntsignal aus
Max. Einschaltzeit

%
Vv
Vv
Vv
\Y,

min

50 % von Mpom oder 10 % von Mpom
+0,05

5
36
min. > 2,5
max. < 0,7
beliebig

3 Ausgangssignalbereich, in dem ein wiederholbarer Zusammenhang zwischen Drehmoment und

Ausgangssignal besteht.

HBM
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Tiefpassfilter TP1, TP2, TP

Tiefpassfilter Frequenzausgang

4. Ordnung Nennwert fg fy Gruppenlaufzeit | Gruppenlaufzeit
fe (-1 dB) (-3 dB) 10 kHz+5 kHz |60 kHz + 30 kHz
(Hz) (Hz) (Hz) (ms) (ms)
4000 4000 6000 0,32 0,25
2000 2015 3418 0,4 0,33
1000 1029 1866 0,48 0,41
500 505 852 0,74 0,67
200 202 340 1,52 1,45
100 101 177 2,27 2,2
50 50 88 4,22 4,15
20 25 44 8,12 8,05
10 12,5 22 15,9 15,9
5 6,25 11 31,5 31,5
2 3,1 55 62,3 62,3
1 1,6 2,75 124 124
0,5 0,8 1,38 248 248
0,2 0,2 0,34 992 992
0,1 0,1 0,17 1980 1980
0,05 0,05 0,08 3960 3960
Tiefpassfilter Spannungsausgang
4. Ordnung Nennwert fg fg Gruppenlaufzeit
fe (-1 dB) (-3 dB)
(Hz) (Hz) (Hz) (ms)
4000 4000 6000 0,25
2000 2015 3418 0,33
1000 1029 1866 0,41
500 505 852 0,67
200 202 340 1,45
100 101 177 2,2
50 50 88 415
20 25 44 8,05
10 12,5 22 15,85
5 6,25 11 31,45
2 3,1 55 62,25
1 1,6 2,75 124
0,5 0,8 1,38 248
0,2 0,2 0,34 992
0,1 0,1 0,17 1980
0,05 0,05 0,08 3960
A1977-8.1 de HBM
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N-m | 100 200 500
Nenndrehmoment Mo, KN ‘ ‘ ] ‘ > ‘ 3 ‘ 5 ‘ 10
Drehzahl-/Drehwinkel-Messsystem
Optisch, mittels Infrarotlicht und metallischer
Schlitzscheibe
Mechanische Inkremente Arrmﬂza 360 720
Positionstoleranz der Inkremente mm +0,05
Toleranz der Schlitzbreite mm +0,05
_ Anza 720; 360;
Impulse pro Umdrehung (einstellbar) hi 360; 180; 90; 60; 45; 30 180; 120;
90; 60
Impulsfrequenz bei Nenndrehzahl
Nnenn
Option 3, Code L4 kHz 90 72 120
Option 3, Code H¥Y kHz 108 96 168
Mindestdrehzahl fiir ausreichende
Impulsqualitat min-? 2
Gruppenlaufzeit us <5 (typ. 2,2)
Hysterese der Drehrichtungsumkehr
bei Relativschwingungen zwischen
Rotor und Stator
Drehschwingungen des Rotors Grad < ca.?2
Radialschwingwege des Stators mm < ca.z2
Zulassiger Verschmutzungsgrad, im
optischen Weg der Sensorgabel (Linsen,
Schlitzscheibe) % <50
Verwirbelungseinfluss auf den
Nullpunkt durch montierte
Inkrementscheibe, bezogen auf das
Nenndrehmoment
Option 3, Code L4 % |<0,05/<0,03|<0,03| <0,02 < 0,01
Option 3, Code H4 % |<0,08/<0,04|<0,03| <0,02 < 0,01
Ausgangssignal Vv 5% symmetrisch; 2 Rechtecksignale um ca.
Frequenz-/Impulsausgang 90° phasenverschoben
Lastwiderstand kQ >2

4 Siehe Seite 76
5) Komplementéare Signale RS-422, Abschlusswiderstande beachten.
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Nenndrehmoment Mo, kl\lilr; 100 ‘ 200 ‘ 500 ] ‘ 5 ‘ 3 ‘ 5 ‘ 10
Drehzahl
Feldbusse
Auflésung min-! 0,1
Systemgenauigkeit (bei
Drehschwingungen von max. 3 % der
aktuellen Drehzahl mit 2facher
Drehfrequenz) ppm 150
Max. Drehzahlabweichung bei
Nenndrehzahl (100 Hz-Filter) min-? 1,5
Spannungsausgang
Messbereich Vv +10
Auflésung mV 0,33
Skalierbereich % 10 bis 1000
Ubersteuerungsgrenzen v +10,2
Lastwiderstand kQ >10
Linearitatsfehler % < 0,03
Temperatureinfluss pro 10 Kim
Nenntemperaturbereich

auf das Ausgangssignal, bezogen auf

den Istwert der Signalspanne % < 0,03

auf das Nullsignal % < 0,03
Restwelligkeit mV <3
Tiefpassfilter (4. Ordnung)
Grenzfrequenzen (-1 dB) TP1 Hz 1000; 500; 200; 100; 50; 20; 10; 5; 2; 1; 0,5;

0,2; 0,1; 0,05

Grenzfrequenzen (-1 dB) TP2 Hz 100; 50; 20; 10; 5; 2; 1, 0,5; 0,2; 0,1; 0,05
Aktualisierungsrate CAN-Bus kHz | 4,8 (und binare Teilungsverhaltnisse (2-64))
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Nenndrehmoment Mo,

