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1 Sicherheitshinweise

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

1.1 BestimmungsgemaiBe
Verwendung

Der Micropulse Wegaufnehmer
BTL6 wird zu seiner Verwendung in
eine Maschine oder Anlage einge-
baut. Er bildet zusammen mit einer
Steuerung (SPS) oder mit einer Aus-
werteeinheit ein Wegmesssystem
und darf nur fur diese Aufgabe ein-
gesetzt werden.

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

1.2 AQualifiziertes Personal

Diese Anleitung richtet sich an
Fachkrafte, die den Einbau, die In-

stallation und das Einrichten aus-
fihren.

1.3 Einsatz und Priifung

Fir den Einsatz des Wegmesssy-
stems sind die einschlagigen Si-
cherheitsvorschriften zu beachten.
Insbesondere miissen MaBnahmen
getroffen werden, dass bei einem
Ausfall des Wegmesssystems keine
Gefahren fiir Personen und Sachen
entstehen kénnen.

1.4  Giiltigkeit

Diese Anleitung gilt fir die
Micropulse Wegaufnehmer vom Typ
BTL6-P111...A1-S115.

Eine Ubersicht Uiber die verschiede-
nen Versionen finden Sie im w Ka-
pitel 6 Ausfihrungen (Angaben auf
dem Typenschild) auf Seite 5.

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

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

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

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

Emissionsprifungen:

Funkstérstrahlung
EN 55011  Gruppe 1, Klasse B

Stérfestigkeitsprifungen:

Statische Elektrizitdat (ESD)
EN 61000-4-2 Schérfegrad 3

Elektromagnetische Felder (RFI)
EN 61000-4-3 Schérfegrad 3
Schnelle, transiente Stérimpulse

(Burst)

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

EN 61000-4-5 Schérfegrad 2

Leitungsgefihrte StérgréBen, indu-
ziert durch hochfrequente Felder

EN 61000-4-6 Schérfegrad 3
Magnetfelder
EN 61000-4-8 Schérfegrad 4

2 Funktion und Eigenschaften

2.1 Funktionsweise

Im Micropulse Wegaufnehmer befin-
det sich der Wellenleiter, geschitzt
durch ein Profilgehduse aus Alumi-
nium. Entlang des Wegaufnehmers
wird ein Positionsgeber bewegt, der
vom Anwender mit dem Maschinen-
teil verbunden wird, dessen Position
bestimmt werden soll.

Der Positionsgeber definiert die zu
messende Position auf dem Wellen-
leiter. Ein extern erzeugter INIT-
Impuls 18st in Verbindung mit dem
Magnetfeld des Positionsgebers

g
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eine Torsionswelle im Wellenleiter
aus, die durch Magnetostriktion
entsteht und mit Ultraschall-
geschwindigkeit fortschreitet.

Die zum Ende des Wellenleiters lau-
fende Torsionswelle wird in der
Dampfungszone absorbiert. Die zum
Beginn der Messstrecke laufende
Welle erzeugt in einer Abnehmer-
spule ein elektrisches Signal. Der
Positionswert entspricht der Laufzeit
der Welle und wird als digitale Zeit-
information zwischen den Start- und
Stop-Impulsen ausgegeben.

Es ist zu beachten, dass
A eine exakte Positions-

information nur aus der
Zeitmessung zwischen den Flan-

ken von Start und Stop ermittelt
werden kann.

Die Auswertung kann auf die stei-
gende oder fallende Flanke bezogen
werden (w Bild 2-1). Dies geschieht
mit hoher Prazision und Reprodu-
zierbarkeit innerhalb des als Nenn-
lange angegebenen Messbereichs.
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P Funktion und Eigenschaften (Fortsetzung)
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Bild 2-1: Zeit-/Wegmessprinzip

Auf beiden Seiten der Nennlange
befindet sich ein messtechnisch
nicht nutzbarer Bereich, der Uber-
fahren werden darf.

Die elektrische Verbindung zwi-
schen dem Wegaufnehmer, der Aus-
werteeinheit/Steuerung und der
Stromversorgung erfolgt tber ein
Kabel, das Uber eine Steckverbin-
dung angeschlossen wird.

MaBe fur die Montage des Wegauf-
nehmers Micropulse und des Positi-
onsgebers: w Bild 3-1 und 3-2

2.2

Um den Wegaufnehmer optimal an
die Anwendung anzupassen, sind
folgende Nennléngen lieferbar:

Lieferbare Nennlangen

Nennlange Stufung
50 ... 1500 25 mm
2 . 60 1 inch

Weitere Nennléangen: 130, 160, 230
und 360 mm (entsprechend der
Standardlangen von potentiometri-
schen Sensoren)
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Bild 3-1: MaBzeichnung (Wegaufnehmer BTL6...A1-S115 mit Positionsgeber
BTL5-A-3800-2 und Befestigungsklammern BTL6-A-MF03-K-50)
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Bild 3-2: MaBzeichnung (Wegaufnehmer BTL6...A1-S115 mit Positionsgeber
BTL5-A-3801-2 und Befestigungsklammern BTL6-A-MF03-K-50)
BALLUFF 3
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3 Einbau (Fortsetzung)

3.1 Einbau Wegaufnehmer

Es ist darauf zu achten,
dass keine starken elektri-
schen oder magnetischen

Felder in unmittelbarer Néhe des
Wegaufnehmers auftreten.

Die Einbaulage ist beliebig.

Der Wegaufnehmer wird mit den
Befestigungsklammern auf einer
ebenen Flache der Maschine mon-
tiert. FUr die Lage der Befestigungs-
klammern sind die empfohlenen
Abstiande zu beachten, MaBe

= Seite 3.

1. Nut des Wegaufnehmers zum
Positionsgeber ausrichten.

2. Befestigungsschrauben mit max.
3 Nm anziehen.

3.2 Einbau Positionsgeber

Um die Genauigkeit des Wegmess-
systems zu gewéhrleisten, wird der
Positionsgeber mit nichtmagneti-
sierbaren Schrauben (Edelstahl,
Messing, Aluminium) mit dem be-
wegten Maschinenteil verbunden;
das bewegte Maschinenteil muss
den Positionsgeber auf einer parallel
zum Wegaufnehmer verlaufenden
Bahn fuhren.

Es ist darauf zu achten, dass der
Abstand " A " zwischen Positions-
geber und Teilen, die aus
magnetisierbarem Material beste-
hen, mindestens 10 mm betragt
(= Seite 3). Fir den Abstand " B "
und den Mittenversatz " C " zwi-
schen Positionsgeber und Wegauf-
nehmer (= Seite 3) sind folgende
Werte in [mm] einzuhalten:

Typ der Abstand| Versatz
Positionsgeber "B" "C"
BTL6-A-3800-2 4..8 +2

BTL6-A-3801-2 4..8 +2

Fir optimale Messergebnisse wird

ein Abstand "B "von 6 ... 8 mm
empfohlen.
4 BALLUFF

4 Anschliisse

Beim elektrischen Anschluss
unbedingt zu beachten:

Anlage und Schaltschrank
miuissen auf dem gleichen
Erdungspotenzial liegen.

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

* Wegaufnehmer BTL und Aus-
wertung/Steuerung missen mit
einem geschirmten Kabel ver-
bunden werden.

e Schirmung: Geflecht aus Kup-
fer-Einzeldréhten, 80 % Bede-
ckung.

* Auf der Seite der Auswertung/
Steuerung muss der Kabel-
schirm geerdet, d.h. mit dem
Schutzleiter verbunden werden.

Die Anschlussbelegung ist aus
w Tabelle 4-1 ersichtlich.

INIT

2 START/STOP

...A1-S115

I
BTL6-P11
I

EXEAR

""""" i SOOI

]

1

1

l

1

18 START/STU SOC(
|6 GND

]

e, Vo
1

Pin| BTL6-P11... | Kabel BKS
Steuer- und Datensignale:

1 |INIT YE gelb

3 |INIT PK rosa

2 | START/STOP GY grau

5 | START/STOP GN griin

Versorgungsspannung (extern):

6 |GND BU blau

7 |+24V BN braun

A Re;:erv{erte Adern miissen
frei bleiben.

4 |reserviert RD rot

8 |[reserviert WH weil3

Tabelle 4-1: Anschlussbelegung

Auswertung oder
Steuerung

|

Bild 4-1: Anschlussbeispiel BTL6-P11...A1-S115 mit Auswertung/Steuerung

Beim Verlegen des Kabels zwischen
Wegaufnehmer, Auswertung/Steue-
rung und Stromversorgung ist die
Nahe von Starkstromleitungen we-
gen der Einkopplung von Stdérungen
zu meiden. Besonders kritisch sind
induktive Einstreuungen durch Netz-
oberwellen (z.B. von Phasenan-
schnittsteuerungen), fir die der
Kabelschirm nur geringen Schutz
bietet.

Die hohe Storfestigkeit der Verbin-
dung zwischen Wegaufnehmer und
Auswertung/Steuerung wird durch
Differenzial-Treiber der RS 422-
Schnittstelle erreicht. Das Signal
wird von der Steuerung verarbeitet
oder von der Auswertung als analo-
ge oder digitale Information zur wei-
teren Verarbeitung bereitgestellt.

Lange des Kabels max. 500 m.
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4 Anschliisse (Fortsetzung)
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Bild 4-2: Anschlusskabel BKS-S...

gerade
BKS-S115-00

©6-28 Kabeldurchlass

(Klemmkorb PG 9)

~55

M12x1

T
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Bild 4-3: Steckverbinder (Buchse)

Pinbelegung der 5

Steckverbindung, 6 4

Ansicht auf BTL-

Anschluss 7 3
1 2

Bild 4-4: Pinbelegung S115,
Steckverbindung BTL

5 Inbetriebnahme

5.1  Anschliisse priifen

Durch falsche Verbindungen und
Uberspannung kénnen Bauteile
beschadigt werden. Bevor Sie ein-
schalten, priifen Sie deshalb die
Anschlisse sorgfaltig.

5.2 Einschalten des Systems

Beachten Sie, dass das System
beim Einschalten unkontrollierte Be-
wegungen ausfihren kann, insbe-
sondere wenn die Wegmesseinrich-
tung Teil eines Regelsystems ist,
dessen Parameter noch nicht einge-
stellt sind. Stellen Sie daher sicher,
dass hiervon keine Gefahren ausge-
hen kénnen.

5.3 Messwerte priifen

Nach dem Austausch eines Wegauf-

nehmers wird empfohlen, die Werte

in der Anfangs- und Endstellung

des Positionsgebers im Handbetrieb

zu Uberprifen. *

* Anderungen oder fertigungs-
bedingte Streuungen vorbehalten.

5.4 Funktionsfahigkeit priifen

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

5.5 Funktionsstorung

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

5.6 Entstorung

Um einen Potenzialausgleich -
Stromfluss — Uiber den Schirm des
Kabels zu vermeiden, wird empfoh-
len, den Schaltschrank und die An-
lage, in der sich der BTL6 befindet,
auf das gleiche Erdungspotenzial zu
bringen.

