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HBM Sicherheitshinweise

1 Sicherheitshinweise

BestimmungsgeméaBer Gebrauch

Das Drehmoment-Schnittstellenmodul TIM40 ist ausschlielich fur Dreh-
moment-Messaufgaben in Kombination mit dem Drehmoment-Messflansch
T40 und direkt damit verbundene Steuerungs- und Regelungsaufgaben zu
verwenden. Jeder darlUber hinausgehende Gebrauch gilt als nicht bestim-
mungsgemal.

Zur Gewahrleistung eines sicheren Betriebes darf das Modul nur nach den
Angaben in der Montageanleitung verwendet werden. Bei der Verwendung
sind zusétzlich die fur den jeweiligen Anwendungsfall erforderlichen Rechts-
und Sicherheitsvorschriften zu beachten. Sinngemaf gilt dies auch bei
Verwendung von Zubehor.

Das Schnittstellenmodul ist kein Sicherheitselement im Sinne des bestim-
mungsgemé&fen Gebrauchs. Der einwandfreie und sichere Betrieb dieses Mo-
duls setzt sachgemaflen Transport, fachgerechte Lagerung, Aufstellung und
Montage sowie sorgfaltige Bedienung voraus.

Vor jeder Inbetriebnahme des Moduls ist eine Projektierung und Risikoanalyse
vorzunehmen die alle Sicherheitsaspekte der Automatisierungstechnik berick-
sichtigt. Insbesondere betrifft dies den Personen- und Anlagenschutz.

Bei Anlagen, die aufgrund einer Fehlfunktion gréere Schaden, Datenverlust
oder sogar Personenschéden verursachen kdnnen, missen zuséatzliche Si-
cherheitsvorkehrungen getroffen werden. Im Fehlerfall stellen diese Vorkehrun-
gen einen sicheren Betriebszustand her.

Sicherheitsbestimmungen

Das Modul ist mit einer Schutzkleinspannung (Versorgungsspannung
18 ... 30 VDC) zu betreiben.

Vergewissern Sie sich vor der Inbetriebnahme, ob die Netzspannung und
Stromart mit Netzspannung und Stromart am Benutzungsort Ubereinstimmen
und ob der benutzte Stromkreis gentigend abgesichert ist. Anschlief3en von
elektrischen Geraten an Niederspannung: Nur an Sicherheitskleinspannung
(Sicherheitstrafo nach DINVDE 0551/EN60742). Nehmen Sie das Geréat nicht
in Betrieb, wenn die Zuleitung beschadigt ist. Einbaugerate nur eingebaut im
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Sicherheitshinweise HBM

vorgesehenen Gehause betreiben. Das Gerat entspricht den Sicherheitsanfor-
derungen der DIN EN 61010-Teil1 (VDE 0411-Teil1); Schutzklasse I.

Das Modul muss auf einer Tragschiene montiert werden, die auf Schutzleiter-
potential liegt.

An der Montagestelle muss sowohl die Tragschiene als auch das Modul lack-
und schmutzfrei sein.

Der Versorgungsanschluss, sowie Signal- und Fihlerleitungen missen so in-
stalliert werden, dal} elektromagnetische Einstreuungen keine Beeintrachtigung
der Geratefunktionen hervorrufen (Empfehlungen hierzu finden Sie im Pro-
spekt "Greenline-Schirmungskonzept”, Internetdownload: http://www.hbm.com/
Services/hbmdoc/Messverstérker/Prospekte ).

Geréte und Einrichtungen der Automatisierungstechnik missen so verbaut
werden, dal} sie gegen unbeabsichtigte Betatigung ausrechend geschitzt bzw.
verriegelt sind (z. B. Zugangskontrolle, Passwortschutz 0.4.).

Bei Geraten die in einem Netzwerk arbeiten sind diese Netzwerke so auszule-
gen, dass Stérungen einzelner Teilnehmer erkannt und abgestellt werden kén-
nen.

Es missen hard- und softwareseitig Sicherheitsvorkehrungen getroffen wer-
den, damit ein Leitungsbruch oder andere Unterbrechungen der Signallbertra-
gung, z. B. Uber Busschnittstellen, nicht zu undefinierten Zustdnden oder Da-
tenverlust in der Automatisierungseinrichtung fiihren.

Allgemeine Gefahren bei Nichtbeachten der Sicherheitshinweise

Das Modul TIM40 entspricht dem Stand der Technik und ist betriebssicher.
Von dem Modul kénnen Restgefahren ausgehen, wenn es von ungeschultem
Personal unsachgemal eingesetzt und bedient wird.

Jede Person, die mit Aufstellung, Inbetriebnahme, Wartung oder Reparatur
des Moduls beauftragt ist, muss die Montageanleitung und insbesondere die
sicherheitstechnischen Hinweise gelesen und verstanden haben.

Bedingungen am Aufstellungsort
Schitzen Sie das Modul vor direktem Kontakt mit Wasser (1P20).

6 A02589_04_G00_00 HBM: public TIM40
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HBM Sicherheitshinweise

Wartung und Reinigung

Das Modul TIM40 ist wartungsfrei. Beachten Sie bei der Reinigung des Ge-
hauses folgende Punkte:

¢ Trennen Sie vor der Reinigung die Verbindung zur Stromversorgung.

¢ Reinigen Sie das Gehause mit einem weichen und leicht angefeuchteten
(nicht nassen!) Tuch. Verwenden Sie auf keinen Fall L6sungsmittel, da
diese die Frontplattenbeschriftung angreifen kénnten.

¢ Achten Sie beim Reinigen darauf, dass keine Flissigkeit in das Gerat oder
an die Anschlisse gelangt.

Restgefahren

Der Leistungs- und Lieferumfang des Moduls TIM40 deckt nur einen Teilbe-
reich der Drehmoment-Messtechnik ab. Sicherheitstechnische Belange der
Drehmoment-Messtechnik sind zuséatzlich vom Anlagenplaner, Ausrister oder
Betreiber so zu planen, zu realisieren und zu verantworten, dass Restgefahren
minimiert werden. Jeweils existierende Vorschriften sind zu beachten. Auf
Restgefahren im Zusammenhang mit der Drehmoment-Messtechnik ist hinzu-
weisen. Nach Einstellungen und Tatigkeiten, die mit Passworten geschutzt
sind, ist sicherzustellen, dass evtl. angeschlossene Steuerungen in einem si-
cheren Zustand verbleiben, bis das Schaltverhalten des Systems gepruft ist.

Umbauten und Veranderungen

Das Modul TIM40 darf ohne unsere ausdriickliche Zustimmung weder kon-
struktiv noch sicherheitstechnisch verandert werden. Jede Verénderung
schlief3t eine Haftung unsererseits fur daraus resultierende Schaden aus.