N-m

100 [ 200 | 500

kN-m

1 [ 2]3]5 |10

Drehwinkel

Genauigkeit
Auflésung

Korrektur der Laufzeitabweichung
zwischen Drehmoment TP1 und
Drehwinkel fur Filterfrequenzen

Messbereich

Grad
Grad

Hz
Grad

1 (typ. 0,1)
0,01

4000; 2000; 1000; 500; 200; 100
0 ... 360 (singleturn) bis + 1440 (multiturn)

Leistung

Messfrequenzbereich
Auflésung

Messbereichsendwert

Temperatureinfluss pro 10 K im
Nenntemperaturbereich auf das
Leistungssignal, bezogen auf den
Messbereichsendwert
Linearitatsabweichung einschlieBlich
Hysterese, bezogen auf den
Messbereichsendwert

Kennwerttoleranz (Abweichung der
tatséchlichen Messsignalspanne des
Leistungssignals bezogen auf den
Messbereichsendwert)
Tiefpassfilter (1. Ordnung)

Grenzfrequenzen

%

%

%

Hz

80 (-1 dB)
1

T
Pmax = Mnom * Nnenn 3_ ! Ly
[Nhenn] in min

:l: 0,05 * n/nnenn

+0,02 - n/Npenn

+0,05

100; 10; 1; 0,1

Messrate CAN-Bus

Mess
werte
/s

600

HBM
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Nenndrehmoment Mo, kl\ll\lTn 100 ‘ 200 ‘ 500 ] ’ 5 ’ 3 ‘ 5 ‘ 10
Temperatursignal Rotor
Genauigkeit K 1
Messfrequenzbereich Hz 5 (-1 dB)

Auflésung K 0,1
Physikalische Einheit - °C
Messrate I\g?tsé%v 40
Feldbusse
CAN-Bus
Protokoll - CAN 2.0B, CAL/CANopen-kompatibel
Messrate ! maximal 4800 (PDO)
Hardware Busankopplung geman 1SO 11898

Baudrate kBit/s | 1000 500 250 125 100

Maximale Leitungsléange m 25 100 250 500 600
Anschluss - 5-polig, M12x1, A-Kodierung nach CANopen

DR-303-1 V1.3, potentialgetrennt von
Versorgung und Messmasse
Profibus DP
Protokoll - Profibus DP Slave, nach DIN 19245-3
Baudrate MBaud max. 12
Profibus-ldent-Nummer - 096C (hex)
Eingangsdaten, max. Byte 152
Ausgangsdaten, max. Byte 40
Diagnosedaten Byte 18 (2 -4 Byte Modul-Diagnose)
Anschluss - 5-polig, M12x1, B-Kodierung, potentialgetrennt
von Versorgung und Messmasse

Aktualisierungsrate PROFIBUS®)
Konfigurationseintrage

<9 4800

<4 2400

pivon

< 12 600

< 16 300

> 16 150
Grenzwertschalter (nur auf Feldbussen)
Anzahl - 4 fir Drehmoment, 4 fir Drehzahl
Vergleichspegel - Drehmoment Tiefpass1 oder Tiefpass2

Drehzahl Tiefpass1 oder Tiefpass2

Hysterese % 0..100
Einstellgenauigkeit Digit 1
Ansprechzeit (TP1 = 4000 Hz) ms typ. 3
TEDS (Transducer Electronic Data Sheet)
Anzahl - 2
TEDS 1 (Drehmoment) - Wahlweise Spannungs- oder Frequenzsensor
TEDS 2 (Drehzahl/Drehwinkel) - Frequenz-/Impulssensor

6) Bei gleichzeitiger Aktivierung von CAN-PDOs wird die Aktualisierungsrate auf dem Profibus reduziert.
Bei PDO-Ausgaberateteiler: <4 um Faktor 2; =<2 um Faktor 4; 1 um Faktor 8
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N-m | 100 | 200 | 500
Nenndrehmoment Mo, KN ‘ ‘ ] ‘ > ‘ 3 ‘ 5 ‘ 10
Allgemeine Angaben
EMV
Emission
(nach EN61326-1, Tabelle 3)
Funkstorspannung - Klasse A
Funkstorleistung - Klasse A
Funkstorfeldstarke - Klasse A
Storfestigkeit
(EN61326-1, Tabelle A.1)
Elektromagnetisches Feld (AM) V/m 10
Magnetisches Feld A/m 30
Elektrostatische Entladungen (ESD)
Kontaktentladung kV 4
Luftentladung kV 8
Schnelle Transienten (Burst) kV 1
StoBspannungen (Surge) kV 1
Leitungsgebundene Stérungen (AM) V 3
Schutzart nach EN 60529 IP 54
Gewicht, ca. Rotor kg [1,1]18 2,4 4,9 8,3 | 14,6
Stator kg 2,3 2,4 2,5 2,6
Referenztemperatur °C 23
Nenntemperaturbereich °C +10...+60
Gebrauchstemperaturbereich °C -10...+60
Lagerungstemperaturbereich °C -20...+70
StoBbestandigkeit, Prifscharfegrad
nach DIN IEC 68; Teil 2-27;
IEC 68-2-27-1987
Anzahl n 1000
Dauer ms 3
Beschleunigung (Halbsinus) m/s? 650
Vibrationsbestandigkeit,
Prufscharfegrad nach DIN IEC 68,
Teil 2-6: IEC 68-2-6-1982
Frequenzbereich Hz 5..65
Dauer h 1,5
Beschleunigung (Amplitude) m/s? 50
Nenndrehzahl nyenn
Option 3, Code L7 min-! | 15000 12000 10000
Option 3, Code H?) min-! | 18000 16000 14000 | 12000