6 Ausfiihrungen (Angaben auf dem Typenschild)

’( Stromversorgung 1 =DC 24 V

elektr. Anschluss: mit Anschlussstecker S115
L

BTL6-P111-M0450-A1 S115

3 g Proﬂlbauwelse rund, @ 30 mm
>
8—'§ Nennlénge (4stellig): M = metrische Angabe in mm
23 DPI/IP-Protokoll
=g Hias AL
%’ digitale Ausgabeimpulse:
f f oder { {
Start Stop Start Stop
BALLUFF 5
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7 Arbeiten mit dem DPI/IP-Verfahren

7.1  Funktion und Eigenschaften ) Command .
Das DPI/IP-Verfahren beinhaltet INIT [ 3 O B !_
zwei Betriebsarten, den DPI-Mess- i
betrieb und den Betrieb mit dem T ? Ty € A
IP-Datenprotokoll. ' Response i

DPI = digital pulse interface (OO0

START/STOP__[ ]
IP = integrated protocol >

DPI-Messbetrieb: Tstart
Auf der INIT-Leitung wird in regel- Bild 7-1: Prinzip der Datenlibertragung beim IP-Datenprotokoll

maBigen Abstanden der INIT-Impuls Te INIT-Impuls < 5 ps  Start/Stop-Messprinzip (= Bild 2-1)
zum BTL geschickt, dessen steigen- alternativ:

de Flanke eine Messung auslost Te ca. 15 us Betrieb mit IP-Datenprotokoll (= Bild 7-1)

(INIT-lmpuls mit T, < 5 ps = Start/
Stop-Messprinzip w Bild 2-1). Command Befehl zur Anforderung von BTL-Daten
(Informationen, die im BTL gespeichert sind)

3 ps bis 5 ps
> 50 ps

Betrieb mit IP-Datenprotokoll:
Wird die L&nge des INIT-Impulses
T, auf ca. 15 ps vergréBert, schaltet To

TStart

der Wegaufnehmer vom DPI-Mess- Response  Antwort entsprechend der Anforderung
betrieb auf den Betrieb mit dem alternativ: Fehlermeldung
IP-Datenprotokoll um (w Bild 7-1).

Dabei wird nach dem INIT-Impuls

eine Zeichenfolge (Command) als 7.2 Protokollparameter

Befehl zum BTL Ubertragen. Auf der

START/STOP-Leitung wird als Ant- Parameter LENJCRCJCRG)
wort vom BTL zwar noch der Start- auslesen Anfrage Antwort {CRAENKDO)--- {Dn JCROJCRO)
Impuls gesendet, anstatt den Stop- cl LEN IcrR [LeN [po..Dn n
Impulsen wird eine Zeichenfolge
(Response) zur Steuerung Ubertra- Hersteller- 01h 00h JoOth 07h Vendor name A.S.C.”.C.Oded 6
gen, welche die angeforderte, vom kennung BAL'L'U'F'F
Kommando abhangige Antwort oder(06h [00h J06h |04h |Vendor code Hex coded 3
enthalt. 0x00000001 for BALLUFF
. . Typ- 02h |{0oh Jo2h [17h  |Type key ASCII coded 22
Jedee Zolchen des L bertragungs- schlissel 'BTL6-P111-M0500-A1-5115
Bkt e torgende B Serien- 03h [00h [03h [0Bh |Serial number ASCIl coded 10
Struktur: nummer '123456789DE'
M. .- (Bit YBit7 YPBit) Stop oder|07h  |00h JO7h |04h |Serial number Hex coded 3
- ED E D 0x0001F503 = 128259
T Ultraschall- 04h |00h J04h |03h |Ultra-sonic velocity BCD coded 2
Start-Bit Start-of-F Bit geschwindigkeit vus = 2832.56 m/s = 28h 32h 56h
rart-or art-ol-rrame-ti oder|08h |ooh Josh |04h  |Ultra-sonic velocity Hex coded 3
Bit0...Bit7 8 Datenbit 0X00043EF5 = 2782.61 m/s
PBit Parity-Bit (Even-Parity) Nullpunkt-Offset (09h  |00h J0Sh |04h |Zero point offset [um] 3
Stop Stop-of-Frame-Bit ) 0x000088B8 = 35000 pm
P ; Messlange 0Ah [00Oh JOAh |04h [Stroke length [mm] 3
T 4 s (Bit-Lange bei 0x00001F4 = 500 mm
einer Datenrate von
250 kbit/s) Fehlermeldung FFh  |02h  |Error code 1
. 01h = unknown command
Die Datensicherheit bei der Ubertra- 02h = transmission error
gung der Zeichenfolge wird mittels 03h = EEPROM access error

Parity- und CRC16-Prifung mit
dem Polynom X16+X12+X5+1 (ent-
spricht 0x1021) erreicht. Bei einem
Ubertragungs- oder einem Proto-
kollfehler wird vom BTL eine ent-
sprechende Fehlermeldung als Ant-
wort gesendet.

BALLUFF

6

*) Abstand Nullpunktkerbe vom Deckelrand

Tabelle 7-1: Liste der Request/Response-Parameter

Cl Command ID

CR Command Response
LEN Length of data DO ... Dn
DO ... Dn Data frame

CRC

CRC16 von Cl / CR bis Dn, = Kapitel 7.3
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7 Arbeiten mit dem DPI/IP-Verfahren (Forts.)

7.3 CRC-Berechnung Pseudo-Code der CRC-Berechnunag:

Der CRC im Anfragetelegramm wird CRC=0; // initialize shift register

aus den Zeichen Cl und LEN be- r epeat

rechnet. Im Antworttelegramm um- CRCNext = NextBit EXOR CRC(15);

fasst die CRC-Berechnung die Zei- CRC(15: 1) = CRC(14:0); /1 shift left by 1
chen CR, LEN und DO ... Dn. CRC(0) = 0;

i f CRCNext then
CRC(14:0) = CRC(14:0) EXOR 0x1021;
endi f
until (last data bit)

Hinweis: Next Bi t ist das nachste Bit des seriellen Bitstroms. Die Start-,
Parity- und Stop-Bit werden nicht in die CRC-Berechnung einbezogen; sie
werden unabhangig durch die UART-Funktion behandelt. Die UART-Funktion
sendet/empfangt zuerst das LSB (least significant bit), deshalb muss der
CRC bei Bit 0 beginnen.

Implementierung der CRC-Berechnung in der Programmiersprache C:

typedef unsigned char byte;
typedef unsigned short word;

#def i ne GENERATOR_PCLI NOM 0x01021

#define CRC_OK 0
#define CRC_BAD 1

#def i ne BUFFSI ZE 48

byt e bRxBuf f er [ BUFFSI ZE] ; /* received nessage, 1%t byte @index O */
byt e bMessagelLengt h; /* nunmber of characters in received nessage */
/* including CRC */

int CRCCal cul ation(void)

(
wor d WCRC;
byt e bNext Byt €;
int i, j;
WCRC = 0;
for (i =0; i < bMessageLength - 2; i++ ) {/* do not calculate on CRC bytes */
bNext Byte = bRxBuffer[i];
for (j =05 j <8 J++) {
if ( ( bNextByte & 0x01) ~ ((wCRC & 0x800) >> 15) ) {
WCRC <<= 1;
WCRC "= GENERATOR_POLI NOV{
el se {
WCRC <<= 1;
}
bNext Byte >>= 1;
} }
if ( (byte) ((WCRC & 0xff00) >> 8) == bRxBuffer[i] &&
(byte) (WCRC & 0x00ff) == bRxBuffer[i+1] ) {
return CRC_CK;
}
el se return CRCBAD,
}

BALLUFF (deutsch> 7
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8 Technische Daten

Typische Werte bei DC 24 V und 25 °C. Sofort betriebsbereit, volle Genauigkeit nach Warmlaufphase.
In Verbindung mit Positionsgeber BTL6-A-3800-2 oder BTL6-A-3801-2 bei konstantem Abstand zum Wegaufnehmer:

Auflésung <10 pm
Reproduzierbarkeit <20 pm
Wiederholgenauigkeit <10 pm

Linearitatsabweichung:
Nennlédnge< 500 mm|> 500 mm
< +200 pm |< +0,04 % FS
+0,02 % FS typ.

Temperaturkoeffizient
< (6 pm + 5 ppm = Nennlange)/K

81 MaBe, Gewichte,
Umgebungsbedingungen

Nennlange <1500 mm

MaBe w Seite 3

Gewicht ca. 1,0 kg/m
Gehéuse Aluminium, eloxiert

Betriebstemp. 0 °C bis +70°C
Feuchte < 90 %, nicht betauend
Schutzart nach IEC 60529 IP 67
in verschraubtem Zustand
Schockbelastung 50 g/6 ms
nach IEC 60068-2-27 '
Dauerschock 50 g/2 ms
nach IEC 60068-2-29 '

Vibration 12 g, 10 bis 2000 Hz
nach IEC 60068-2-6 '

' Einzelbestimmung nach Balluff-
Werknorm

8.2 Stromversorgung (extern)

Spannung stabilisiert DC 20 ... 28 V
Restwelligkeit < 0,5V
Stromaufnahme < 60 mA (bei 1 kHz)
Einschaltspitzenstrom < 3 A/0,5 ms
Verpolschutz 1,5« Ug

8.3 Steuersignale

INIT-Impuls
Pegel +5V RS 422-Treiber
Pulsbreiten
Messbetrieb 1 bis 5 ps
Datenbetrieb ca. 15 ps
Messwertrate 0,5 bis 2 kHz
Verpolschutz 1,5 « Ug
8 BALLUFF

8.4 Positionssignal

Start/Stop-Impuls

Pegel +5V RS 422-Treiber
Pulsbreiten 3 bis 5 ps
Verpolschutz 1,5 « Ug

8.5 Uberspannungsschutz

Hochspannungsfestigkeit 500 V
gegen Gehause
Verpolschutz 1,5 « Ug

8.6 Lieferumfang

Wegaufnehmer mit Kurzanleitung

Positionsgeber, Befestigungsklam-
mern und Anschlusskabel sind ge-
trennt zu bestellen.

8.7 Positionsgeber
(getrennt zu bestellen)

BTL6-A-3800-2 = Bild 3-1

Gewicht ca.30g
BTL6-A-3801-2 w Bild 3-2
Gewicht ca.25¢g
Gehause Kunststoff
Abstand, Versatz und
Einbaumale w Seite 3
Betriebstemp. 0 °C bis +70 °C

8.8 Anschlusskabel
(getrennt zu bestellen)

Geschirmtes Kabel einseitig mit

Steckverbinder = Bild 4-2
gerade: BKS-S115-PU-_ _
gewinkelt: BKS-S116-PU-_ _

__=LangelL, 02, 05, 10, 20
05 entspricht L=5m

Belegung = Tabelle 4-1
Steckverbinder flr geschirmtes
Kabel = Bild 4-3

gerade: BKS-S115-00
Belegung = Tabelle 4-1

8.9 Befestigungsklammern
(getrennt zu bestellen)

BTL6-A-MF03-K-50 = Bild 3-1
BTL6-A-MFO01-A-50 = Bild 8-1
BTL6-A-MFO01-A-43 = Bild 8-2

Fe | o
! @ H|
= [e8}
7.5
15 @55 +0.2 50 +0.2
60 -0.3

Bild 8-1: Befestigungsklammer
BTL6-A-MFO01-A-50

,,@r,, o
[<2]

_I 7.5

15 ©3.7+0.2

18 0.2
3

42.7 +0.2
57 -0.3

Bild 8-2: Befestigungsklammer
BTL6-A-MF01-A-43

8.10 AnschlieBbare Gerate

Auswerteeinheit, analog:
BTM-A1 Mehrkanal-Auswerteeinheit
mit 1 bis 4 DC-Analogausgéangen

Auswerteeinheiten, digital:
BTA-H11 22 Bit,
BCD, Gray/binar oder
SSD, Gray

Anzeigegeriéte:

BDD-07-9 Digital-Display, 7stellig
fur BTA-H

BDD-AM10-1-P Anzeige- und Steuer-
gerat mit 2 Relaisausgéngen
BDD-CC08-1-P Anzeigegerat mit
Nockensteuerung

Nr. 825 920 - 726 D ¢ 00.000000 ¢ Ausgabe 0205; Anderungen vorbehalten.
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1 Safety Advisory

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

1.1 Proper application

The BTL6 Micropulse transducer is
intended to be installed in a ma-
chine or system. Together with a
controller (PLC) or a processor it
comprises a position measuring
system and may only be used for
this purpose.