Insbesondere sind jegliche Reparaturen, Létarbeiten an den Platinen (Aus-
tausch von Bauteilen) untersagt. Bei Austausch gesamter Baugruppen sind nur
Originalteile von HBM zu verwenden.

Das Modul wurde ab Werk mit fester Hard- und Softwarekonfiguration ausge-
liefert. Anderungen sind nur im Rahmen der in den Handbiichern dokumentier-
ten Méglichkeiten zuléssig.

TIM40 A02589_04_G00_00 HBM: public 7
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Qualifiziertes Personal

Qualifizierte Personen sind Personen, die mit Aufstellung, Montage, Inbetrieb-
setzung und Betrieb des Produktes vertraut sind und Uber die ihrer Tatigkeit
entsprechende Qualifikationen verfligen. Dieses Gerét ist nur von qualifizier-
tem Personal ausschliel3lich entsprechend der technischen Daten in Zusam-
menhang mit den Sicherheitsbestimmungen und Vorschriften einzusetzen bzw.
zu verwenden.

Dazu zahlen Personen, die mindestes eine der drei folgenden Voraussetzun-
gen erfillen:

¢ Die Sicherheitskonzepte der Automatisierungstechnik werden als bekannt
vorausgesetzt und sie sind als Projektpersonal damit vertraut.

¢ Als Bedienungspersonal der Automatisierungsanlagen sind sie im Umgang
mit den Anlagen unterwiesen und mit der Bedienung der in dieser Doku-
mentation beschriebenen Geraten und Technologien vertraut.

¢ Als Inbetriebnehmer oder im Service eingesetzt haben sie eine Ausbildung
absolviert, die Sie zur Reparatur der Automatisierungsanlagen beféhigt. Sie
haben zusatzlich die Berechtigung, Stromkreise und Geréte gemal den
Normen der Sicherheitstechnik in Betrieb zu nehmen, zu erden und zu
kennzeichnen.

Bei der Verwendung sind zuséatzlich die fur den jeweiligen Anwendungsfall er-
forderlichen Rechts- und Sicherheitsvorschriften zu beachten. Sinngeman gilt
dies auch bei Verwendung von Zubehr.

8 A02589_04_G00_00 HBM: public TIM40
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Verwendete Kennzeichnungen

2 Verwendete Kennzeichnungen

21 In dieser Anleitung verwendete Kennzeichnungen

Wichtige Hinweise fur Ihre Sicherheit sind besonders gekennzeichnet. Beach-
ten Sie diese Hinweise unbedingt, um Unfalle und Sachschaden zu vermeiden.

Symbol Bedeutung
Diese Kennzeichnung weist auf eine mdgliche
& VORSICHT geféhrliche Situation hin, die — wenn die Sicherheits-

bestimmungen nicht beachtet werden — leichte oder
mittlere Kdrperverletzung zur Folge haben kann.

Hinweis

Diese Kennzeichnung weist auf eine Situation hin,
die — wenn die Sicherheitsbestimmungen nicht
beachtet werden — Sachschéaden zur Folge haben
kann.

@ Wichtig

Diese Kennzeichnung weist auf wichtige Informa-
tionen zum Produkt oder zur Handhabung des Pro-
duktes hin.

Tipp

Diese Kennzeichnung weist auf Anwendungstipps
oder andere fir Sie nitzliche Informationen hin.

Information

Diese Kennzeichnung weist auf Informationen zum
Produkt oder zur Handhabung des Produktes hin.

Hervorhebung
Siehe ...

Kursive Schrift kennzeichnet Hervorhebungen im
Text und kennzeichnet Verweise auf Kapitel, Bilder
oder externe Dokumente und Dateien.

TIM40 A02589_04_G00_00 HBM: public 9
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2.2 Auf dem Gerat angebrachte Symbole

CE-Kennzeichnung

Mit der CE-Kennzeichnung garantiert der Hersteller, dass

c € sein Produkt den Anforderungen der relevanten
EG-Richtlinien entspricht (die Konformitatserklarung
finden Sie auf der Website von HBM (www.hbm.com)
unter HBMdoc).

Gesetzlich vorgeschriebene Kennzeichnung zur Entsorgung

Nicht mehr gebrauchsfahige Altgerate sind gemaf den
nationalen und 6rtlichen Vorschriften fir Umweltschutz
und Rohstoffrickgewinnung getrennt von reguldrem
Hausmdill zu entsorgen.

10 A02589_04_G00_00 HBM: public TIM40
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3 Lieferumfang

1 Drehmoment-Schnittstellenmodul TIM40
e Stecker fur Aufnehmeranschluss

e Stecker fUr Frequenzausgang

e Stecker fur Analogausgénge

e Stecker fur Shuntsignalauslésung

e Stecker fUr Versorgungsspannung

e Montageanleitung TIM40

TIM40 A02589 04 _G00_00 HBM: public 11
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4 Anwendung

Das Schnittstellenmodul TIM40 verarbeitet die digitalen Messsignale der TMC-
Schnittstelle des Drehmoment-Messfansches T40. Die Signale kénnen ge-
filtert, skaliert und an den analogen Ausgéngen als Strom/Spannungs- oder
Frequenzsignal ausgegeben werden. Die Messsignale stehen ebenso an der
Ethernetschnittstelle zur Verfugung, weitere digitale Schnittstellen kénnen Sie
tiber ein universelles Interface (Anybus®) optional nachriisten.

12 A02589 04 _G00_00 HBM: public TIM40
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5 Aufbau und Wirkungsweise
Ethernet
TiM40 . »| Ausgang X6
Drehmoment-Schnitt- | e =
Ethernet
stellenmodul UDS’”e I Anybus® _I_ I
®
1 [ f ':‘Ar;)&?ﬁs ¢|—»| Ausgang X7
| | Profibus
% | OPTION | CANopen
yy I | (optional)
T40-TMC l} T 1
 — 38 125 MW/sl\
_ 1 IR I B I
Eingang L Z v
i LA LE
F
¢ DIF Ausgang X5
U/
DIA »| Ausgang X4
+10V
(12+8)mA

Abb. 5.1  Signalfluss TIM40

Das Drehmoment-Schnittstellenmodul TIM40 empfangt die Messdaten des
T40-Stators (38 125 Messwerte/s, 16 Bit) am Eingang X3.

Fur alle anschliellenden Signalwege sind zwei abschaltbare digitale Filter @
sowie Skalierungen @ fur jeden Ausgang vorhanden.

Die Skalierung und die Filter werden durch den integrierten Webserver einge-
stellt. Uber eine Ethernetverbindung kénnen Sie vom PC aus mit einem Web-
browser alle Einstellungen vornehmen.

Die aufbereiteten Messsignale stehen am Analogausgang X4, am Frequenz-
ausgang X5 und an der Ethernetschnittstelle X6 zur Verfligung (optional auch
Anybus®, Ausgang X7).

Zur Energieversorgung des Aufnehmers T40 wird die Versorgungsspannung
ohne Schaltungsmaflnahmen durchgeschleift (von X1 nach X3).