7) Siehe Seite 76
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Nenndrehmoment Mo, kl\,l\ln; 100 ‘200 ‘ 500 ] ‘ > ‘ 3 ‘ 5 ‘ 10
Belastungsgrenzen 8)

Grenzdrehmoment, bezogen auf

Mnom % 200 160
Bruchdrehmoment, bezogen auf

Mnom % > 400 > 320
Grenzlangskraft kN 5 10 | 16 19 39 42 80 120
Grenzquerkraft kN 1 2 4 5 9 10 12 18
Grenzbiegemoment N-m | 50 | 100 | 200 | 220 | 560 | 600 | 800 | 1200
Schwingbreite nach DIN 50100

(Spitze/Spitze) 9 N-m | 200 | 400 | 1000 | 2000 | 4000 | 4800 | 8000 | 16000

8) Jede irregulare Beanspruchung (Biegemoment, Quer- oder Langskraft, Uberschreiten des
Nenndrehmomentes) ist bis zu der angegebenen Grenze nur dann zuldssig, solange keine der jeweils
anderen von ihnen auftreten kann. Andernfalls sind die Grenzwerte zu reduzieren. Wenn je 30 % des
Grenzbiegemomentes und der Grenzquerkraft vorkommen, sind nur noch 40 % der Grenzlangskraft
zulassig, wobei das Nenndrehmoment nicht Gberschritten werden darf. Im Messergebnis kénnen sich die
zul. Biegemomente, L&ngs- und Querkrafte wie ca. 0,3 % des Nenndrehmomentes auswirken.

9 Das Nenndrehmoment darf nicht (iberschritten werden.
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Nenndrehmoment Mo,

N-m

100 | 200 | 500

kKN-m

| 10

Mechanische Werte

Drehsteifigkeit ct

Verdrehwinkel bei M,,om

kN-m/
rad

Grad

230
0,048

270
0,043

540
0,055

900
0,066

2300
0,049

2600
0,066

4600
0,06

7900
0,07

Steifigkeit in axialer
Richtung c,
Steifigkeit in radialer
Richtung c,
Steifigkeit bei
Biegemoment um
eine radiale Achse cy

kN/m

kN/m

kN-m/
Grad

420

130

3,8

800

290

740 | 760 | 950 | 1000

550 | 810 | 1300 | 1500

21,7 | 224

950

1650

43

1600

2450

74

Maximale Auslenkung bei
Grenzlangskraft

mm

< 0,02

< 0,05

<0,1

Zusatzlicher max.
Rundlauffehler bei
Grenzquerkraft

mm

Zusatzliche
Planparallelitatsabweichu
ng bei
Grenzbiegemoment

(bei & dp)

mm

< 0,03

< 0,05

< 0,07

Auswucht-Gutestufe
nach DIN ISO 1940

G25

Zul. max. Schwingweg
des Rotors
(Spitze/Spitze) 19
Wellenschwingungen im
Bereich der
Anschlussflansche in
Anlehnung an ISO 7919-3

um

Normalberieb (Dauerbetrieb)

Start- Stoppbetrieb / Resonanzbereiche (temporéar)

(nin 1/min)

S(p-p)

Sp-p) =

9000

13200
/n

Massentragheitsmoment
des Rotors
Iy (um Drehachse)
Iy mit optischem
Drehzahlmess-
system

kg-m?

kg-m?

0,0023|0,0033

0,0025 | 0,0035

0,0059 0,0192

0,0062 0,0196

0,037 | 0,097

0,038 |0,0995

Anteiliges
Massentragheitsmoment
far Ubertragerseite
ohne Drehzahlmesssys.
mit optischem
Drehzahlmesssystem

%
%

58
56

56
54

54
53

53
52

Zul. max. stat.
Exzentrizitat des Rotors
(radial) zum
Statormittelpunkt

ohne Drehzahlmesssys.

mit Drehzahlmesssystem

mm
mm

+2
+1

Max. zulassige
Axialverschiebung des
Rotors zum Stator

mm

+2

10) Beeinflussung der Schwingungsmessungen durch Rundlauffehler, Schlag, Formfehler, Kerben, Riefen, értlichen Restmagnetismus,
Gefligeunterschiede oder Werkstoffanomalien sind zu berticksichtigen und von der eigentlichen Wellenschwingung zu trennen.