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

1.2 Qualified personnel

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

1.3 Use and inspection

The relevant safety regulations must
be followed when using the trans-
ducer system. In particular, steps
must be taken to ensure that should
the transducer system become de-
fective no hazards to persons or
property can result.

1.4 Scope

This guide applies to the model
BTL6-P111...A1-S115 Micropulse
transducer.

An overview of the various models
can be found in = section 6 Ver-
sions (indicated on part label) on
page 5.

The CE Mark verifies
that our products meet
the requirements of

EC Directive
89/336/EEC (EMC Directive)

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

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

Emission tests:
RF Emission
EN 55011 Group 1, Class B
Noise immunity tests:
Static electricity (ESD)

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

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

EN 61000-4-4  Severity level 3
Surge

EN 61000-4-5  Severity level 2

Line-induced noise induced by
high-frequency fields

EN 61000-4-6  Severity level 3
Magnetic fields
EN 61000-4-8  Severity level 4

2 Function and Characteristics

2.1 Function

The Micropulse transducer contains
a waveguide enclosed by an alumi-
num housing. A magnet attached to
the moving member of the machine
is moved across the top of the
housing and its position constantly
updated.

The magnet defines the measured
position on the waveguide. An ex-
ternally generated INIT pulse inter-
acts with the magnetic field of the
magnet to generate a magnetostric-
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tive torsional wave in the waveguide
which propagates at ultrasonic speed.

The torsional wave arriving at the
end of the waveguide is absorbed in
the damping zone. The wave arriv-
ing at the beginning of the wave-
guide creates an electrical signal in
the coil surrounding the waveguide.
The propagation time of the wave is
used to derive the position. The po-
sition value corresponds to the
propagation time of the wave and is
output as digital time information
between the Start and Stop pulses.

Note that exact position
A information can only be
obtained by measuring the

time between the edges of the
Start and Stop pulses.

Either the leading or trailing edge
may be used (= Fig. 2-1). This pro-
cess takes place with measuring
high precision and repeatability
within the stroke range defined as
nominal stroke length.
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2 Function and Characteristics (cont.)
INIT On both ends of the nominal stroke 2.2 Available stroke lengths
Iengt_h is an area which p_rovides an To provide for optimum fit in any
‘ unreliable signal, but which may be application, a wide range of stan-
Start Stop entered. dard stroke lengths are available.
T The electrical connection between stroke lengths increments
_ the transducer, the processor card
3 or controller and the power supply 50 ... 1500 25 mm
3 T is via a cable with connectors. 2 . 60 1 inches
| Dimensions for installing the Additional stroke lengths: 130, 160,
— 1 Micropulse transducer and for the 230 and 360 mm (corresponding to
! magnets are found on = Figs. 3-1 standard lengths of potentiometric

T

Fig. 2-1: Time/distance measurement

and 3-2.

sensors)

3 Installation
Damping zone Damping zone Magnet BTL6-A-3800-2
| 1@ 73 Nominal stroke = 73 37.6
5 D-' 4 W A Measuring range 21 A 28 @4.2
gz | ) -
5 = ‘ 18 N\ 0 -
0o D - - [ 2 '
— o0 D
w X
m — —
) il ] i IS
L H R B I T Y R SN SRS I | B D) te)
Bending radius T T ‘ T Q
> 66 i i ‘ A
/ L L ‘ T —
Mounting brackets ©5.5+0.2 S
— =] 9| BTL6-A-MF03-K-50 50 0.2 &
L 52 ~ 60 ~ 250 ~ 250 | ~60 60 +0.3 -
BKS-S115-PU-_ _

Fig. 3-1: Dimensional drawing (BTL6...A1-S115 transducer with floating mag-
net BTL6-A-3800-2 and mounting brackets BTL6-A-MF03-K-50)

Damping zone

Damping zone

@ Location of angle BKS on BTL

I 73 Nominal stroke = 73
|
Y Measuring range Magnet 28
c Y A 9reng 2L AL | BTL6-A-3801-2
o o . @4.2
RS = N
= r 18 N
@ @D Its)
c o ™ — S 5
s 27
8 o
— - — ; — <t
L 1 | |
Bending radius | = [C_Tf|” 7 i T ] T e e
il >66 i 1 { I
\\\\\‘\/ L L { 1 { 1 Lr)
Mounting brackets ©5.5+0.2 5
——r—— 9 BTL6-A-MF03-K-50 50 0.2 &
L ~ 60 ~ 250 ~ 250 ~ 60 60 +0.3 T
BKS-S115-PU-_ _
Fig. 3-2: Dimensional drawing (BTL6...A1-S115 transducer with floating mag-
net BTL6-A-3801-2 and mounting brackets BTL6-A-MF03-K-50)
BALLUFF 3
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3 Installation (cont.)

3.1 Transducer installation

Ensure that no strong
electrical or magnetic
fields are present in the

immediate vicinity of the trans-
ducer.

Any orientation is permitted.

Mount the transducer on a level

surface of the machine using the

mounting brackets. Observe the

recommended spacing of the

mounting brackets, dimension

= page 3.

1. Align transducer slot with mag-
net.

2. Tighten mounting screws to a
maximum of 3 Nm.

3.2 Magnetinstallation

To ensure the accuracy of the trans-
ducer system, the magnet is at-
tached to the non-magnetizable
moving member of the machine
using non-magnetizable screws
(stainless steel, brass, aluminum).
The moving member must guide the
magnet on a track parallel to the
transducer.

Ensure that the distance " A " be-
tween parts made of magnetizable
material and the magnet is at least
10 mm (= page 3). Maintain the
following values in [mm] for distance
"B " and center offset " C " be-
tween the magnet and the trans-

ducer (= page 3):

Magnet type Distance | Offset
n B n n C n

BTL6-A-3800-2 4..8 +2

BTL6-A-3801-2 4.8 +2

For optimum performance, a dis-
tance "B " of 6 ... 8 mm is recom-
mended.

BALLUFF
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Note the following when mak-
ing electrical connections:

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

To ensure electromagnetic com-
patibility (EMC), which Balluff
verifies by the CE Marking, the
following points must be strictly
observed.

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

e Shielding: Copper filament
braided, 80% coverage.

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

Pin assignments can be found in
= Table 4-1.

________ 1 _INIT

2 _ START/STOP

H N\
6 GND

I
]
]
|
1
5 START/STQ/
1
1
I
I
I
1

BTL6-P11...A1-S115

RN

zi@awcé:

Pin| BTL6-P11... | Cable BKS
Control and data signals:

1 |INIT YE yellow
3 |INIT PK pink

2 | START/STOP GY grey

5 |START/STOP GN green

Supply voltage (external):

6 |GND BU blue

7 |+24V BN brown

A Reserved leads must remain
unconnected.

4 | reserved RD red

8 |reserved WH white

Table 4-1: Wiring assignment

processor/controller

|

Fig. 4-1: Wiring example BTL6-P11...A1-S115 with processor card/controller

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

High noise immunity on the line
between the transducer and proces-
sor is provided by the differential
line drivers used for the RS 422
interface. The signal is processed
by the controller or made available
by the processor card in the form of
analog or digital information.

Cable length max. 500 m.
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4 Wiring (cont.)

M12x1
26.5
[ % T

l [aV ‘ s f 1
S5 5 [ = D
o o

1 ;
2 ! 2
¥ ¥
@ 47 2
2 ! 4
m - N m

|

i

Fig. 4-2: Connection cable BKS-S...

straight
BKS-S115-00

_©6-98 (Cable Entry
(PG 9 fitting)

M12x1

@20

Fig. 4-3: Connector (female)

Pin numbering for
connector, view
of BTL side

Fig. 4-4: Pin assignments S115,
connector type BTL

5.1 Check connections

Components can be damaged by
improper connections and overvolt-
age. Before you apply power, check
the connections carefully.

5.2 Turning on the system

Note that the system may execute
uncontrolled movements when the
transducer is part of a closed-loop
system whose parameters have not
yet been set. Therefore make sure
that no hazards could result from
these situations.

5.3 Check output values

After replacing a transducer, it is
advisable to verify the values for the
start and end position of the magnet
in manual mode. *

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

5.4 Check functionality

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

5.5 Fault conditions

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

5.6 Noise elimination

Any difference in potential - current
flow - through the cable shield
should be avoided. Therefore make
sure the control cabinet and the
system in which the BTL6 is con-
tained are at the same ground po-
tential.

6 Versions (indicated on part label)
Supply voltage 1 =DC 24 V

Electr. connection: with connector S115

BTL6-P111-M0450-A1-S115

Q5 Profile style (round), @ 30 mm
= O
§§ Nom. length (4 digits), M = metric in mm
o <
é g DPI/IP Procedurel { { f f

§ Digital output signals: —H—H_ or _H_H_

5 Start Stop Start Stop

BALLUFF 5
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7 Using DPV/IP Procedure

71 Function and

characteristics

DPI/IP procedure uses two operat-
ing modes: DPI measurement mode
and IP data protocol mode.

DPI = digital pulse interface
IP = integrated protocol

DPI measurement mode:

The INIT pulse is sent to the BTL at
regular intervals over the INIT line;
the rising edge of this pulse triggers
a measurement

(INIT pulse where T, < 5 us = Start/
Stop measurement = Fig. 2-1).

IP data protocol mode:

If the length of the INIT pulse T is
increased to approx. 15 pus, the
transducer switches from DPI mea-
surement mode (= Fig. 7-1).

Following the INIT pulse, a charac-
ter string (Command) is sent to the
BTL as a command. The BTL does
still send the Start pulse over the
START/STORP line as a response,
but instead of the Stop pulses a
character string (Response) contain-
ing a response appropriate to the
command is sent to the controller.

Each character in the transmission
protocol has the following bit struc-
ture:

1, e

Start-Bit Start-of-Frame-Bit
Bit0...Bit7 8 data bits

PBit Parity-Bit (Even-Parity)
Stop Stop-of-Frame-Bit

Tait 4 ps (bit length at a

data rate of 250 Kbps)

Data integrity when transmitting the
character string is achieved using
parity and CRC16 checking with the
polynomial X16+X12+X5+1 (corre-
sponds to 0x1021). In case of a
transmission or protocol error, the
BTL sends out a corresponding
error message in reply.