TIM40 A02589_04_G00_00 HBM: public 13
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6 Montage

Das Schnittstellenmodul TIM40 wird auf einer Hutschiene nach DIN EN 60715
montiert. Eine Feder auf der Rlickseite sichert das Geh&use in seiner Position.

Abb. 6.1 Gehd&userlickseite

> Haken Sie das Schnittstellenmodul in die obere Fiihrung der Hutschiene
ein.

> Driicken Sie das Gehause gegen die Hutschiene, bis die Feder in die un-
tere Fuhrung einrastet.

Abb. 6.2 Montage auf einer Hutschiene

14 A02589_04_G00_00 HBM: public TIM40



I
[u]
<

Demontage

7 Demontage

Abb. 7.1 Demontage

> Driicken Sie das Gehause senkrecht nach oben und kippen Sie es leicht
nach vorne.

> Ziehen Sie das Gehause nun nach unten aus der Hutschiene heraus.

TIM40 A02589_04_G00_00 HBM: public 15
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8 Anybus®-Modul montieren (Zubehor)

Im Geh&use des Schnittstellenmoduls TIM40 befindet sich ein Einschub-
schacht fiir Anybus®-Module.

Gehen Sie beim Montieren des Moduls behutsam vor. Beim Verkanten des
Moduls kénnen die Anschlussspins im Gehduseinneren verbogen werden.

> Legen Sie das TIM40-Geh&use wie in Abb. 8.1 dargestellt auf eine ebene
Unterlage.

> Entfernen Sie die Abdeckung des Einschubschachtes.

Abdeckung des Einschubschachtes fir Anybus-Module
Abb. 8.1  Abdeckung entfernen

Flhrungsnut

Unten

Abb. 8.2  Anybus @-Modul

16 A02589_04_G00_00 HBM: public TIM40



HBM Anybus®-Modul montieren

Hinweise zur Montage mit Anybus-Modul

@ Wichtig

Achten Sie bitte darauf, dass die Befestigungsschrauben am Anybus-Modul
vor der Montage min. 1 cm heraus geschraubt sind und die Arretierung (Pfeil)
nicht heraus ragt:

ABCC Cf‘H—2 V.2.00.07

> Schieben Sie dann das Modul in das TIM40, bis das Modul nur noch etwa
3 mm heraus ragt.

TIM40 A02589 04 _G00_00 HBM: public 17
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> Fihren Sie dann das Modul mit einem leichten Druck nach unten (Pfeile) in
die endgltige Position:

End-Position des Moduls:

> Stellen Sie sicher, dass sich die Kunststoffhaken zwischen der Leiterplatte
und dem Alu-Gehduse eingehakt haben:

18 A02589_04_G00_00 HBM: public TIM40
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> Ziehen Sie abschlieRend beide Befestigungsschrauben fest.

Das Anybus-Modul ist nun einsatzbereit.

TIM40 A02589_04_G00_00 HBM: public 19
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> Schieben Sie das Modul mit der flachen Seite nach unten zeigend vorsichtig
in das Geh&use ein. Wenn das Modul nur noch ca. 1 cm aus dem Gehdause
herausragt, verspiren Sie einen Widerstand (siehe Abb. 8.3). Das Modul
wird nun durch die seitlichen Flihrungsnuten zentriert. Schieben Sie das
Modul vorsichtig weiter in das Gehause, bis es plan anliegt.

Abb. 8.3  Modul montieren

> Ziehen Sie die beiden Befestigungsschrauben fest (Torx® 8; 0,25 N-m).

20 A02589_04_G00_00 HBM: public TIM40
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9 Elektrischer Anschluss

9.1 Allgemeine Hinweise

Fur die elektrische Verbindung zwischen Drehmomentaufnehmer und Mess-
verstarker empfehlen wir die geschirmten und kapazitdtsarmen 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 Kabelsch&chten), halten Sie einen Mindestab-
stand von 50 cm ein und ziehen Sie das Messkabel zusé&tzlich in ein Stahlrohr
ein.

Meiden Sie Trafos, Motoren, Schitze, Thyristorsteuerungen und dhnliche
Streufeldquellen.

9.2 Schirmungskonzept

Der Kabelschirm sollte beim Schutzgehduse nach dem Greenline-Konzept
angeschlossen werden. Dadurch wird das Messsystem von einem Faraday-
schen Kafig umschlossen. Dabei ist wichtig, dass der Schirm an beiden Kabe-
lenden flachig auf die Gehdusemasse aufgelegt wird. Hier wirkende
elektromagnetische Stérungen beeinflussen das Messsignal nicht.

Bei Stérungen durch Potentialunterschiede (Ausgleichsstrome) sind Ver-
bindungen zwischen Betriebsspannungsnull und Gehdusemasse zu trennen
und eine Potentialausgleichsleitung zwischen Statorgehduse und Messverstar-
kergehause zu legen (Kupferleitung, 10 mm? Leitungsquerschnitt).

9.3 Steckerbelegung

Am Gehause des TIM40 befinden sich 5 Anschlussleisten mit aufgesteckten
Federzugklemmen (Phoenix Combicon 5 mm), eine Ethernet Buchse und ein

TIM40 A02589 04 _G00_00 HBM: public 21



Elektrischer Anschluss HBM

Schacht zur Aufnahme eines Anybus®-Schnittstellenmoduls. Die Belegung der
Klemmen ist auf die Frontplatte aufgedruckt.

Steckposition der

Spannungsversorgung
oberen Federzug- ° N
Klemmen 9 — Shuntsignal auslésen
J [ Aufnehmeranschluss T40
I 1 T 1
4 3 2 l 2 3 3 3 .
= [ 17 TIM40
POWER SHUNT T40-TMC
X1 X2 X3
INPUT
OUTPUT
Steckposition der
X4 X5 X6
unteren Federzug- ANALOG FREQUENCY ETHERNET FlELDBUS
klemmen £
R x -
e | Sl Ll oz gl:z ¢ A CE
o o 1@@4@ H@‘@‘@‘@lf o 00 O
L Il Il I |
Analogausgange U+
Frequenzausgang—

Schacht fiir Anybus®-Modul

Ethernetanschluss RJ45

Abb. 9.1  Eingénge/Ausgénge TIM40
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9.3.1 Kabeladern an die Federzugklemmen anschlieRen

An die Federklemmen kénnen Sie Adern mit einem Querschnitt von maximal
0,5 mm? anschlieRen.