HBM

A19

77-8.1 de




T12

61

14 Abmessungen

14.1 Rotor

b2 C
b3 bs
b by 5 22,5°
b bg (6x60° bei
P 100 N'm ... 200 N-m)
- N <
¢ N | | o -(g‘ g ko)
s A spggen |
Q il Q
be
Xs
d Ansicht A
22 S €X452
. 23600
xs=Messebene (Mitte der o o S 8xY 0
Installationsstelle) 5 o2 % mE
7] R .
g > — et —— ‘
E AN
3 1
2 “é | '
o \
Q' / \ \
W = | !
L Pl B },‘ _
\ | /
‘ \ ;
‘ 7
N\ ﬂé} «
i
MaBe ohne Toleranzangabe nach DIN ISO 2768-mK @dg
Messbereich Abmessungen in mm
b4 bo b3 by b5 bG b7 Cc d Xs Y
100 N-m/200 N-m 22 60 18 4 4 47,15 14 2 12,5 30 M8
500 N-m/1 kN-m 22 60 18 4 4 45,7 14 2 8 30 M10
2 kN-m/3 kN-m 23 64 20 5 4 47,7 14 2,5 8 32 M12
5 kN-m 24,8 84 26 3,3 3 62,7 17,5 2,8 8 42 M14
10 kN-m 24,8 92 30 3,3 4 66,7 17,5 3,5 10 46 M16
Messbereich Abmessungen in mm
@dp @dg @dc @dp @dg @dk @dgC12 @dz | Ddzags | DdyHE
100 N-m/200 N-m 115,5 84 99 101 110 14 8,2 131 57 57
500 N-m/1 kN-m 136,5 101,5 120 124 133 17 10 151 75 75
2 kN-m/3 kN-m 172,5 130 155 160 169 19 12 187 90 90
5 kN-m 200,5 155,5 179 188 197 22 14,2 221 110 110
10 kN-m 2425 196 221 230 239 26 17 269 140 140
A1977-8.1 de HBM
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14.2 Stator 100 N-m ... 200 N-m mit Drehzahlmesssystem

Ansicht Z
min.43 180 ca.100
Bauraum fiir angeschlossenen Bauraum fur Anschlusskabel
Zustand min. 10 150 mit Stecker

Bauraum fir Montage
und Demontage| |

M6 |
max. Einschraubtiefe |10+
5 & | 5

| UNF 1/4"max. | |
ca. 020 Einschraubtiefe: 0,4”+0.02

Kabeldose in 4
Winkelpositionen

einstellbar@

7580

1 R m— |

114,3=41/2"

L ZUBEHOR!!
Kabeldose 7- bzw.
8-polig 90° Kabelfiihrung

SeitenansichtY
2 60
(28) 32
18 24_(18)
5 ,-4_254_ SeitenansichtX
L‘T' A |
— Ml | |
o
ek |1 % i EEg I i
SEISE ; Q
i
]: |—
L |
s |
} ® !
&4 @)1
| L
T @5 | ¥ )2
< [T gl [ -
® \ 1
281%&(28) 4 QQJ.
56,
2
|
|
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14.3 Stator 100 N-m ... 200 N-m mit Drehzahlmesssystem

Ansicht A

Nur bei

Drehzahln ystem
und
Drehzahlmesssystem mit
Referenzmarke

284

A1977-8.1 de
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14.4 Stator 100 N-m ... 10 kN-m mit Drehzahlmesssystem

Ansicht Z
) min. 43 180 ca. 100

Bauraum fiir ange . 150 Bauraum fiir
schlossenen Zustand min. 10% ‘ Anschlusskabel mit

Bauraum fiir Montage und ; M6 } _ Stecker

Demontage ca.[] 20 Maximale Einschraubtiefe 10 * i

L e —— e — 5 o
Kabelbuchsein4 ¢ ) sl 1t 1 T ONE T - jﬁ% fffff
Winkelpositionen o ] Maximale Einschraubtiefe 0,4" +0.02"
einstellbar o i
1143=41/2"
Zubehor

Kabelbuchse 7- bzw. 8-polig
90° Kabelflihrung

Seitenansicht Y

*) Bei 5 kN-m und 10 kN-m: min. 14 mm

Metallfreier Raum:
Radial = 10 mm
Axial = b, (siehe Seite 61)

Seitenansicht X

\
| |
| |
| \ |
! X \ Y ‘
HHi4+ 2| 4 - -
\ /,/ \
| ' |
| \
- |
T I |
| J;—l ‘ |
| 1 I |
T
H© ( smart torque® Q] "= )
! \
@) g
|
8 3 I ‘ | ] Q !
@)s | o LA ! b g
% | | BT
| @ : l
198] ‘ 65 |
28 | (28) * 56
L
s z
5 Draufsicht
3
»
\ Nur bei Drehzahlmesssystem und
MaBe ohne Toleranzangabe nach DIN ISO 2768-mK Drehzahlmesssystem mit Referenzmarke
Messbereich Abmessungen in mm
(N-m) b @D H1 H2
100 81 122 260 194,5
200 ’
500
1k 91,5 143 280 204,5
2k 109,5 179 310 2225
3k ’ ’
5k 123,5 207 333 239,5
10 k 144,5 249 369 263,5
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14.5 Stator 100 N-m ... 200 N-m mit Beruhrschutz

[Beriihrschutz.kpl.]
58

56

[Geh"a'use]

—

[Abdeckung]|—~

1
[Abdeckung]

@A

2118

[Bertihrschutz.kpl.]
58

56
[Geh&use]
32

307

102,5

89,3
[Arretieschraube]

81*
88

{

(€T SoT)

T

= &\

194,5

o1 93,5

=]
a1
Drehzahlsensor
[Uberstand]

D
A4
O
W

®

% ()
(©) &

1
(S

@

®

— * AusbruchmaB (nur bei
Drehzahlmesssystem) und ohne Ausbruch
bei Standardausfihrung (ohne
T Drehzahlmesssystem)

Ansicht A

Ansicht ohne Gehausehalfte

Gehort zur Standardausfihrung!
Zur Montage des
Schutzgehauses sind die Teile
auf beiden ! Sen\(en zu entfernen.