BALLUFF
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INIT

START/STOP__[ ]
"y

. Command .
. . —
> T 1T [ P oeaw
! Response i
- :

;

TStart

Fig. 7-1: Principle of data transmission with IP data protocol

Te INIT pulse <5 us  Start/Stop measuring technique (= Fig. 2-1)
or:
Te approx. 15 ps operation with IP data protocol (w Fig. 7-1)
Command Command for requesting BTL data
((information stored in the BTL)
Tstan 3pstob5ys
Tos > 50 ps
Response  Response based on the request
or: Error message
7.2 Protocol parameters
Read LENXCRC)CRC]
parameter Request Response {CRALENKDO)---{ Dn JCRCYCRC)
Cl LEN |CR LEN |DO...Dn n
Vendor 01h [00h JO1h |07h [Vendor name ASCII coded 6
Code IBI IAI ILI ILI IUI IFI IFI
or{06h |00h JO6h [04h |Vendor code Hex coded 3
0x00000001 for BALLUFF
Type 02h |00h J02h |17h |Type key ASCII coded 22
key 'BTL6-P111-M0500-A1-S115'
Serial- 03h [00Oh JO3h |0Bh [Serial number ASCII coded 10
number '123456789DE'
or|07h 00h J07h 04h Serial number Hex coded 3
0x0001F503 = 128259
Ultrasonic 04h 00h  J04h 03h Ultra-sonic velocity BCD coded 2
velocity vus = 2832.56 m/s = 28h 32h 56h
or|08h 00h J08h 04h Ultra-sonic velocity Hex coded 3
0x00043EF5 = 2782.61 m/s
Zero point offset |09h  [00h  J09h  [04h |Zero point offset [um] 3
") 0x000088B8 = 35000 pm
Stroke length 0Ah [00Oh JOAh |04h [Stroke length [mm] 3
0x00001F4 = 500 mm
Error message FFh  |02h  [Error code 1
01h = unknown command
02h = transmission error
03h = EEPROM access error

*) Distance from zero point notch to edge of cover

Table 7-1: Lis
Cl

CR

LEN

DO ...Dn
CRC

t of request/response parameters
Command ID

Command Response

Length of data DO ... Dn

Data frame

CRC16 from Cl / CR to Dn, w section 7.3
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7 Using DPV/IP Procedure (cont.

7.3 CRC check Pseudo-Code for the CRC check:

The CRC in the reply telegram is CRC=0; // initialize shift register

checked using the characters Cl r epeat

and LEN. In the response telegram, CRCNext = NextBit EXOR CRC(15);

the CRC check includes the charac- CRC(15:1) = CRC(14:0); /1l shift left by 1
ters CR, LEN and DO ... Dn. CRC(0) = 0;

i f CRCNext then
CRC(14:0) = CRC(14:0) EXOR 0x1021;
endi f
until (last data bit)

Note: Next Bi t is the next bit of the serial bit stream. The Start, parity and
Stop bits are not included in the CRC check; they are treated independently
by the UART function. The UART function sends/receives the LSB first, so the
CRC must begin with Bit 0.

Implementation of the CRC check in C programming language:

typedef unsigned char byte;
typedef unsigned short word;

#def i ne GENERATOR_PCLI NOM 0x01021

#define CRC_OK 0
#define CRC_BAD 1

#def i ne BUFFSI ZE 48

byt e bRxBuf f er [ BUFFSI ZE] ; /* received nessage, 1%t byte @index O */
byt e bMessagelLengt h; /* nunmber of characters in received nessage */
/* including CRC */
int CRCCal cul ation(void)
(
wor d WCRC,
byt e bNext Byt €;
int i, j;
WCRC = 0;
for (i =0; i < bMessageLength - 2; i++ ) {/* do not calculate on CRC bytes */
bNext Byte = bRxBuffer[i];
for (j =05 j <8 J++) {
if ( ( bNextByte & 0x01) "~ ((WCRC & 0x800) >> 15) ) {
WCRC <<= 1;
WCRC "= GENERATOR_POLI NOV{
el se {
WCRC <<= 1;
}
bNext Byte >>= 1;
} }
if ( (byte) ((WCRC & 0xff00) >> 8) == bRxBuffer[i] &&
(byte) (WCRC & 0x00ff) == bRxBuffer[i+1] ) {
return CRC_CK;
}
el se return CRCBAD;
}

BALLUFF 7
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8 Technical Data

The following are typical values at DC 24 V and 25 °C. Fully operational after power-up, with full accuracy after warm-
up. Values are with BTL6-A-3800-2 or BTL6-A-3801-2 at a constant offset from the transducer:

Resolution <10 pm

Repeatability <20 pm

Repeat accuracy < 10 pm

Non-linearity:

NL <500 mm | > 500 mm
<200 uym | < +0.04 % FS

typ. £0.02 % FS

Temperature coefficient
< (6 ym + 5 ppm « NL)/K
NL = nominal length in [mm]

8.1 Dimensions, weights,
ambient conditions

<1500 mm
= page 3
approx. 1.0 kg/m
Housing anodized aluminum
Operatingtemp. 0°Cto +70°C
Humidity < 90%, non-condensing
Protection class

Nominal length

Dimensions
Weight

per IEC 60529 IP 67
when closed up
Shock loading 50 g/6 ms

per IEC 60068-2-27 '

Continuous shock 50 g/2 ms

per IEC 60068-2-29 '

Vibration 12 g, 10 to 2000 Hz

per IEC 60068-2-6 '

' Individual specifications as per
Balluff factory standard

8.2  Supply voltage (external)
Regulated supply

voltage DC20..28V
Ripple < 0.5V,

Current draw <60 mA (at 1 kHz)
Inrush <3 A/0.5ms

Polarity reverse protection1.5 * U,

8.3 Control signal

INIT pulse

Level +5V RS 422-driver
Pulse widths

measurement mode 1to 5 us
data protocol mode approx. 15 ys
Sampling rate 0.5to 2 kHz
Polarity reverse protection1.5 * U,

BALLUFF
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8.4 Position signal

START/STOP pulse

Level +5V RS 422-driver
Pulse widths 3to5us
Polarity reverse protection1.5 * U,
8.5 Overvoltage protection

Dielectric strength 500 V
to housing
Polarity reverse protection 1.5 « Ug

8.6 Included in shipment

Transducer with condensed guide

Magnets, mounting brackets and
connection cable must be ordered
separately.

8.7 Magnet
(order separately)

BTL5-A-3800-2 w Fig. 3-1
Weight approx. 30 g
BTL5-A-3801-2 = Fig. 3-2
Weight approx. 25 g
Housing plastic
Spacing, offset and installation
= page 3
Operating temp. 0°C to +70°C

8.8 Connection cables,
connectors
(order separately)

Shielded cable with connector on
one end w Fig. 4-2
straight: BKS-S115-PU-_ _
right-angle: BKS-S116-PU-_ _
__=length L, 02, 05, 10, 20
O5meansL=5m

Wiring assignments = Table 4-1

Connector for

shielded cable = Fig. 4-3
straight: BKS-S115-00
Wiring assignments = Table 4-1

8.9 Mounting brackets
(order separately)

BTL6-A-MF03-K-50 = Fig. 3-1
BTL6-A-MF01-A-50 = Fig. 8-1
BTL6-A-MF01-A-43 = Fig. 8-2

7®, < o
! @ H|
+ ©
7.5
15 @5.5+0.2 50 +0.2
60 -0.3

Fig. 8-1: Mounting bracket
BTL6-A-MF01-A-50

ol o
<]

1o

15 ©3.7+0.2

18 £0.2
3

Fig. 8-2: Mounting bracket
BTL6-A-MF01-A-43

8.10 Compatible processors
and displays

Analog output processor cards:

BTM-A1 multi-channel processor

card with 1 to 4 DC analog outputs

Digital output processor cards:
BTA-H11 22 bit,

BCD, Gray/binary or

SSD, Gray

Displays:

BDD-07-9 digital display,
7-digit for BTA-H
BDD-AM10-1-P display and
controller with 2 relay outputs
BDD-CCO08-1-P display and
controller with 8 setpoints

No. 825920 - 726 E e 00.000000 e Edition 0205; Specifications subject to change.
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1 Indicaciones de seguridad

Lea estas instrucciones antes de instalar
y poner en servicio el transductor de
desplazamiento Micropulse.

1.1 Uso debido

El transductor de desplazamiento
BTL6, para su utilizaciéon, se monta
en una maquina o sistema. Este
transductor, conjuntamente con un
autémata (PLC) o con un médulo de
proceso constituye un sistema de
medicién de desplazamiento lineal y
su uso esta permitido sélo para este
cometido.

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

1.2 Personal cualificado

Estas instrucciones van dirigidas a
personal especializado que se encar-

ga de realizar el montaje, la instalacion
y la puesta a punto.

1.3 Empleo y comprobacion

Para la utilizacion del sistema de
medicién de desplazamiento deben
respetarse los reglamentos de seguri-
dad pertinentes. En concreto, deben
adoptarse acciones que en el caso
de defecto del sistema de medicidn
de desplazamiento lineal no puedan
surgir peligros para personas y bie-
nes.

1.4 Validez

Estas instrucciones son aplicables a
los transductores de desplazamiento
Micropulse BTL6-P111...A1-S115.

En el w Capitulo 6 Ejecuciones (da-
tos en la etiqueta de caracteristicas),
pagina 5, encontrara una tabla
sindptica de las distintas versiones.

Con la marca CE confir-
mamos que nuestros
productos son confor-

mes a los requisitos de

la directiva CE

89/336/CEE (directiva CEM)
y de la ley CEM. En nuestro labora-
torio CEM, acreditado por la
DATech para inspecciones y prue-
bas de compatibilidad electromag-
nética, se demostro que los pro-
ductos de Balluff cumplen los
requisitos CEM de la norma bdsica
competente

EN 50081-2 (emision de

interferencias)

EN 61000-6-2 (inmunidad a las

interferencias)
Pruebas de emisiones: Radiacion
con interferencias radiofonicas
EN 55011 Grupo 1, clase B

Pruebas de inmunidad a las inter-
ferencias:

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

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

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

Tensiones de impulso (Surge)
EN 61000-4-5 Grado de severidad 2

Magnitudes perturbadoras conduci-
das por cable, inducidas por cam-
pos de alta frecuencia

EN 61000-4-6 Grado de severidad 3

Campos magnéticos
EN 61000-4-8 Grado de severidad 4

2 Funcionamiento y caracteristicas

2.1 Principio de funcionamiento

En el transductor de desplazamiento
Micropulse se encuentra el guiaondas,
protegido por un perfil de aluminio. A lo
largo del transductor de desplazamiento
se desplaza un sensor de posicion que
es acoplado por el usuario a la pieza de
la maquina cuya posicién se desee de-
terminar.

El sensor de posicion define la posicion
a medir sobre el guiaondas. Un impulso
INIT generado externamente, conjunta-
mente con el campo magnético del

BALLUFF
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transmisor de posicion genera una onda
de torsion dentro del guiaondas, la cual
se origina por magnetostriccién y se
propaga a una velocidad ultrasonica.