2. Abisolierte Kabelader mit
1. Federstift niederdriicken Aderendhiilse versehen,

und halten einfihren

3. Federstift entlasten

Abb. 9.2  Aderanschluss an die Federzugklemmen

Anschluss X1 fiir Spannungsversorgung

[l ) Klemme Belegung
00 | °V
2 1 2 18...30V

Anschluss X2 fiir Shuntsignalauslésung

A A Klemme Belegung
2 1 2 5..24V

TIM40 A02589_04_G00_00 HBM: public 23
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Anschluss X3 fiir Drehmoment-Messflansch T40
Klemme Belegung Aderfarbe KAB174
1 RS422-RA rt
2 RS422-RB ws
AR ARA A -
3 DGND Vi
0]0]0[0)0/0]00 I RS232-TX o
8 7 6 5 4 3 2 1 6 oV bl
7 24V SW
8 Schirm ge
Anschluss X4 fiir Analogausgang
T Klemme Belegung
0000 1 o
2 GND
3 +10V
JUJUJY 4 12+8 mA
Anschluss X5 fiir Frequenzausgang
T Klemme Belegung
Q000 : S
2 GND
3 F-A
SRR 4 FB
Anschluss X6 fiir Ethernet
Steckertyp RJ45
24 A02589 04 _G00_00 HBM: public TIM40




HBM Elektrischer Anschluss

Anschluss X7 fiir Feldbus

CANopen: SUB-D 9-polig

Steckert
vp PROFIBUS: SUB-D 9-polig

9.4 Versorgungsspannung

Das Modul TIM40 ist mit einer Schutzkleinspannung (Versorgungsspannung
18...30 V DC) zu betreiben. Die Zuleitung der Versorgungsspannung darf nicht
langer als 3 m sein. Der Anschluss an ein Gleichspannungsnetz gemaf

EN 61326 ist nicht erlaubt. Verwenden Sie statt dessen ein Netzteil das z. B.
gemeinsam mit dem TIM40 im Schaltschrank montiert ist.

Die Versorgungsspannung ist von den Signalausgéangen und den Kalibriersi-
gnal-Eingéngen galvanisch getrennt. SchlieBen Sie eine Schutzkleinspannung
von 18 V ... 30 V an Pin 1 und Pin 2 der Klemme X1 an.

Ist eine Kabelschirmung vorhanden, legen Sie den Schirm an die Erdung (=)
des Einganges X3.

9.5 AnschlieBen an einen PC oder ein Netzwerk

Sie kdnnen das Schnittstellenmodul entweder in einem Netzwerk betreiben
oder direkt an einen PC/Laptop anschlielen. Fir den Anschluss besitzt das
Schnittstellenmodul eine Ethernetschnittstelle (RJ45-Buchse). Verwenden Sie
fur die Verbindung ein Crosskabel (auch Crossoverkabel genannt).
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9.5.1 Einzelanschluss an ein PC/Laptop

T40

PC/Laptop

DHCP aktiv
UPnNP aktiv
DHCP aktiv

Abb. 9.3  Beispiel: Direktanschluss an einen PC/Laptop

Im Normalfall wird TIM40 automatisch erkannt und adressiert. Sollte dies nicht
der Fall sein, missen Sie die IP-Adresse manuell eingeben.

IP-Adresse manuell eingeben

> Halten Sie wahrend des Einschaltens der Energieversorgung den Reset-

Taster am TIM40 ca. 15 Sekunden gedrtckt (damit wird DHCP im TIM40
ausgeschaltet).

> Offnen Sie die Netzwerkverbindungen (Start/Einstellungen/Netzwerkver-
bindungen).

> Markieren Sie mit einem Rechtsklick Ihre LAN-Verbindung und wéhlen Sie
im Kontextmenu “Eigenschaften” aus.

Wahlen Sie die Registerkarte “Allgemein” und markieren Sie unter “Diese
Verbindung verwendet folgende Elemente” Internet (TCP/IP). Klicken Sie
auf die Schaltflache “Eigenschaften”.
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> In der Registerkarte “Allgemein” wahlen Sie die Option “Folgende IP-
Adresse beziehen” und geben in der Zeile IP-Adresse “192.168.1.1” ein (die
Subnetzmaske wird automatisch auf “255.255.255.0” eingestellt).

> Bestétigen Sie zweimal mit “OK”.
> Aktualisieren Sie die Ansicht durch driicken der Funktionstaste F5.

> Nach einem Doppelklick auf das TIM40-Symbol 6ffnet sich die TIM40-Start-
oberflache.
Alternativ kénnen Sie lhren Webbrowser aufrufen und die Adresse
“http://192.168.1.2” eingeben und mit “Return” bestatigen.

9.5.2 Anschluss an ein Netzwerk

PC/Laptop

Server/Router

DHCP aktiv UPnP aktiv
(Werkseinstellung) DHCP aktiv

LAN

Abb. 9.4  Beispiel: TIM40 im Netzwerk

Um auf TIM40 zugreifen zu kénnen, missen Sie unter WindowsXP/Vista
folgende Einstellungen vornehmen:

> UPnP-Benutzerschnittstelle aktivieren (Universal Plug and Play).

> In der Windows-Firewall das UPnP-Framework als Ausnahme dekla-
rieren.Weitere Hinweise finden Sie in der Onlinehilfe lhres Betriebssystems.
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Damit Sie angeschlossene UPnP-Geréte im Browser auch sehen, missen Sie
noch folgende Einstellungen in der Netzwerkumgebung lhres Rechners vor-
nehmen:

> Offnen Sie die Netzwerkverbindungen (Start/Einstellungen/Netzwerkver-
bindungen).

Im gedffneten Fenster befinden sich links einige Optionen unter “Netzwerk-
aufgaben”. Falls dies nicht der Fall ist, 6ffnen Sie Uber Extras die Ordner-
optionen und wahlen dort “Allgemeine Aufgaben in Ordnern anzeigen” aus.

> Offnen Sie die Netzwerkumgebung mit einem Doppelklick.

Im gedffneten Fenster sind einige Optionen unter “Netzwerkaufgaben”. Hier
muss auch die Option “Symbole Netzwerk-UPnP-Gerate ausblenden” stehen.
Falls nicht, kébnnen Sie die Option mit einem Mausklick und Bestatigung (Ja)
aktivieren.

In der Werkseinstellung ist beim Schnittstellenmodul TIM40 DHCP (Dynamic
Host Configuration Protocol) aktiviert. Damit ist gewéhrleistet, dass die IP-
Adresse im Netzwerk vom Server/Router automatisch vergeben wird. Voraus-
setzung ist, dass bei Ihrem Rechner ebenfalls DHCP aktiviert ist.

Nach diesen Einstellungen wird das Schnittstellenmodul automatisch in der
Netzwerkumgebung erkannt und eingebunden.

> Offnen Sie die Netzwerkverbindungen (Start/Einstellungen/Netzwerkver-
bindungen) und wéahlen Sie TIM40 aus. Falls TIM40 nicht sichtbar ist, ak-
tualisieren Sie die Ansicht mit der Funktionstaste F5. Nach einem
Doppelklick auf das TIM40-Symbol 6ffnet sich die TIM40-Einstelloberflache.
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10  Shuntsignal auslésen

Der Drehmoment-Messflansch T40 liefert ein elektrisches Shuntsignal, das
etwa 50% seines Nennmessbereiches entspricht.