A1977-8.1 de
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14.6 Stator 100 N-m ... 200 N-m mit Beruhrschutz

Ansicht B

225+2
205
196
185.,

& s
= / /*/
Z Q !
» ] - -
©| it
© |
S \k

N\ ! .
I Comans torgque*Opr= ) '
|
:[]I: i jﬂ i
{1 ‘
|
i
Ansicht ohne Abdeckung Anschlussbohrungen Z

56 fem|
[Gehéause] 8

Q|

8 43

= Anschlussbohrung
mit Senkung
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14.7 Stator 500 N-m ... 1 kN-m mit Beruhrschutz

1 (58) 1
58 (Beruhrschutz, kpl.) @ A (56)
1 56 1 2139
(Abdeckblech) | (Berihrschutz)|(Abdeckblech) 12 3?
I | Fan | 0O
‘ ‘ ‘ </ ‘ o
I ! I | i I
. —
[aY]
o L S
| | j
IR iR
I ‘ | /q—; I
. S |
| ‘ | i (3 N~ | |
I g = 1l e
ol S | BIPISE
I | I 9] < | T——1r 1 ||
|0 s N / i
| | ~ \\ - | ! |
i ‘k\‘\- 7 /'/)/'/ av }
o Ko~ [((omamwgee ™) — 7 w ;
@ T g ) | G
| | & oy
G- {1 % I &
| {] *
©)-2 {1 ! | )
| | | |
2
@;2:;5 Ansicht ohne
Beruhrschutzhalfte
Ansicht A
— = —
g I/ e
y4 | Sl V4
-) O - 4= Anschlussbohrungen Z
o [l @) (56)
8 y /) Berlhrschutz
74 o i =
N | )
N ‘ o So
| | g 43
| , | _
- —_— = — 9 Anschlussbohrung mit Senkung
‘ ( smart torque* ) ™ ) ‘
|
{ | I ]
J | I
{ * I
] | |
i
Ansicht ohne Abdeckblech
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14.8 Stator 2 kN-m ... 10 kN-m mit Beruhrschutz
by (Gehause bs b:) bs
ba bo bs A Bs By
(Abdeckblech) (Abdeckblech) @d1 & 6
| A Y A
I ‘ }
N g |
‘ \ i ‘ | ” 0|
i no i ! N I
N i [ib=E
b - e A
. - i
‘ I ‘ g M E
ol HE an
‘ | ‘ 5_3 ‘ o 1
| ! i B 1#r! H
B iy
Y —
© J;
«;
AE)
©)s
@ @
@d, Ansicht ohne Berlhrschutzhélfte
@ds,
@d. .
Ods Ansicht A
o 22,5°
©
Z [ e _—
e N\
b FZ SN 4 o
7
. \\W
7 5NN\
| R 5
o / i | -
Z ‘ ‘ 4
-) il @ e @ ¢ - Anschlussbohrungen Z
o \\ | /I b2 =
Q \ \ / // Berihrschutz |5
N \E B2/ N~ ¢
DE Va @
‘ ? Y/ < o
N b X S) 5
\\ - S = Anschlussbohrung mit Senkung
‘ (smart torgue* Q) ™™ ) ‘
q |
| | |
il |
T
[ | ; | ||
1 \ 1
Ansicht ohne Abdeckblech
Messbereich Abmessungen in mm
by | bp |bg by |bs | bg | b7 | bg | bg | Hy Hao Hs Hy He Hs H7
2 kN-m/3 kN-m 58 | 56 |1 |2 |4 |12 | 32 | 43 97,5 116 | 222,5 | 353 | 1215 107 120,5 | 117,3
5 kN-m 80 | 78 |1 |2 |2 |12 | 32 | 65 99 133 | 239,5 | 384 | 138,5 120 134,5 |134,3
10 KN-m 88 86 |1 |2 |2 |12 | 32 |73 99 157 | 263,5 | 429 | 162,5 145 155,5 | 158,3
Messbereich Abmessungen in mm
@d @d, Bdg @d, @ds
2 kN-m/3 kN-m 175 259+2 241 232 223_o
5 kN-m 203 289+2 269 260 249 _,
10 kN-m 245 331+2 311 302 291_»
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14.8.1 Beriihrschutzbleche 100 N-m ... 200 N-m

Schraubenkopf M3

Schraubenkopf M4

[Arretierschraube]
Aussend=7
Hohe= 2
@\i Aussend= 9
Hohe= 2,5
14.8.2 Berluhrschutzbleche 500 N-m ... 10 kN-m

Abstandsbolzen nur bei
5kN-mund 10 kN-m

Schraubenkopf
AuBend=7

Schraubenkopf/

(Arretierschraube)

AuBend=9
Hohe=2,5
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14.9 MontagemaBe

} MontagemaBe
i | -
I ; Messbereic MontagemaB (mm)
Mitte Rotor Mitte Stator h
ii a b c
i\ 100 N‘m
- 4 0 2
‘i 200 N-m
[ 500 N-m
H 2 2 0
! 1 KN-m
f 2 kN'm
1 | H 5 3 1
‘i 3 kKN-m
I 5 kN-m 25 3 11
! 10 kN-m 33 3 15
(Toleranz +1 mm)
\ Bauraum flr Feldbusanschlusskabel:
ca. 140 mm, ab Steckeranschlussflache
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15 Erganzende technische Informationen