La onda de torsién que se propaga ha-
cia el extremo del guiaondas es absorbi-
da en la zona de amortiguacion. La onda
que se desplaza hacia el inicio del tramo
de medida genera una sefial eléctrica en
una bobina captadora. El valor de la
posicion corresponde al tiempo de reco-
rrido de la onda y se emite como infor-
macion de tiempo digital entre los impul-
sos de arranque y de parada.

Debe observarse que una

informacidn exacta de la posi-

cidn sdlo se puede averiguar
de la medicion de tiempo entre los
flancos del arranque y de la parada.

La evaluacion puede referirse al flanco
ascendente o descendente (w figu-

ra 2-1). Esto se realiza con elevada preci-
sion y reproducibilidad dentro del interva-
lo de medida indicado como longitud
nominal.
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2 Funcionamiento y caracteristicas (continuacion)
INIT A ambos lados de la longitud nominal 2.2 Longitudes nominales
J_‘ est4 situada una zona no Util para disponibles
i medida, egtando permitido pasar Para adaptar el transductor de despla-
! sobre la misma. . o .
! Start Stop T zamiento de manera éptima a la aplica-
T La conexion electrica entre el trans- cién, estan disponibles longitudes nomi-
| ductor de desplazamiento, la unidad nales dentro de una extensa banda.
- de evaluacion/control y el suministro Lonaitudes escalona-
3 T de corriente se realiza a través de un norr?inales mientos
— cable que se conecta mediante una
4 conexion de enchufe. 50 ... 1500 25 mm
7 Dimensiones para el montaje del 2 .. 60 1 pulgada
| [ transductor de desplazamiento

T
Figur 2-1: principio de medicion de
tiempo/recorridos

Micropulse y para el montaje de los
sensores de posicion: w figuras 3-1y
3-2

Otras longitudes nominales: 130, 160,
230y 360 mm (en funcion de las longitu-
des estandar de los sensores potencio-
métricos)

Zona de Zona de Sensor de posicién
© atenuacion atenuacion BTL6-A-3800-2
o | 1 ® 73 Longitud nominal 73 37.6
3] | ‘ = Tramo medida 28
8 4 N A 21 A Q4.2
© o | ° |
c [<e] N 7
s 2 18 == N e e
5 95 = = S o b o 3
e N ™ C A
s £ N C
(©) (a1 —— L ——1 Ra-
= _— g_‘ <
|
Radio de . _TT _________ ﬁ_ ________ T;—T_____ 8 3
flexion . y i ‘ Q
f > 66 o | e
/ % % 0
Pinzas de fijacion @5.5+0.2 S
e 9 BTL6-A-MF03-K-50 50 0.2 b
L ~ 60 ~ 250 ~ 250 | ~60 60 +0.3 -
BKS-S115-PU- "
- @ Posicién del BKS acodado en el BTL
Figura 3-1: Dibujo acotado (transductor de desplazamiento BTL6...A1-S115 con n
sensor de posicion BTL6-A-3800-2 y pinzas de fijacion BTL6-A-MF03-K-50)
Zona de Zona de
atenuacion atenuacion
8 [ 1 73 Longitud nominal 73 Sensor de 376
4 | e
= ] B \( = Tramo medida posicion
3 o | Al A4AL | BTL6-A-3801-2 | +—20
2 3 . C Q4.2
c T 1 18 N i
:g D i § ") A 5
5 2% = — N\ —d 2
s a3 ‘ N -
8 - Bl N =)
Radio de STl M E,,%,_,,,ﬁ,,,,f 8| 2
flexiéon z o o L Q| ©
O S 66 = Il Il Il
| ~38 = ik A0
N ! . L ©
Pinzas de fijacién 5.5 +0.2 T
== |- _l9|_ BTL6-A-MF03-K-50 50 £0.2 3
L ~52 ~ 60 ~ 250 ~ 250 ! ~ 60 60 +0.3 T
BKS-S115-PU-_ _
Figura 3-2: Dibujo acotado (transductor de desplazamiento BTL6...A1-S115 con
sensor de posicién BTL6-A-3801-2 y pinzas de fijacion BTL6-A-MF03-K-50)
BALLUFF 3
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3 Montaje (continuacion)

3.1  Montaje del transductor de
desplazamiento

Asegurarse de que no se
producen campos eléctri-
Cos 0 magnéticos fuertes

directamente junto al transductor
de desplazamiento.

La posicion de montaje es cualquiera.
El transductor de desplazamiento se
monta sobre con las pinzas de fija-
cion sobre una superficie plana de la
maquina. Se deben observar las dis-
tancias recomendadas para la posi-
cion de las pinzas de fijacion.
Medidas = pagina 3.

1. Alinear la ranura del transductor
de desplazamiento con el sensor
de posicion.

2. Apretar los tornillos de fijacién a
un max. de 3 Nm

3.2 Montaje del sensor de
posicion
Para garantizar la precison del siste-
ma de medicién de desplazamientos
unir el sensor de posicién con torni-
llos no magnetizables (acero fino,
laton, aluminio) con la parte mévil de
la maquina que debe ser de material
no magnetizable. La parte movil de la
magquina debe conducir al sensor de
posicién sobre una pista que transcu-
rra paralelamente al transductor de
desplazamiento.

Hay que prestar atencion para que la
distancia « A » entre las piezas con-
sistentes en material magnetizable y
el sensor de posicién sea al menos
de 10 mm (= pagina 3). Deberan
respetarse los siguientes valores en
mm para la distancia « B » y el des-
plazamiento central « C » entre el
sensor de posicion y el transductor
de desplazamiento (w pagina 3):

Sensor Distancia | Decalaje
de posicion «B» «C»
BTL6-A-3800-2 4.8 +2
BTL6-A-3801-2 4..8 +2

Para unos resultados 6ptimos de
medicion se recomienda una distan-
ciade «B»de6a8mm.

BALLUFF
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4 Conexiones

En Ia conexion eléctrica, siem-
pre tener en cuenta lo siguiente:

La maquina y el armario
A eléctrico deben estar a

idéntico potencial de
puesta a tierra.

Para garantizar la compatibilidad
electromagnética (CEM) que la
empresa Balluff confirma con la
marca CE deben respetarse siem-
pre las indicaciones siguientes.

¢ £l transductor de desplaza-
miento BTL y el médulo de
proceso/PLC deben conectarse
con un cable apantallado.

* Apantallamiento: Malla de hilos
sueltos de cobre, 80% de co-
bertura.

e En el lado del PLC, el cable de
la pantalla debe ponerse a tie-
rra, es decir, debe conectarse al
conductor de proteccion.

Las funciones de las patillas pue-
den verse en la w tabla 4-1.

1 INIT

2 START/STOP

BTL6-P11...A1-S115

_
| BN Do,
:

I

r e X

I

I

, _

I

I

I

Pin| BTL6-P11... | Cable BKS

Senales de control y de datos:

1 |INIT YE amarillo

3 |INIT PK rosa

2 | START/STOP GY gris

5 | START/STOP GN verde

Tension de alimentacion (externa):

6 |GND BU azul

7 |+24V BN marrén

A jLos conductores regervados
deben permanecer libres!

4 |reservado RD rojo

8 |reservado WH blanco

Tabla 4-1: Funciones de las patillas

Unidad proceso/PLC

- 1

Figura 4-1: Ejemplo de conexién BTL6-P11...A1-S115 con unidad de proceso/PLC

En el tendido del cable entre el trans-
ductor de desplazamiento, el control y
la alimentacion eléctrica debe evitar-
se la proximidad de conductores de
fuerza debido al acoplamiento de
perturbaciones. Son muy criticas las
perturbaciones inductivas inyectadas
por los armoénicos de la red (p. €.,
debido al efecto de controles de an-
gulo de fase), para las cuales la panta-
lla del cable ofrece una proteccién tan
solo reducida.

La elevada inmunidad al ruido en de
la conexiodn entre el transductor de
desplazamiento y la unidad de eva-
luacion se logra mediante los drivers
diferenciales del interface RS 422
empleado. El control procesa la sefial
0 es puesta a diposicion por la uni-
dad de evaluacién como informacién
analdgica o digital para su posterior
precesamiento.

Longitud max. del cable 500 m.
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4 Conexiones (continuacion)

M12x1
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Figura 4-2: Cable de conexion
BKS-S...

Recto

BKS-S115-00
o6-08 Pasacable

(jaula de apriete PG 9)

~55

M12x1

T T

20

Figura 4-3: Union de enchufe (cas-
quillo)

Ocupacion de los 5

pins del conector, 6 4

vista de la conexién

BTL - 3
1 2

Figura 4-4: Distribucién de
patillas S115, conector BTL

5 Puesta en servicio

5.1 Comprobar las conexiones

Como consecuencia de unas uniones
erréneas y de sobretensiones se pue-
den dafiar componentes. Antes de
conectar la corriente, por este motivo,
compruebe minuciosamente las co-
nexiones.

5.2 Conexion del sistema

Tenga presente que el sistema, en la
conexioén, puede efectuar movimien-
tos incontrolados, en concreto,
cuando la instalacién de medida de
desplazamiento forma parte de un
sistema regulador, cuyos parametros
todavia no estan configurados. Por
este motivo, asegurese de que este
sistema no puede representar peli-
gros.

5.3 Comprobar valores
medidos

Después de la desconexion de un

transductor de desplazamiento se

recomienda verificar los valores en la

posicién inicial y final del sensor de

posiciéon en modo manual. *

* Reservado el derecho a introducir
modificaciones o dispersiones debi-
das a la produccién.

5.4 Comprobar la funcionalidad

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

5.5 Anomalia funcional

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

5.6 Supresion de averias

Para evitar una compensacion de
potencial (flujo de corriente) a través
de la pantalla del cable, se recomien-
da colocar al mismo potencial de
puesta a tierra el armario eléctrico y el
sistema en el cual se encuentra el
BTL6.

6 Ejecuciones (datos en la etiqueta de caracteristicas)

r Alimentacioén eléctrica 1 =DC 24V
Conexion eléctrica: con conetor S115
[

BTL6-P111-M0450-A1-S115

| S |

H H o

Start Stop

R Modo de construccién

23 perfilado redondo @ 30 mm
35 g Longitud nominal (4 caracteres),
S$s M = indicacion métrica en mm

*8 *g Servicio con protocolo de datos DPI/IP

© g Impulsos de salida digitales:

2 g

c N

=

Start Stop

BALLUFF
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7 Trabajo con el procedimiento DPI/IP

7.1  Funciény caracteristicas , Command .
El procedimiento DPI/IP tiene dos INIT 0 O !_
modos de servicio, el servicio de L i
medicién DPI y el servicio con el pro- P Tp tTpy Iomem
tocolo de datos IP. i Response E

DPI = digital pulse interface START/STOP___ [ S RS G S

IP = integrated protocol

Servicio de medicién DPI:

En el conductor INIT se envia en in-
tervalos regulares el impulso INIT al
BTL, cuyo flanco ascendente activa
una medicion (impulso INIT con

T < 5 ps = principio de medicién
start/stop w figura 2-1).

walivs
TStart

Figura 7-1: El principio de la transmision de datos en el protocolo de datos IP

T Impulso INIT < 5 ys Principio de medicion Start/Stop
(= figura 2-1)
Alternativamente:

Te aprox.15 ps
(= figura 7-1)

Servicio con protocolo de datos

Servicio con protocolo de datos IP: Command  Orden para requerir datos BTL
Si se aumenta la duracion del impul- (informaciones que estan almacenadas en BTL)
so TIF a aprox. 15 ys el transductor

Tstart 3 us hasta 5 ps

de desplazamiento cambia del servi-
cio de medicion DPI al servicio con el
protocolo de datos IP (= figura 7-1).