Das Shuntsignal kénnen Sie ausldsen:
¢ Durch Anlegen einer Schutzkleinspannung von 5V an Klemme X2.

Die Nennspannung fir das Auslésen des Shuntsignals betragt 5 V (Ausl6-
sen bei U > 2,5 V), sie ist galvanisch von der Versorgungs- und der Messs-
pannung getrennt. Die maximal zuldssige Spannung betrégt 36 V. Bei
Spannungen kleiner 1,5 V ist der Messflansch im Messbetrieb. Bei Nenn-
spannung betragt die Stromaufnahme ca. 2 mA, bei Maximalspannung ca.
30 mA.

» Uber ein Steuerbit des optionalen Feldbusses.

¢ Vom PC uber den Webbrowser (Signalverarbeitung Drehmoment/Shuntsi-
gnal/Ein).

Das Shuntsignal wird nach 5 Minuten automatisch ausgeschaltet.
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11 Zustandsanzeige
ge |8z |LszgEsgcE
= |- §8°%3 4% TIM40
POWER SHUNT T40-TMC
X1 X2 X3
INPUT
OUTPUT
X4 X5 X6
ANALOG - FREQUENCY ‘ ETHERNET | FIELDBUS
STATUS RESET J:-L% é L]z £ g g A C€
. - -6 -e-e
| | | |
Status Link  Act H1 H2
LED Funktion Farbe/Zustand | Bedeutung
Status Messwertubertragung Grin Messwertubertragung in
Ordnung
Rot Messwertiibertragung
fehlerhaft
Rot blinkend Parameter inkonsistent
oder fehlerhaft
Link Link Status Grin Link Status
Act Ethernet-Kommunikation | Griin blinkend Sende- / Empfangsaktivitat
H1 CAN-Bus: Run
PROFIBUS: Operation . )
mode Weitere Informationen
finden Sie in Kapitel 13
H2 CAN-Bus: Error
PROFIBUS: Status
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12 Einstellungen

Parametrieren kdnnen Sie das TIM40 Uber eine integrierte Software, die beim
Anschluss Uber Ethernet alle Parameter in einem Webbrowser (wir empfehlen
Microsoft Internet Explorer) darstellt.

12.1 Einstellungen mit dem Webbrowser

Starten Sie den Webbrowser durch einen Doppelklick auf das TIM40-Symbol in
der Netzwerkumgebung, wie in Kapitel 9.5. beschrieben.

ZJ Konfigurationsprogramm - Microsoft Internet Explorer al |8]x|

Datei Bearbeiten Ansicht  Fawariten  Extras 7 | i

@Zuru(k >R Iﬂ Lg 7:‘.‘/. Suchen “E:E‘Favurlten Q’g‘ s Wl - ﬁ j‘i

ndvesse [&] hitp:/192.168.1,154]

=] £ wechselnzu |urks

S | | |- L

Schnittstellenmodul-Typbeschreibung
Gerétetyp TiM40

Firmware Revision 1.4

[@] Fertig

Abb. 12.1 TIM40-Startoberflédche

[ [ [ NJiokales mtranet

Uber die Baumstruktur auf der linken Seite der Startoberflache kénnen Sie
gezielt die gewiinschten Einstellfenster 6ffnen.
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12.1.1 System/Schnittstellenmodul

Zeigt die Firmwareversion lhres Gerates an (siehe auch Firmware-Update).

12.1.2 System/Drehmomentaufnehmer

Liste der wichtigsten Daten des angeschlossenen Drehmoment-Messflansches
(z. B. das Nenndrehmoment).

12.1.3 System/Grundeinstellungen

Sie kénnen die Menlsprache wéhlen (Deutsch/Englisch), einen Projektnamen
vergeben und lhre Einstellungen durch ein Passcode schitzen (1 bis 4stelliger
Zahlencode). Wenn Sie den Passcode aktivieren, kbnnen andere Benutzer
Ihre Einstellungen nicht &ndern, sondern nur lesen.

Das Nullsetzen und Aktivieren des Shunts ist vom Passcode unabhéngig.

Im Auslieferungszustand ist kein Passcode aktiv.

12.1.4 System/Ethernet-Interface

Sie finden hier Daten lhrer Ethernetverbindung und kénnen den DHCP-Client
ein/ausschalten. Sie kénnen das Signal auswahlen und die Datenibertragung
starten/beenden.

Die Aktivierung der UDP-Datenausgabe ohne konfigurierten Empfénger fuhrt
zu einem Bufferiberlauf, der im Status angezeigt wird, die Statusanzeige
leuchtet rot.

12.1.5 System/Feldbus-Interface

Das Menu enthélt Informationen zu Ihrer Feldbusverbindung (CAN bzw. PRO-
FIBUS). Sie kénnen die CAN-Baudrate sowie den Teiler der PDO-Ausgaberate
einstellen (z. B. Teiler 2 — Messrate = 2,4 kHz). Weiterhin kénnen Sie wahlen
ob und welches Signal (TP1/TP2) Gber PDO1 ausgegeben wird.

12.1.6 System/Passcode-Eingabe

Nach Eingabe des richtigen Passcodes kdnnen Sie alle Einstellungen &ndern.
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12.1.7 System/Firmware-Update

Sie kdnnen die Firmware |hres Gerates Uber den PC aktualisieren. Aktuelle
Firmware (.tfw-Datei) finden Sie auf der HBM-Internetseite (www.hbm.com).

12.1.8 Aufnehmer parametrieren/Drehmoment

Sie kdnnen eine Messstellenbezeichnung und Messstellenummer vergeben,
die gewilinschte Einheit, Nachkommastellen und das Vorzeichen wahlen.
AuBerdem koénnen Sie zwei Tiefpassfilter aktivieren (1 Hz ... 3 kHz).

12.1.9 Aufnehmer parametrieren/Frequenzausgang

Sie wahlen das Signal am Frequenzausgang (Tiefpass 1 oder 2) sowie die ge-
wiinschte Ausgangsfrequenz (10+ 5 kHz; 60 + 30 kHz; 240 + 120 kHz) aus.
Durch je zwei Werte des Drehmoment-Sollwertes und der Frequenz legen Sie
die Skalierungspunkte fest (es kénnen nur Punkte im gewahlten Ausgabebe-
reich zugewiesen werden, z. B. im Bereich 30.000 Hz ... 90.000 Hz bei Aus-
gangsfrequenz 60 + 30 kHz).