15.1 Plan- und Rundlauftoleranzen

| # [Planlauf [ABF—>>

| # | Rundlauf

X

| ] Harte 46 ... 54 HRC

0,8 / Oberflachengute der Plan- und
Rundlaufflachen (A, B und AB)

Innenzentrierung

Messbereich (N-m) Planlauftoleranz (mm) Rundlauftoleranz (mm)
100 0,01 0,01
200 0,01 0,01
500 0,01 0,01
1k 0,01 0,01
2k 0,02 0,02
3k 0,02 0,02
5k 0,025 0,025
10 k 0,025 0,025
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16 Auslieferungszustand

Die Werkseinstellung der Parameter ist mit einem Stern (*) markiert.
Unterstrichene Parameter werden durch das Zurucksetzen in die
Werkseinstellung nicht Gberschrieben.

Grundeinstellung

Projektname My Project
Sprache Deutsch; English
Passcode definieren (1 — 9999) 0

Passcode aktiv? Ja*; Nein

Passcode reaktivieren

Passcode reaktivieren

LED Anzeigemodus

Standard (Messmodus)
Einrichtbetrieb Rotorabstand
Einrichtbetrieb opt. Drehzahlsystem

Feldbus Schnittstellen

CANopen

kHZz)

CAN-Adresse 110

CAN-Baudrate 100 kB; 125 kB; 250 kB; 500 kB; 1000 kB*
LSS-Herstellernummer 285

LSS-Produktnummer 1025

LSS-Revisionsnummer 4294967040

LSS-Seriennummer 4294967040

PDO-Ausgaberate-Teiler 1;2*%; 4; 8; 16; 32; 64

Signal PDO 1 (transmit, max. 4.8 Aus

Drehmoment Tiefpass 1*
Drehmoment + Drehzahl Tiefpass 1
Drehmoment Tiefpass 1 + Drehwinkel

Signal PDO 2 (transmit, max. 1.2
kHz)

Aus
Drehmoment Tiefpass 2*
Drehmoment + Drehzahl Tiefpass 2

Signal PDO 3 (transmit, max. 0.6
kHZz)

Aus*
Leistung + Rotortemperatur

Signal PDO 4 (transmit, max. 0.6
kHz)

Aus*
Status Drehmoment, Drehzahl/ Drehwinkel

Kalibrierinformation schreiben

Drehwinkelausgang

Kalibrierdatum Drehmoment 30.11.06
(tt.mm.jjjj)

Kalibrierinitialen Drehmoment RH
Kalibrierzyklus Drehmoment 0
Messstellennummer 0
Kalibrierdatum Drehzahl-/ 30.11.06
Drehwinkelausgang (tt.mm.jjjj)
Kalibrierinitialen Drehzahl-/ KM

HBM
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Kalibrierzyklus Drehzahl-/ 0

Drehwinkelausgang

Messstellennummer 0

Kalibrierdatum Spannung 30.11.06

(tt.mm.jjjj)

Kalibrierinitialen Spannung HM

Kalibrierzyklus Spannung 0

Messstellennummer 0

Passcodeeingabe

Passcode eingeben (1 —9999) 0

Drehmoment

Messstellenbezeichnung MyTorqueMeasPnt
Messstellennummer 0

Einheit Nm*; kNm; ozfin; ozfft; Ibfin; Ibfft
Dezimalpunkt .; .0; .00; .000%*; .0000; .00000
Vorzeichen Positiv*; Negativ

Tiefpassfilter 1 (Nennwert)

0.05 Hz; 0.1 Hz; 0.2 Hz; 0.5 Hz; 1 Hz; 2 Hz; 5 Hz;
10 Hz; 20 Hz; 50 Hz; 100 Hz; 200 Hz; 500 Hz;
1 kHz*; 2 kHz; 4 kHz

Tiefpassfilter 2 (Nennwert)

0.05 Hz; 0.1 Hz; 0.2 Hz; 0.5 Hz; 1 Hz*; 2 Hz; 5 Hz;
10 Hz; 20 Hz; 50 Hz; 100 Hz

1. Punkt messen 1. Punkt messen
1. Punkt physikalisch Istwert 0.000*

1. Punkt physikalisch Sollwert 0.000*

2. Punkt messen 2. Punkt messen
2. Punkt physikalisch Istwert 100.000*

2. Punkt physikalisch Sollwert 100.000*

2-Punkt-Skalierung

Aktiv; Deaktiviert*

Drehzahl

Einheit 1/min*; rpm; 1/s; rad/s
Dezimalpunkt .; .0; .00; .000*
Vorzeichen Positiv*; Negativ

Tiefpassfilter 1 (Nennwert)

0.05 Hz; 0.1 Hz; 0.2 Hz; 0.5 Hz; 1 Hz; 2 HZz; 5 Hz;
10 Hz; 20 Hz; 50 Hz; 100 Hz; 200 Hz; 500 Hz; 1
kHz*; 2 kHz; 4 kHz

Tiefpassfilter 2 (Nennwert)

0.05 Hz; 0.1 Hz; 0.2 Hz; 0.5 Hz; 1 HZz*; 2 Hz; 5 Hz;
10 Hz; 20 Hz; 50 Hz; 100 Hz

Drehwinkel
Einheit Grad*; rad
Dezimalpunkt .; .0% .00

Signal fur Nullabgleich

Drehzahlgeber* (mit Referenzimpuls);
Befehl* (ohne Referenzimpuls)