Tras el impulso INIT se transmite una
secuencia de signos (Command)
como orden al BTL. En el conductor

Tos > 50 ys

Response  Respuesta en funcién del requerimiento
Alternativamente: mensaje de error

7.2 Parametros de protocolo

START/STOP se envia como respues- Seleccién de CRCJCRG
ta del BTL aun el impulso Start, pero parametros Consulta Respuesta {CRALENKDO) - { Dn JCRCJCRC)
en lugar de los impulsos Stop se al LEN Icr TLeN Tpo..Dn n
transmite una secuencia de signos
(Response) al control que contiene la Distintivo 01h |00h JO1h |07h |Vendor name ASCII coded 6
respuesta exigida dependiente del fabricante BALLUFTF
comando. 0|06h [00h J06h [04h |Vendor code Hex coded 3
) . 0x00000001 for BALLUFF
Cada signo del protocolo de transmi- "5 050" oo [ooh [02h [17h | Type key ASCI coded 22
zlft)q posee la siguiente estructura de 'BTL6-P111-M0500-A1-S115'
s NOmero de serie |03n  |00h J03h |0Bh |Serial number ASCIl coded 10
'123456789DE'
__[start{BitoYBitrYBit2) - - - o[07h |0Oh JO7h [04h  |Serial number Hex coded 3
—PI |<_ 0x0001F503 = 128259
T Velocidad 04h 00h 04h 03h  |Ultra-sonic velocity BCD coded 2
Start-Bit Bit Start-of-F ultrasonido vus = 2832.56 m/s = 28h 32h 56h
rart=sr 't Start-ol-rrame ofosh [ooh [osh |04n |Uttra-sonic velocity Hex coded | 3
Bit0...Bit7 8 bit de datos Ox00043EF5 = 2782.61 m/s
PBit Parity-Bit (Even-Parity) Offsett punto 09h |00h JOSh |04h |Zero point offset [um] 3
Stop Bit Stop-of-Frame cero *) 0x000088B8 = 35000 pm
_ ; ; Longitud de 0Ah |00h JOAh |04h |Stroke length [mm] 3
B b, ek Gt Stk
transmision de datos Mensaje de FFh  |02h  |Error code 1
de 250 kbit/s) error 01h = unknown command
02h = transmission error
La seguridad de los datos en la trans- 03h = EEPROM access error

mision de la secuencia de signos se
logra mediante el control de Parity y
CRC16 con el polinomio

X16+X12+X5+1 (equivale a 0x1021)

*) Distancia entre entalladura del punto cero con el borde de la tapa

Tabla 7-1: Lista de los parametros Request/Response

o Cl Command ID
En caso de un error de transmisién o
de protocolo, el BTL envia el corres- CR Command Response
pondiente mensaje de error como LEN Length of data DO ... Dn
respuesta. DO ... Dn Data frame
CRC CRC16 de Cl/ CR hasta Dn, = capitulo 7.3

6
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7 Trabajo con el procedimiento DPI/IP (continuacién)

7.3 Calculo CRC Pseudo code del célculo CRC:
El CRC en el telegrama de consulta CRC = 0; // initialize shift register
se calcula en base a los signos Cl y repeat
LEN. En el telegrama de respuesta, el CRCNext = NextBit EXOR CRC(15) ;
célculo CRC abarca los signos CR, CRC(15:1) = CRC(14:0); // shift left by 1
LENyDO ... Dn. CRC(0) = 0;
if CRCNext then
CRC(14:0) = CRC(14:0) EXOR 0x1021;
endif

until (last data bit)

Observacién: NextBit es el siguiente bit del flujo en serie. Los bits de Start,
Parity y Stop no se incluyen en el célculo CRC; se tratan independientemente
por la funcién UART. La funcién UART envia / recibe primero el LSB (least
significant bit), por lo que CRC debe comenzar en el bit 0.

Implementacién del calculo CRC en el lenguaje de programacion C:

typedef unsigned char byte;
typedef unsigned short word;

#define GENERATOR POLINOM 0x01021

#define CRC OK 0
#define CRC BAD 1

#define BUFFSIZE 48
byte bRxBuffer [BUFFSIZE]; /* received message, 1% byte @ index 0 */
byte bMessagelLength; /* number of characters in received message */

/* including CRC */

int CRCCalculation (void)
(

word wCRC;

byte bNextByte;

int i, j;

wCRC = 0;
for (i = 0; i < bMessageLength - 2; i++ ) {/* do not calculate on CRC bytes */
bNextByte = bRxBuffer[i];
for (j = 0; j < 8; J++ ) {
if ( ( bNextByte & 0x01) *~ ((wCRC & 0x800) >> 15) ) {
wCRC <<= 1;
wCRC "= GENERATOR POLINOM;
}
else {

wCRC <<= 1;

}

bNextByte >>= 1;

}

if ( (byte) ((wCRC & 0xff00) >> 8) == bRxBuffer([i] &&
(byte) (wCRC & 0x00ff) == bRxBuffer[i+1] ) {
return CRC_OK;

else return CRCBAD;

BALLUFF 7
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8 Caracteristicas técnicas

Valores tipicos a DC 24 V'y 25 °C. Inmediatamente listo para funcionamiento, precision total después de la fase de calenta-
miento. Conjuntamente con sensor de posicién BTL6-A-3800-2 o BTL6-A-3801-2 para una separacion constante respecto

al transductor de desplazamiento:
<10 pm
<20 pum
<10 pm

Resolucion
Reproducibilidad
Precision de repeticion

Desviacién de linealidad:
Longitud
nominal <500 mm |> 500 mm
<+200 pm |<£+0,04 % FS
+0,02 % FS typ.

Coeficiente de temperatura
< (6 ym + 5 ppm « longitud nominal)y/K

8.1 Dimensiones, pesos,
condiciones ambientales

Longitud nominal < 1500 mm

Dimensiones = pagina 3
Peso aprox. 1,0 kg/m
Carcasa Aluminio anodizado
Temperatura de empleo

0 °C hasta +70 °C
Humedad < 90 %, sin condensacién
Grado de proteccién
segun |[EC 60529 IP 67
en estado atornillado

Resistencia aimpactos 50 g/6 ms
segun IEC 60068-2-27
Golpes permanentes 50 g/2 ms

segun I[EC 60068-2-29 '

Vibraciones 12 g, 10 hasta 2000 Hz

segun |[EC 60068-2-6 1

" Determinacion individual segin nor-
ma de fabrica de Balluf

8.2 Alimentacion eléctrica

(externa)
Tensién estabilizada DC20..28V
Rizado <0,5V,
Intensidad
absorbida <60mA (a1 kHz)
Intensidad pico de
conexion <3A/0,5ms

Proteccién frente a
conexioén inversa 1,5 » Ug

8.3 Senal de control

Impulso INIT
Nivel +5'V, driver RS 422
Duracién
Servicio de
medicioén 1 hasta 5 ys
Servicio con protocolo
de datos aprox. 15 ps

Frecuencia de valores de medida
0,5 hasta 2 kHz
Proteccion frente a

conexiéninversa 1,5+ Ug
8 BALLUFF

8.4 Senal de posicién

Impulso Start/Stop

Nivel +5V, driver RS 422

Duracién 3 hasta 5 ps

Proteccion frente a

conexiéninversa 1,5+ Ujg

8.5 Proteccion frente a
sobretensiones

Resistencia a alta corriente 500 V
frente a la carcasa
Proteccién frente a
conexiéninversa 1,5+ U;g

8.6 Alcance del suministro

Transductor de desplazamiento con
instrucciones breves

Sensor de posicion, pinzas de fijacion
y cable de conexion deben pedirse
por separado.

8.7 Sensor de posicion
(debe pedirse por separado)

BTL6-A-3800-2 w figura 3-1
Peso aprox. 30 g
BTL6-A-3801-2 w figura 3-2
Peso aprox. 25 g
Carcasa Plastico

Respecto a la separacion,
decalaje y dimensiones de montaje,
véase w pagina 3
Temperatura de empleo

0 °C hasta +70 °C

8.8 Cables de conexion,
enchufe
(debe pedirse por separado)

Cable apantallado unilateralmente
con conectador enchufable

w figura 4-2
Recto: BKS-S115-PU-_ _
Acodado: BKS-S116-PU-_ _

_=Longitud L, 02, 05, 10, 20
05 correspondeal =5m
Ocupacion w tabla 4-1

Union de enchufe para cable
apantallado = figura 4-3
Recto: BKS-S115-00

Ocupacion w tabla 4-1

8.9 Pinzas de fijacion
(debe pedirse por separado)

BTL6-A-MF03-K-50 = figura 3-1
BTL6-A-MFO01-A-50 = figura 8-1
BTL6-A-MF01-A-43 = figura 8-2

oo
™)

AN

S
fl

©

-

15 @5.5+0.2 50 +0.2

1lzs ‘

60 -0.3

Figura 8-1: Pinza de fijacién
BTL6-A-MF01-A-50

el
I

o
[<2]

18 £0.2

1z

15 @ 3.7 +0.2

Figura 8-2: Pinza de fijacién
BTL6-A-MF01-A-43

8.10 Aparatos conectables

Unidades de evaluacion analdgicas:
BTM-A1 Unidad de evaluacién
multicanal con 1 hasta 4 salidas
analogicas DC

Unidades de evaluacion digitales:
BTA-H11 22 bits,

BCD, Gray/binaria o

SSD, Gray

Indicadores:

BDD-07-9 Display digital, 7 caracteres,
para BTA-H

BDD-AM10-1-P Unidad de visualiza-
cién y control con dos salidas por relé
BDD-CCO08-1-P Indicador con pro-
gramador de levas

N° 825 920 - 726 SP e 00.000000 * Edicion 0205; Reservado el derecho a introducir modificaciones.
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1 Consignes de sécurité

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

1.1 Utilisation prescrite

Pour son utilisation, le capteur de
déplacement Micropulse BTL6 est
monté dans une machine ou une
installation. Couplé a une commande
ou a une unité de lecture, il forme un
systeme de mesure de déplacement et
ne doit servir qu’a cette fin.

Toute intervention non autorisée ou
utilisation contre-indiquée entraine la
perte des droits de garantie et de
responsabilité.

1.2  Personnel qualifié

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

1.3 Utilisation et vérification

Lors de I'utilisation du systeme de
mesure de déplacement, les consi-
gnes de sécurité applicables doivent
étre respectées. Les mesures doivent
étre prises en particulier pour éviter
de mettre en danger le personnel ou
le matériel en cas de défaillance du
capteur de déplacement.

14 Validité

Cette notice est valable pour le cap-
teur de déplacement Micropulse de
type BTL6-P111...A1-S115.