Frequenz

1
- 90.000 |- -------

- 2. Punkt

Frequenzbereich
z.B.60+30 kHz

———» Drehmoment
+3.000 N-m

_

Messbereich des Drehmomentaufnehmers,
z.B. -3 kN-m bis +3 kN-m
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12.1.10 Aufnehmer parametrieren/Analogausgang

Sie wahlen das Signal am Strom- oder Spannungsausgang aus (Tiefpass 1
oder 2) und legen durch je zwei Werte die Skalierungspunkte fest (bei
Spannung im Bereich -10 V ... +10 V und bei Strom 4 mA ... 20 mA in Bezug
zum gewahlten Drehmoment-Messbereich).

Spannung
A
+10 |- - - - oo - Z 2. Punkt
4 :
Spannungs- X
bereich +10 V ¢ ¢—" Drehmoment
-300|0 N-m +3000 N-m
N ST 10
1. Punkt )

. . /
Messbereich des Drehmomentauf-
nehmers, z. B. -3 kKN-m bis +3 kN-m

12.1.11 Signalverarbeitung

Sie kénnen einen Shunt zuschalten und einen Nullabgleich durchfihren. Wir
empfehlen das Nullstellen nur im Bereich von +10% des Nennmessbereiches
vorzunehmen. GroRRere Werte werden im Browser rot angezeigt.

12.1.12 Parameter speichern/laden

Sie kénnen unterschiedliche Einstellungen in vier Parametersatzen im Schnitt-
stellenmodul speichern und spater wieder laden sowie alle Einstellungen auf
die Werkseinstellung zurlicksetzen.

Bendotigen Sie mehr als vier Parameterséatze, kénnen Sie diese auf der Fest-
platte lhres PCs speichern (Dateiname.tim40). Klicken Sie auf den Link “Konfi-
gurationsdater’ und bestéatigen Sie den Download in ein Verzeichnis lhrer Wahl.
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12.1.13 Messen

Sie kdénnen hier die eventuell gefilterten aber unskalierten “Rohmesswerte”
beider Signale ablesen, die auch von einem Nullabgleich unberthrt bleiben.
Die Messrate betragt ca. 1 MW/s.
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13  Schnittstellenbeschreibung

13.1 CANopen

13.1.1 AnschlieRen

Das Schnittstellenmodul TIM40 verfigt Gber einen Einschubschacht fiir ein
Anybus®-CC-CANopen-Modul, iiber das sowohl Messwerte (ibertragen werden
kénnen als auch eine einfache Parametrierung des Moduls vorgenommen
werden kann (siehe 13.1.4 RPDO1). Die Baudrate ist wahlbar, maximal ist

1 MBaud mdglich. Das Protokoll der Schnittstelle entspricht dem CANopen

Standard.
X6 X7
/ ETHERNET / FIELDBUS
Er = B

Abb. 13.1 Anybus @-CC—CANopen—Modul
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Steckerbelegung

LED “RUN”

LED “ERROR”

Pin

Belegung

Nicht belegt

CAN LOW

CAN GND

Nicht belegt

Schirm an Gehausemasse

Nicht belegt

Draufsicht

CAN HIGH

Nicht belegt

Ol oI Nloolg|bDh| W [IN|-~

Nicht belegt

TIM40
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13.1.2 LED-Zustandsanzeige

Zur besseren Sichtbarkeit sind die LEDs “RUN” und “ERROR” der Module mit
den Gehéduse-LEDs H1 und H2 gekoppelt.

LED RUN/H1

Farbe/Zustand Bedeutung

Aus Keine Spannungsversorgung
Grin Zustand “Operational”

Grin dauernd blinkend

Zustand “Pre-operational’

Grin 1x blinkend

Zustand “Stopped”

Grin flackernd

Baudratenerkennung lauft

Rot)

Zustand “EXEPTION”

LED ERROR/H2

Farbe/Zustand Bedeutung

Aus Keine Spannungsversorgung oder Gerat arbeitet
Rot 1x blinkend Warning limit reached

Rot flackernd LSS (Layer Setting Service)

Rot 2x blinkend Error Control Event

Rot) Bus off (Fatal Event)

1) Sind beide LEDs rot, zeigt dies einen schweren Fehler an, die Busschnittstelle wird physikalisch
passiv geschaltet.

13.1.3 Zyklische Messwertiibertragung

Die zyklischen Daten werden als sogenannte “Process Data Objects” (PDOs,
nach CANopen Festlegungen) Ubertragen. Die interessierenden Messwerte
werden ohne weitere Kennzeichnung unter einem vorher festgelegten CAN-
Identifier zyklisch vom Messmodul gesendet. Eine Abfragenachricht wird nicht
bendétigt. Wie oft die PDOs versendet werden, wird als Parameter eingestellt.
Datenformate mit einer Ldnge von mehr als einem Byte werden immer in der
Reihenfolge LSB-MSB gesendet.
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13.1.4 PDO-Inhalte

TPDO1 Drehmoment Messwert

CAN-Identifier (COB ID) 384 (180h) + CAN Adresse Daten
1..4. Datenbyte Messwert (LSB-MSB), integer32 Drehmoment
TP1/TP21)

1) Die Auswahl der gewiinschten Daten erfolgt im Web-Interface (Signal PDO1)

Information

Es werden nur dann TPDO1 Pakete von TIM40 gesendet, wenn der Messwert

sich geédndert hat.

TPDO2 Status

CAN-Identifier (COB ID) 640 (280h) + CAN Adresse Daten
1..2. Datenbyte Status Status
Status
Byte Bedeutung Bit Werte Bedeutung
1 Statusbyte 0 0 = keine Funktion Drehmoment null-
(Hier kann der 1 = Nullsetzen aktueller | Stellen
Wert des Steuer- Messwert
bytes zuriickge-
lesen werden.
Die Bits werden
jeweils ak-
tualisiert, nach-
dem die
Funktion ausge-
fuhrt wurde)
0 reserviert
2 0 = Shunt aus Zustand Shunt-
1 = Shunt ein kalibrierung

TIM40
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Byte Bedeutung Bit Werte Bedeutung
3.5 0 reserviert
6..7 00 = Parametersatz 1 Aktueller
01 = Parametersatz 2 Parametersatz
10 = Parametersatz 3
11 = Parametersatz 4
2 Fehlerstatus 0.7 0 reserviert
RPDO1 Steuerbyte
CAN-Identifier (COB ID) 512 (200h) + CAN Adresse Daten
1. Datenbyte Steuerbyte Steuerwort
Byte Bedeutung Bit Werte Bedeutung
1 Steuerbyte 0 0 = keine Funktion Drehmoment
1 = Nullsetzen aktueller | Nullstellen
Messwert
0 reserviert
2 0 = Shunt aus Shuntkalibrierung
1 = Shunt ein aktivieren
3.5 0 reserviert
6..7 00 = Parametersatz 1 Parametersatz
01 = Parametersatz 2 laden.
10 = Parametersatz 3 Wird ausgefuhrt,
11 = Parametersatz 4 wenn“sich der
Wert &ndert

13.1.5 Aktivierung der PDO-Ausgabe

Der Austausch zyklischer PDOs wird erst gestartet, nachdem das Modul in den
Zustand “operational” gebracht wurde. Dies geschieht mit der Nachricht
“Start_Remote_Node”.
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Alle konfigurierten PDOs “operational” schalten:

CAN-Identifier 0
1. Datenbyte 1 (01hex)
2. Datenbyte Modul-Adresse (0 =, ID 110 = 6e hex)

Der Zustand “operational” kann wieder verlassen werden durch die Nachricht
“Enter_Pre_Operational_State”.