Drehzahl-/Drehwinkelausgang

Messstellenbezeichnung MySpeedMeasPnt
Messstellennummer 0
Mechanische Inkremente 360*/720*

A1977-8.1 de
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Signale F1/ F2

Frequenz*

Impuls (pos. Flanke)/ Drehrichtung
Impuls (pos./ neg. Flanke)/ Drehrichtung
Impuls (4 Flanken)/ Drehrichtung

Ausgangsimpulsteilung 1*;2;4;6; 8; 12

Inkremente pro Umdrehung 360*/720*

Hysterese fur Ein*; Aus

Drehrichtungsumkehr

Frequenzausgang

Signal Drehmoment Tiefpass 1*
Drehmoment Tiefpass 2

Modus 10 +/- 5 kHz*

60 +/- 30 kHz*

1. Punkt physikalisch Sollwert

0.000* (abhangig vom Nennmessbereich)

2. Punkt physikalisch Sollwert

1000.000* (abhangig vom Nennmessbereich)

1. Punkt Frequenz

10.000000* (abhangig von elektrischer
Konfiguration)

2. Punkt Frequenz

15.000000* (abhangig von elektrischer
Konfiguration)

Analogausgang

Signal

Drehmoment Tiefpass 1*
Drehmoment Tiefpass 2
Drehzahl Tiefpass 1
Drehzahl Tiefpass 2

Messstellennummer 0

Modus 10 V*

1. Punkt physikalisch Sollwert 0.000*

2. Punkt physikalisch Sollwert 1000.000*

1. Punkt Spannung 0.0000*

2. Punkt Spannung 10.0000*
Leistung

Einheit W; kW*; MW; hp

Dezimalpunkt

.;.0; .00; .000*

Tiefpassfilter (-1 dB)

Drehmoment

0.1 Hz; 1 Hz*; 10 Hz; 100 Hz

Shunt

Ein; Aus*

Shuntsignal (vom Nennwert)

10 %; 50 %*

Nullsignalabgleich

Nullsignalabgleich

Nullwert 0.000*
Drehwinkel
Messbereich 0...n x 360 Grad, pos. Drehrichtung*

0...n x 360 Grad, neg. Drehrichtung

0...-n x 360 Grad, pos. Drehrichtung
0...-n x 360 Grad, neg. Drehrichtung

-n x 360...n x 360 Grad, pos. Drehrichtung
-n x 360...n x 360 Grad, neg. Drehrichtung

Anzahl Umdrehungen n

1*: 2: 3; 4

HBM
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Grenzwerte

Grenzwert 1

Uberwachung Ein; Aus* Ein; Aus*

Signal Drehmoment Tiefpass 1* | Drehzahl Tiefpass 1*
Drehmoment Tiefpass 2 | Drehzahl Tiefpass 2

Schaltrichtung Uberschreiten* Uberschreiten*
Unterschreiten Unterschreiten

Pegel 10.000* 10.0*

Hysterese 0.500* 0.5*

Grenzwert 2

Uberwachung Ein; Aus* Ein; Aus*

Signal Drehnmoment Tiefpass 1* | Drehzahl Tiefpass 1*
Drehmoment Tiefpass 2 | Drehzahl Tiefpass 2

Schaltrichtung Uberschreiten* Uberschreiten*
Unterschreiten Unterschreiten

Pegel 10.000* 10.0*

Hysterese 0.500* 0.5*

Grenzwert 3

Uberwachung Ein; Aus* Ein; Aus*

Signal Drenmoment Tiefpass 1* | Drehzahl Tiefpass 1*
Drehmoment Tiefpass 2 | Drehzahl Tiefpass 2

Schaltrichtung Uberschreiten Uberschreiten
Unterschreiten* Unterschreiten*

Pegel -10.000* -10.0*

Hysterese 0.500* 0.5*

Grenzwert 4

Uberwachung Ein; Aus* Ein; Aus*

Signal Drehmoment Tiefpass 1* | Drehzahl Tiefpass 1*
Drehmoment Tiefpass 2 | Drehzahl Tiefpass 2

Schaltrichtung Uberschreiten Uberschreiten
Unterschreiten* Unterschreiten*

Pegel -10.000* -10.0*

Hysterese 0.500* 0.5*

Laden vom Aufnehmer

Parametersatz wahlen

1*; 2; 3; 4; Werkseinstellung

Speichern in Aufnehmer

Parametersatz wahlen

1;2;3; 4

Drehmoment TEDS-Template

HBM Frequency Sensor*
High Level Voltage Output

Drehzahl-/Drehwinkelausgang

HBM Frequency Sensor*
HBM Pulse Sensor

A1977-8.1 de
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17 Bestellnummern

Code Option 1: Messbereich Code | Option 5: Busanbindung
S100Q 100 N-m (¢} CANopen (2 Geratestecker)
S200Q 200 N-m P CANopen und Profibus DPV1