Vous trouverez un récapitulatif des
différents modéles au chapitre 6 Mo-
deles (données de la plaquette signa-
Iétique), page 5.

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

exigences de la directive euro-
péenne

89/336/CEE (directive CEM)

et de la réglementation CEM. Notre
laboratoire CEM, accrédité par la
DATech pour les contréles de la
compatibilité électromagnétique, a
apporté la preuve que les produits
Balluff satisfont aux exigences CEM
de la norme générique

EN 50081-2 (émission)
EN 61000-6-2 (résistance au
brouillage)

Contréles de I'émission :

Rayonnement parasite
EN 55011 groupe 1, classe B

Contréles de la résistance au
brouillage :

Electricite statique (ESD)

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

EN 61000-4-4  degré d’intensité 3
Surtensions transitoires (Surge)

EN 61000-4-5 degré d’intensité 2
Grandeurs perturbatrices guidées
par le circuit, induites par des
champs haute fréquence

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

EN 61000-4-8  degré d’intensité 4

P Fonctionnement et propriétés

2.1 Mode de fonctionnement

Le capteur de déplacement contient
le guide d’ondes, protégé par un
profilé en aluminium. Un capteur de
position, relié a la piece de machine
par I'utilisateur et dont la position doit
étre déterminée, est déplacé le long
du capteur de déplacement.

Le capteur de position détermine la
position a mesurer sur le guide d’on-
des. Une impulsion initiale générée en
externe déclenche, conjointement
avec le champ magnétique du cap-
teur de position, une onde de torsion

2
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dans le guide d’ondes, qui se forme
par magnétostriction et se propage a
une vitesse ultrasonique.

L'onde de torsion qui se propage a
I’extrémité du guide d’ondes est ab-
sorbée dans la zone d’amortissement.
Celle qui se propage au début de la
distance mesurée génére un signal
électrique dans une bobine réceptrice.
La valeur de position correspond au
temps de propagation de I'onde ; elle
est délivrée sous forme numérique
mesurant le temps écoulé entre les
impulsions de départ et d’arrét.

Notez qu’une détermina-
A tion exacte de la position

n’est possible que sur la
base de la mesure du temps
écoulé entre les flancs de départ

et d’arrét.

La mesure peut s’effectuer sur la
base des flancs montants ou des
flancs descendants (= figure 2-1). Ce
systéme présente une précision et
une reproductibilité élevée a I'intérieur
de la plage de mesure correspondant
a la longueur nominale.
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La longueur nominale est bordée
d’une zone non utilisable pour la
mesure technique, qui peut étre
outrepassée.

Le raccordement électrique entre le
capteur de déplacement, 'unité de
traitement/automate et I'alimentation
s’effectue au moyen d’un cable
équipé d’un connecteur.

Cotes de montage du capteur de
déplacement Micropulse et le mon-

P Fonctionnement et propriétés (suite)
INIT
3 Start Stop
i T

T

Fig. 2-1 : Principe de mesure temps/
déplacement

tage du capteur de position :
w figures 3-1 et 3-2

2.2 Longueurs nominales

disponibles
Pour adapter de maniére optimale le
capteur de déplacement a son utilisa-
tion, les longueurs nominales sont
livrées dans une plage étendue.

longueurs nominales par pas de
50 ... 1500 25 mm
2 .. 60 1 pouces

Autres longueurs nominales : 130,
160, 230 et 360 mm (ce qui corres-
pond aux longueurs standard de
capteurs potentiométriques)

3 Montage
Zone Zone Capteur de position
d’amortissement d’amortissement BTL6-A-3800-2
% | 73 Longueur nominale 73 37.6
[0} | —
€9 - Al = plage de mesure 21 A 28 @4.2
8% 3 N I
g % - 18 N @ —ji‘_ == .
© ) — — | YR — — - -@ 0
o CQ (? C sV
o
Rayonde | XTIl T:r _________ | TT_____ Ea
courbure H o it Q
i >66 il HE |
(% i + il 5
Brides de fixation 5.5 +0.2 ™
—=r— 9l BTL6-A-MF03-K-50 50 +0.2 3
L ~ 60 ~ 250 ~ 250 . ~60 60 0.3 -
BKS-S115-PU-_ _

Fig. 3-1 : Plan coté (capteur de déplacement BTL6...A1-S115 avec capteur de
position BTL6-A-3800-2 et brides de fixation BTL6-A-MF03-K-50)

® Position du BKS coudé sur le BTL

Zone Zone
d’amortissement d’amortissement
| ® Longueur nominale
- : ~L 73 gueu : /3 Capteur de 376
é o 2 - i Al = plage de mesure 21 A position 28
g | BTL6-A-3801-2 @42
52 g ‘ 18 N\ —{—
Q9 D 0 |
o o ~ o)
' O L < I
| |
Rayon de ~ ‘ T\F T/T T\F o| w
QL. 1 P I L I R B . i IR | <) ™
courbure EE 1 o o H Q|
H H H
f >66 ~38 T i ‘}‘ ‘ I
b L Ly ‘ =
Brides de fixation @5.5+0.2 S
——7r— 19, BTL6-A-MF03-K-50 50 +0.2 X
L ~ 60 ~ 250 ~ 250 L ~ 60 60 +0.3 T
BKS-S115-PU-_ _
Fig. 3-2 : Plan coté (capteur de déplacement BTL6...A1-S115 avec capteur de
position BTL6-A-3801-2 et brides de fixation BTL6-A-MF03-K-50)
BALLUFF 3
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3 Montage (suite)

3.1 Montage, capteur de
déplacement

Veillez a ce que le capteur
A de déplacement ne se
trouve pas a proximité de

champs électriques ou magnéti-
ques élevés.

Le lieu d’installation est indifférent.

Le capteur de déplacement se fixe,

au moyen des brides, sur une surface

plate de la machine. Quant a I'empla-

cement des brides de fixation,

veuillez respecter les distances re-

commandées. Pour les dimensions,

= page 3.

1. Orientez la rainure du capteur de
déplacement vers le capteur de
position.

2. Serrez les vis de fixation avec un
couple d’au plus 3 Nm.

3.2 Montage, capteur de
position

Pour assurer I'’exactitude du systeme
de mesure de déplacement, utilisez
des vis non-magnétiques (acier surfin,
laiton, aluminium) pour fixer le cap-
teur de position a la piece mécanique
mobile qui doit étre fabriquée impéra-
tivement de matiere nonmagnétisa-
ble. La piece mécanique mobile doit
guider le capteur de position sur une
trajectoire paralléle a celle du capteur
de déplacement.

Veillez & laisser une distance « A »
d’au moins 10 mm entre le capteur
de position et des piéces contenant
des matériaux magnétisables

(= page 3). Veillez a respecter les
valeurs suivantes (en [mm]) pour la
distance « B » et le déport des axes
« G » entre le capteur de position et le
capteur de déplacement (w page 3 ) :

Type de capteur | Distance| Déport
de position «B» «C»
BTL6-A-3800-2 4..8 +2
BTL6-A-3801-2 4..8 +2

Pour obtenir des résultats de mesure
optimaux, nous recommandons une
distance « B » de 6....8 mm.

BALLUFF
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A respecter impérativement lors
du branchement électrique :

Linstallation et 'armoire

A électrique doivent étre au
méme potentiel de mise a
la terre.

Pour garantir la compatibilité
électromagnétique (CEM) affirmée
par la société Balluff qui posséde
la marque CE, les remarques sui-
vantes doivent absolument étre
respecteées.

e [ e capteur de déplacement BTL
et l'unité de lecture / com-
mande doivent étre reliés par un
céble blindé.

® Blindage : tresse de fils de cui-
vre, couverture a 80%.

® Du cété de la commande, le
blindage du céble doit étre mis a
la terre, c’est-a-dire relié au fil de
protection.

L’affectation des broches est pré-
sentée sur le w tableau 4-1.

1 INIT

2 START/ STO P

6 GND

BTL6-P11...A1-S115

ELEAR

""""" 3 SO

1

1

1

:

1

ety W
:

I

| EENG N
I

4 Branchements

Broche BTL6-P11... |Cable BKS

Signaux de commande et

de données:

1 INIT YE jaune

3 INIT PK rose

2 START/STOP |GY gris

5 START/STOP |GN vert

Tension d’alimentation (externe) :

6 GND BU bleu

7 +24 V BN marron
Ne pas raccorder des bro-
ches réservées!

4 réservée RD rouge

8 réservée WH blanc

Tableau 4-1 : Affectation des broches

Unité de traitement
ou commande

|

Fig. 4-1 : Exemple de raccordement BTL6-P11...A1-S115 avec unité de traite-

ment/automate

Pour la pose du cable reliant le cap-
teur de déplacement, 'automate et
I’alimentation, rester a I’écart des
cébles haute tension afin d’éviter des
perturbations. Les effets inductifs des
parasites du secteur sont particuliere-
ment néfastes (p. ex. provenant des
automates a découpage de phase),
car le blindage des cables n’en as-
sure que faiblement la protection.

Limmunité aux perturbations élevée
des liaisons entre le capteur de dé-
placement et I'unité de traitement est
obtenue grace au driver différentiel de
Iinterface RS 422. Le signal est utilisé
par I'automate ou est délivré sous
forme analogique ou numérique par
I'unité de traitement pour une exploi-
tation extérieure.

Longueur max. des cables 500 m.
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4 Branchements (suite)

M12x1
26.5

| ‘ 5 _ |
| o = |
N )
a c
O i ©
~— . ~—
™ ¥
@D \ P
) ‘ %)
¥ ! V4
o - N m

\

i

Fig. 4-2 : Cable de raccordement
BKS-S...

droit
BKS-S115-00

_©6-08 Passage du cable
(raccord PG9)

~55

M12x1

@ 20

Fig. 4-3 : Connecteur (douille)

Affectation des
broches du con-
necteur, vue du
connecteur BTL

Fig. 4-4 : Affectation des broches
S115, connecteur du BTL

5 Mise en service

5.1 Vérification des
branchements

Des raccordements erronés ainsi
qu’une surtension peuvent détériorer
des composants. Avant la mise sous
tension, vérifiez par conséquent mi-
nutieusement les branchements.

5.2 Mise sous tension du
systéme
Prenez garde aux éventuels mouve-
ments incontrélés du systeme lors de
la mise sous tension, lorsque I’équi-
pement de mesure de déplacement
est incorporé a un systéme d’auto-
matisme asservi dont les parametres
ne sont pas encore réglés. Assurez-
vous que cela n’engendre aucun
danger.

5.3 Controle des valeurs de
mesure

Apres le remplacement d’un capteur
de déplacement, il est recommandé
de vérifier, en marche manuelle, les
valeurs * du capteur de position en
position initiale et finale.

* Sous réserve de modifications ou
d’écarts de fabrication.

5.4 Controle de la capabilité de
fonctionnement

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

5.5 Défaillance

Lorsque des indices de dysfonction-
nement du systeme de mesure de
déplacement sont décelés, celui-ci
doit étre mis hors service et a I'abri de
toute utilisation non autorisée.

5.6 Dépannage

Pour éviter une compensation de
potentiel (passage de courant) par
dela le blindage du cable, il est re-
commandeé d’élever au méme poten-
tiel de mise a la terre, I'armoire électri-
que et l'installation ou se trouve le
BTL6.