Alle konfigurierten PDOs “pre-operational” schalten:

CAN-Identifier 0
1. Datenbyte 128 (80hex)
2. Datenbyte Modul-Adresse (0 =, ID 110 = 6e hex)

13.1.6 Parametrierung

Nachrichten zur Parametrierung des Moduls werden als sogenannte “Service
Data Objects” (SDOs, nach CANopen Festlegungen) Ubertragen. Dabei wer-
den die verschiedenen Parameter Uber eine Index- sowie eine Subindex-Num-
mer adressiert. Die Vergabe dieser Index-Nummern entnehmen Sie bitte dem
Objektverzeichnis. Datenformate mit einer Ladnge von mehr als einem Byte
werden immer in der Reihenfolge LSB-MSB gesendet.

Lesen eines Parameters
Abfrage (PC oder SPS an TIM40)

CAN-Identifier 1536 (600 Hex) + Modul-Adresse
1. Datenbyte 64 (40 Hex)

2. + 3. Datenbyte Index (LSB_MSB)

4. Datenbyte Subindex

5..8. Datenbyte 0

Antwort (TIM40 an PC oder SPS)

CAN-Identifier 1408 (580 Hex) + Modul-Adresse
1. Datenbyte 66 (42Hex)
2. + 3. Datenbyte Index (LSB-MSB)
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4. Datenbyte Subindex
5...8. Datenbyte Wert (LSB-MSB)
Schreiben eines Parameters
Wert senden (PC oder SPS an TIM40)
CAN-Identifier 1536 (600 Hex) + Modul-Adresse
1. Datenbyte 47 (2FHex) = 1Byte schreiben
43 (2BHex) = 2Byte schreiben
35 (23Hex) = 4Byte schreiben)
2. + 3. Datenbyte Index (LSB-MSB)
4. Datenbyte Subindex
5...8. Datenbyte Wert (LSB-MSB)
Quittung (TIM40 an PC oder SPS)
CAN-Identifier 1408 (580 Hex) + Modul-Adresse
1. Datenbyte 96 (60Hex)
2. + 3. Datenbyte Index (LSB_MSB)
4. Datenbyte Subindex
5...8. Datenbyte 0
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13.2 PROFIBUS

13.2.1 AnschlieRen

Das Schnittstellenmodul TIM40 verfugt Gber einen Einschubschacht fiir ein
Anybus®-PROFIBUS-Modul, iiber das sowohl Messwerte {ibertragen werden
kénnen als auch eine einfache Parametrierung des Moduls vorgenommen
werden kann.

X6 x7 ]
| / ETHERNET / FIELDBUS |

Abb. 13.2 Anybus @-PROFIBUS-ModuI
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Buchsenbelegung

LED “Operation Mode”

Pin

Belegung

Nicht belegt

Nicht belegt

LED “Status”

w

Datenleitung B (RxD/TxD minus,
RS 485)

RTS

GND Bus

+5 V Busausgang

Draufsicht

Nicht belegt

oI Nlo|lo| b

Datenleitung A (RxD/TxD plus,
RS 485)

Nicht belegt

Kabelschirm an Gehdusemasse
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13.2.2 LED-Zustandsanzeige

Zur besseren Sichtbarkeit sind die LEDs “Operation Mode” und “Status” der
Module mit den Gehause-LEDs H1 und H2 gekoppelt.

LED Operation Mode/H1

Farbe/Zustand Bedeutung

Aus Nicht online oder keine Spannungsversorgung

Grin Online, data exchange

Grin blinkend Online, clear

Rot 1x blinkend Parametrisierungsfehler

Rot 2x blinkend Profibus Konfigurationsfehler

LED Status/H2

Farbe/Zustand Bedeutung

Aus Keine Spannungsversorgung oder keine Ini-
tialisierung

Grin Initialisierung abgeschlossen

Rot Ausnahmefehler

13.2.3 Zyklischer Datenverkehr

Bevor Sie mit dem Schnittstellenmodul TIM40 am PROFIBUS kommunizieren
kénnen, miissen Sie die Telegramminhalte konfigurieren und parametrieren.

Hierzu starten Sie lhre Konfigurations-Software (z. B. Step 7) und laden die
GSD-Datei von der HBM-Webseite (www.hbm.com/T40/Downloads). Jetzt
kénnen Sie aus dem “Hardware-Katalog” die fiir lhre Anwendung relevanten
Informationen konfigurieren.
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Abb. 13.3 Konfiguration des TIM40

Die Steuerbits des TIM40 mussen explizit in der Profibus-Parametrierung frei-

gegeben werden.

Hinweise fur Nutzer der SPS Simatic S7:

« Zum Ubertragen konsistenter Daten miissen Sie den Sonderfunktionsbau-
stein SFC14 zum Lesen und SFC15 zum Schreiben benutzen.

e Beider S7 3xx kdnnen maximal 32 Byte konsistente Daten Ubertragen

werden.

Das TIM40 erlaubt die Ubertragung folgender zyklischer Daten (iber den

PROFIBUS-DP:
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Eingangsdaten (von TIM40 an die SPS geliefert):

e 32 Bit Messwerte (Drehmoment Tiefpass 1, Drehmoment Tiefpass 2; uber
den Webserver parametrierbar)

¢ 8 Bit Statusinformationen
Ausgangsdaten (von der SPS an das TIM40):

e 8 Bit Steuerwort mit den Steuerbits (Nullstellen, Parametersatzwechsel,
Shuntkalibrierung)

Die Messwerte und Daten des TIM40 werden als ganzzahlige Werte (Integer)
Ubertragen.

Die Anzahl der Bytes richtet sich nach dem Wertebereich, Messwerte werden
grundsatzlich als vorzeichenbehaftete (Zweierkomplement) 32 Bit Grossen

(4 Byte) Ubertragen. Den Messwert in der physikalischen GréRRe erhélt man bei
Darstellung von “n” Nachkommastellen durch Division durch 10".

Die Byte-Reihenfolge entspricht der PROFIBUS-Norm, es wird immer mit dem
héherwertigen Byte begonnen (sog. Motorola-Format).

Nicht dokumentierte Bits sind reserviert und teilweise mit internen Funktionen
belegt.