S500Q 500 N-m

Soo1R T KN'm Code | Option 6: Drehzahl-Messsystem
S002R 2kN-m N Ohne Drehzahl-Messsystem
S003R 3kN-m 1 Mit optischem Drehzahl-Messsystem;
S005R 5 kN-m 360 oder 720 Impulse/Umdrehung
S010R 10 kN-m A Mit optischem Drehzahl-Messsystem;
360 oder 720 Impulse/Umdrehung und Referenzimpuls
Code | Option 2: Genauigkeit
S Standard
G Hoéhere Genauigkeit!)
Lin. < £0,01 % und TKp < £0,01 %/10 K Code Option 7: Beriihrschutz
_ N Ohne Beriihrschutz
Code | Option 3: Nenndrehzahl Y Mit Berthrsohutz
L Messbereichsabhangig bis 15 000 min-1
H Messbereichsabhéngig bis 18 000 min-1
Code | Option 8: MODULFLEX®-KuppIungZ)
Code | Option 4: Elektrische Konfiguration N Ohne Kupplung
DF1 Ausgangssignal 60 kHz +30 kHz Y Mit montierter Kupplung
DuU2 Ausgangssignal 60 kHz +30 kHz und
+10V
SF1 Ausgangssignal 10 kHz+5 kHz Code | Option 9: Kundenspezifische Modifikation
su2 Ausgangssignal 10 kHz+5 kHz und N Keine kundenspez. Modifikation
+10V
[

BeSte”-Nl..
T 2 ) Bei Spa nungsausgang: Lin.
K 1 l:l:\::‘j é l:D:‘ D < j:0,05 % N |K0 < :taog, :/Io/ 0K

famial- 2 Nur bei Option 3, Code L;
BGSte”beISplel' Spezifikationen siehe Datenblatt

«Ti2- [S[s[o[0[al[s][L]{S[F[1]{c}[1]-[N] N [N]  sissrcce
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18 Zubehor

Artikel

| Bestell-Nr.

Anschlusskabel, konfektioniert

Drehmoment

Anschlusskabel Drehmoment, Binder 423 7-polig-D-Sub 15-polig, 6 m

1-KAB149-6

Anschlusskabel Drehmoment, Binder 423-freie Enden, 6 m

1-KAB153-6

Drehzahl

Anschlusskabel Drehzahl, Binder 423 8-polig-D-Sub 15-polig, 6 m

1-KAB150-6

Anschlusskabel Drehzahl, Binder 423 8-polig-freie Enden, 6 m

1-KAB154-6

Anschlusskabel Drehzahl, Referenzimpuls, Binder 423 8-polig-D-Sub
15-polig, 6 m

1-KAB163-6

Anschlusskabel Drehzahl, Referenzimpuls, Binder 423 8-polig-freie
Enden, 6 m

1-KAB164-6

CAN-Bus

Anschlusskabel CAN-Bus M12, A-kodiert, D-Sub 9-polig,
Abschlusswiderstand zuschaltbar, 6 m

1-KAB161-6

Stecker/Buchsen

Drehmoment

423G-7S, Kabelbuchse 7-polig, gerade Kabeleinfuhrung, fur
Drehmomentausgang (Stecker 1, Stecker 3)

3-3101.0247

423W-7S, Kabelbuchse 7-polig, 90° Kabeleinfihrung, fur
Drehmomentausgang (Stecker 1, Stecker 3)

3-3312.0281

Drehzahl

423G-8S, Kabelbuchse 8-polig, gerade Kabeleinfihrung, fur
Drehzahlausgang (Stecker 2)

3-3312.0120

423W-8S, Kabelbuchse 8-polig, 90° Kabeleinflhrung, fur
Drehzahlausgang (Stecker 2)

3-3312.0282

CAN-Bus

TERMINATOR M12/Abschlusswiderstand, M12, A-kodiert, 5-polig,
Stecker

1-CANHEAD-TERM

Abschlusswiderstand, CAN-Bus M12, A-kodiert, 5-polig, Buchse

1-CAN-AB-M12

T-VERTEILER M12/T-Stiuck M12, A-kodiert, 5-polig

1-CANHEAD-M12-T

Kabel-Stecker/Buchse/CAN-Bus M12, Kabelbuchse 5-polig M12,
A-kodiert, Kabelstecker 5-polig M12, A-kodiert

1-CANHEAD-M12

PROFIBUS

Anschlusskabel, Y-Verteiler, M12-Buchse, B-codiert; M12-Stecker, 1-KAB167-2
B-codiert; M12-Buchse, B-codiert, 2 m
Kabel-Stecker/Buchse/PROFIBUS M12, Kabelbuchse 5-polig M12, 1-PROFI-M12

B-kodiert, Kabelstecker 5-polig M12, B-kodiert

Abschlusswiderstand PROFIBUS M12, B-kodiert, 5-polig

1-PROFI-AB-M12

T-Stlck PROFIBUS M12, B-kodiert, 5-polig

1-PROFI-VT-M12

Anschlusskabel, Meterware

Kab8/00-2/2/2 4-3301.0071
Kab8/00-2/2/2/1/1 4-3301.0183
DeviceNet Kabel 4-3301.0180

Sonstiges

Setup-Toolkit far T12 (System-CD T12, PCAN-USB Adapter,
Anschlusskabel CAN-Bus, 6m)

1-T12-SETUP-USB
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Anderungen vorbehalten.

Alle Angaben beschreiben unsere Produkte in allgemeiner
Form. Sie stellen keine Beschaffenheits- oder Haltbarkeits-
garantie im Sinne des §443 BGB dar und begriinden keine
Haftung.

Hottinger Baldwin Messtechnik GmbH
Im Tiefen See 45 « 64293 Darmstadt « Germany
Tel. +49 6151 803-0 * Fax: +49 6151 803-9100
Email: info@hbm.com ¢ www.hbm.com
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