Signalein- und ausgiange Modul TIM40

Belegung des TIM40-Steuerwortes

Bit Funktion

Nullstellen Drehmoment

Reserviert

Shuntkalibrierung aktivieren

Reserviert

Reserviert

Reserviert

Parametersatz laden

N[O g~ W|IN~ O

Parametersatz laden
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Bit 7 Bit 6
0 0 Parametersatz 1
0 1 Parametersatz 2
1 0 Parametersatz 3
1 1 Parametersatz 4

Die Funktion "Parametersatz laden” wird nur ausgefiihrt, wenn sich die neue
Parametersatznummer von der aktuellen Parametersatznummer unterschei-

det.
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14  Objektverzeichnis: Herstellerspezifische
Objekte (CAN)

Parameter, die auf Messwerte Bezug nehmen, sind ziffernrichtig skaliert als
Long (Integer 32 Bit) codiert. Die Dezimalpunktposition ist im Objekt 2120Hex
definiert. Alternativ stehen diese Grofen auch als Float-Werte (IEEE754-1985
Format 32 Bit) zur Verfigung.

HBM Objektverzeichnis T12

Index hex Sub Ix Attr Format Name
1008 0 RO VISIBLE Hersteller Geratebezeichnung
STRING
1009 0 RO VISIBLE Hersteller Hardware Version
STRING
100A 0 RO VISIBLE Hersteller Software Version
STRING
100B 0 RO UINT32 Gerate Adresse
100E 0 RW UINT32 Identifier Node Guard
1014 0 RW UINT32 Identifier Emergency
Name Slot-Nummer
Drehmoment 1
Status 2
Steuerwort 3
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15 Wartung

Das Drehmoment-Schnittstellenmodul TIM40 ist wartungsfrei.
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16 Technische Daten

Typ TIM40
Genauigkeitsklasse 0,05
Energieversorgung

Nennversorgungsspannung V 18 ...30
Nennnaufnahmeleistung w <20 W
AnschlieBbare MessgréRen- HBM-Drehmoment-Messflansch T40
aufnehmer

Eingdange

Max. Léange des Aufnehmerkabels m 50
Steuersignal-Eingang Shunt

Eingangspegel “Ein” V >25
Eingangspegel “Aus” V <15
max. Eingangsspannung V 36
max. Eingangsstrom bei 24 V mA 24
Ausgéange

Frequenzausgang

Nennausgangssignal bei

10 kHz kHz 10+5

60 kHz kHz 60+30")
240 kHz kHz 240+120
Max. Aussteuerbereich bei

10 kHz kHz 4..16
60 kHz kHz 24 ... 96
240 kHz kHz 96 ... 384
Ausgangssignal im Fehlerfall kHz 0
Pegel \% 5 symmetrisch?2)
Max. Gruppenlaufzeit (skaliert, ohne

Filter) us 200
Spannungsausgang

Nennausgangssignal V -10,0 ... +10,0
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Max. Aussteuerbereich V -12,0... +12,0
Ausgangssignal im Fehlerfall \% 12,5...15
Auflésung mV 0,5
Messfrequenzbereich (-3 dB) Hz 0 ... 10000
Lastwiderstand kQ =5
Langzeitdrift Gber 48 h mV +5
Stromausgang
Nennausgangssignal mA 12+8
Max. Aussteuerbereich mA 34..216
Ausgangssignal im Fehlerfall mA 23 bis 25
Messfrequenzbereich (- 3 dB) Hz 0 ... 8000
Burde Q =< 500
Digitale Tiefpassfilter (Bessel;
abschaltbar)
Tiefpassfilter TP 1 (-1 dB) Hz 1; 10; 20; 50; 100; 200; 500; 1000;
3000
Tiefpassfilter TP 2 (-1 dB) Hz 1; 10; 20; 50; 100; 200; 500; 1000;
3000
1) Werkseinstellung
2) Komplementre Signale RS-422, Abschlusswidersténde beachten.
Temperatureinfluss pro
10 K im Nenntemperatur-
bereich
auf das Nullsignal, bezo-
gen auf den Nennkenn-
wert
Spannungsausgang % 0,05
Stromausgang % 0,05
Feldbusse
Ethernet-Schnittstelle
Baudrate MBit/s 10 und 100
Anschluss RJ45
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Technische Daten

Protokoll

TCP/IP, UDP, DHCP

Steckplitze fiir Feldbus-
Module

An-
zahl

1

Format

Anybus®-CC

Protokolle

Profibus-DP, CANopen

Feldbusse

CAN-Bus

Protokoll

CAN 2.0B, CAL/CANopen-kompatibel

Hardware
Busankopplung

geman ISO 11898

Messrate

MW/s

max. 1000 (PDO)

Baudrate

kBaud

20

50 | 100 | 125 | 250 | 500

800

1000

Maximale Leitungslénge

5000

2500

1000 | 500 | 500 | 250 | 100

50

25

Profibus DP

Protokoll

Profibus-DP Slave, nach DIN 19245-3

Max. Aktualisierungsrate

MW/s

1000

Baudrate

MBaud

max. 12

Umweltbezogene Anforde

rungen

Schutzart nach EN 60 529

1P20

Gewicht, ca.

kg

0,65

Nenntemperaturbereich

°C

0...+60

Gebrauchstemperaturbe-
reich

°C

-10 ... +60

Zulassige relative
Feuchte, nicht kon-
densierend

%

10...90

Mechanische Belastung

Vibrationsbestidndigkeit
(Priifung nach
EN60068-2-6)

Frequenzbereich

Hz

Dauer

0,5

TIM40
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Beschleunigung m/s2 25
(Amplitude)
StoBRbestandigkeit
(Priifung nach
EN60068-2-27)
Anzahl n 3 in jeder Richtung
Dauer ms 11
Beschleunigung m/s2 200
(Halbcosinus)
EMV-Anforderungen
EMV Gemal EN61326:2006, industrielle Umgebung
Stdéraussendung DIN EN 61326:2006, Klasse A
Storfestigkeit DIN EN 61326:2006, industrielle Umgebung
Leitungsgefuhrte HF EN61000-4-6, 10V
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17 Abmessungen
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18 Zubehor, zusiatzlich zu beziehen

Artikel | Bestell-Nr.
Anschlusskabel, konfektioniert

Anschlusskabel TIM40, Binder 423 16-polig - freie 1-KAB174-6

Enden, 6 m

Schutzgehéuse fiir TIM40; Schutzart IP67; 9 Verschrau- | 3-6440.0148

bungen (Klemmbereich 4,5mm-10 mm)

Anybus®-Module

Anybus®-CompactCom-CANopen 1-ANYBUS-CAN
Anybus®-CompactCom-PROFIBUS DP 1-ANYBUS-PROFI
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Abmessungen in mm

275

Schutzgehduse

243,75

2125

181,25

150

118,75

56,25

9xPG9 Kabelverschraubung
(fur Kabel & 4-8 mm)

235,4

ey

32,3

300

(62,5)

181,5

200

120

25
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