6 Modéles (données de la plaquette signalétique)

r Alimentation électrique 1 = DC 24 V
Raccord électrique : avec connecteur S115
- a

BTL6-P111-M0450-A1-S115

¢ B

g3

g. S‘ Longueur nominale (4 chiffres),
g é Procédé DPI/IP

o . . L

5 ‘€ Impulsions de sortie numériques :

2 g

Q

@

O

—‘7 I— Construction ronde en profilé, @ 30 mm

M = longueur en mm

B S |

Start Stop

I ou

Start Stop

BALLUFF
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7 Utilisation du procédé DPI/IP

71 Fonctions et

caractéristiques

Le procédé DPI/IP présente deux
modes de fonctionnement, le mode
de mesure DPI et le mode utilisant
le protocole IP

DPI = digital pulse interface
IP = integrated protocol

Mode de mesure DPI :

Sur la ligne INIT, le signal INIT est
envoyé au BTL a intervalles régu-
liers. Le front montant déclenche
alors une mesure (signal INIT avec
T < 5 ps = principe de mesure
START/STOP w» figure 2-1).

Mode utilisant le protocole IP :
Lorsque la durée T, du signal INIT
est prolongée a environ 15 ps, le
capteur de déplacement commute
du mode de mesure DPI en mode IP
(w» figure 7-1).

Une instruction sous forme de suite
de caractéres (Command) est alors
transmise au BTL apres le signal
INIT. Le BTL répond certes, sur la
ligne START/STOP par I'impulsion
de démarrage ; toutefois a la place
des signaux d’arrét, il transmet, une
suite de caracteres (Response) con-
tenant la réponse demandée, en
fonction de I'instruction.

Pour tous les caractéres du protocole
de transmission, la structure des bits
est la suivante :

TBn

Bit Start Bit de début de trame
Bit0...Bit7 8 bits de données

PBit Bit de parité "Parity-Bit"
(Even-Parity)

Stop Bit de fin de trame

Tai 4 ps (durée du bit pour

un débit de 250 kbit/s)

Le contrOle de parité ainsi que la
vérification de signature CRC16 au
moyen du polynédme X16+X12+X5+1
(ce qui correspond a 0x1021) garan-
tissent la sécurité des données lors
de la transmission de la suite de
caracteres. En cas d’erreur de
transmission ou de protocole, le
BTL répond par un message d’er-
reur correspondant.

BALLUFF
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. Command
INIT [ 3 O B
P Tip tTpy [

Response

START/STOP_[ |
S

TStart

;

Figure 7-1 : Principe de la transmission de données pour le protocole de données IP

Te Signal INIT <5 ps  principe de mesure START/STOP (= figure 2-1)
ou:
Te env. 15 us mode de protocole IP (w figure 7-1)
Command instruction pour I'interrogation du BTL
(transmission des données mémorisées dans le BTL)
Tstart de3pusabuys
Tos > 50 ps
Response Réponse en fonction de l'instruction
ou : message d’erreur
7.2 Parameétres du protocole
(CRCACRC,
Lecture de Instruction
paramétres dinterrogation |Réponse  LCRAENADO)- -~ {Dn JCROJCRG)
Cl LEN CR |LEN |DO...Dn n
Code du 01h 00h 01h [07h |Nom du fabriquant en code 6
producteur ‘B'"'A"'L'"'L''U''F''F
ou|06h |0Ch 06h [04h [Nom du fabriquant en Hex 3
0x00000001 pour BALLUFF
Code de 02h 00h 02h [17h |Code de modele codé en ASCII 22
modéle 'BTL6-P111-M0500-A1-S115'
Numéro 03h 00h 03h [0Bh |Numéro de série en code ASCII 10
de série '123456789DE'
ou|07h 00h 07h |04h |Numéro de série codé en Hex 3
0x0001F503 = 128259
Vitesse des 04h 00h 04h |03h |Vitesse des ultrasons codée en BCD | 2
ultrasons Vus = 2832.56 m/s = 28h 32h 56h
ou|08h 00h 08h |04h |Vitesse des ultrasons codée en Hex | 3
0x00043EF5 = 2782.61 m/s
Offset de 09 |00h 09h [04h |Offset de I'origine [um] 3
I'origine *) 0x000088B8 = 35000 pm
Longueur 0Ah  |00h 0Ah |[04h |Longueur [mm] 3
mesurée 0x00001F4 = 500 mm
Message FFh [02h [Message d’erreur 1
d’erreur 01h = commande inconnue
02h = erreur de transmission
03h = erreur d’acces EEPROM

*) distance entre I'encoche de I'origine et le bord du couverc

Tableau 7-1 : Liste des paramétres Request/Response
code commande (Commande ID)

Cl
CR
LEN
DO ...
CRC

Dn

code réponse

longueur des données DO ... Dn
trame de données
CRC16 pour Cl / CR jusqu’a Dn, w Chéapitre 7.3
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7 Utilisation du procédé DPI/IP (suite)

7.3  Calcul du CRC Pseudo-code du calcul du CRC :

Le CRC du datagramme d'interroga- CRC=0; // initialize shift register

tion se calcule & partir des caracteres r epeat

Cl et LEN. Dans le datagramme de CRCNext = NextBit EXOR CRC(15):

réponse, le calcul du CRC se calcule CRC(15:1) = CRC(14:0); I1 shift left by 1
a partir des caractéres CR, LEN CRC(0) = O:

et DO ... Dn. i f CRCNext then

CRC(14: 0) = CRC(14:0) EXOR 0x1021;
endi f
until (last data bit)
Note : Next Bi t est le bit suivant de la séquence binaire. Les bits start, parity et
stop ne sont pas inclus au calcul ; ils sont traités indépendamment par la fonc-
tion UART. La fonction UART émet et regoit d’abord le bit de plus faible poids
(LSB), le calcul CRC doit donc commencer par le bit O.

Implémentation du calcul CRC en langage C :

t ypedef unsi gned char byte;
t ypedef unsi gned short word;

#def i ne GENERATOR_PCLI NOM 0x01021

#define CRC.OX 0
#define CRC_ BAD 1

#def i ne BUFFSI ZE 48

byt e bRxBuffer[ BUFFSI ZE]; /* recei ved nessage, 15t byte @index 0O */

byt e bMessagelengt h; /* nunber of characters in received nessage */
/* including CRC */

int CRCCal cul ation(void)

(
wor d WCRC,
byt e bNext Byt €;
int i, j;
WCRC = 0;
for (i =0; i < bMessageLength - 2; i++ ) {/* do not cal culate on CRC bytes */
bNext Byte = bRxBuffer[i];
for (j =05 j <8 J++) {
if ( ( bNextByte & 0x01) N ((wCRC & 0x800) >> 15) ) {
WCRC <<= 1;
WCRC "= GENERATCR_POLI NOM
}
el se {
WCRC <<= 1;
}
bNext Byte >>= 1;
} }
if ( (byte) ((WCRC & Oxff00) >> 8) == bRxBuffer[i] &&
(byte) (WCRC & Ox00ff) == bRxBuffer[i+1] ) {
return CRC_CK;
}
el se return CRCBAD;

BALLUFF 7
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8 Caractéristiques techniques générales

Valeurs caractéristiques pour une alimentation de DC 24 V et une température de 25°C. Utilisable immédiatement, précision
totale aprés la phase d’échauffement. Raccordé au capteur de position BTL6-A-3800-2 ou BTL6-A-3801-2 a distance cons-

tante du capteur de déplacement :

Résolution <10 pm
Reproductibilité <20 pum
Répétabilité <10pm

Ecarts de linéarité :

Longueurs

nominales < 500 mm | > 500 mm

<2200 ym |<+0,04 % FS
+0,02 % FS typ.

Dérive thermique
< (6 pm + 5 ppm « LNY/K
LN = Longueur nominale en [mm]

8.1 Dimensions, poids,
conditions d’environnement

Longueur nominale <1500 mm
Dimensions = page 3

Poids env. 1,0 kg/m
Boitier aluminium, anodisé

Temp. de service 0°C a +70°C
Humidité <90 %, sans condensation
Protection selon la norme CEIl 60529
IP 67 aI'état raccordé

Charge de choc 50 g/6 ms

selon la norme CEIl 60068-2-27 '
Choc continu 50 g/2 ms

selon la norme CEIl 60068-2-29 1
Vibration 12 g,10a 2000 Hz
selon la norme CEI 60068-2-6

' Définition individuelle selon la norme
d’usine Balluff

8.2 Alimentation électrique
(externe)

Tension stabilisée DC 20...28 V

Ondulation résiduelle  <0,5V_
Consommation
de courant <60 mA (a1kHz)

Courant de créte

au démarrage <3A/0,5ms
Protection contre l'inversion
des pobles 1,5+ Ug8

8.3 Signal de commande

Impulsion INIT
Niveau +5V driver RS 422
Durées d’impulsion

Mode de mesure 1a5pus
Mode utilisant le
protocole DPI/IP env. 15 s

Fréquence de mesure 0,5a2 kHz
Protection contre l'inversion
des pobles 1,5 +Ug

BALLUFF
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8.4 Signal de position

Impulsion Start/Stop

Niveau +5 V driver RS 422
Durées d’impulsion 3 a5 ps
Protection contre 'inversion
des poles 1,5+ Ug

8.5 Protection de surtension

Résistance a la haute tension 500 V
par rapport au boitier

Protection contre 'inversion

des poles 1,5+« Ug

8.6 Etendue de livraison

Capteur de déplacement avec notice
résumée

Le capteur de position, les brides de
fixation et le cable de raccordement
se commandent séparément.

8.7 Capteur de position
(@ commander séparément)

BTL6-A-3800-2 = figure 3-1
Poids env.30g
BTL6-A-3801-2 = figure 3-2
Poids env.25g

Boitier plastique

Pour les mesures de distance, déport
et montage, = page 3
Temp.deservice 0°Ca+70°C

8.8 Cables de raccordement,
connecteurs
(@ commander séparément)

Cable blindé, avec connecteur

unilatéral = figure 4-2
Droit : BKS-S115-PU-_ _
Coudé: BKS-S116-PU-_ _

__=longueur L, 02, 05, 10, 20
05 correspondalL=5m
Affectation des broches

= tableau 4-1

Connecteur pour cable blindé

= figure 4-3
Droit : BKS-S115-00
Affectation des broches

= tableau 4-1

8.9 Brides de fixation
(@ commander séparément)

BTL6-A-MF03-K-50 = figure 3-1
BTL6-A-MF01-A-50 = figure 8-1
BTL6-A-MF01-A-43 = figure 8-2

el

o
T [<p]

18 £0.2

| l7s
15| ©55+02 ||, 50202 |
60-0.3

Fig. 8-1 : Bride de fixation
BTL6-A-MF01-A-50

7@'70

! © H| @

® ITE
A?,L_E

15 @3.7+0.2

42.7 +0.2

57 -0.3

Fig. 8-2 : Bride de fixation
BTL6-A-MF01-A-43

8.10 Appareils compatibles

Unités de traitement analogiques :
BTM-A1 unité de traitement multi-
canaux, avec 1 a 4 sorties
analogiques DC

Unités de traitement numériques :
BTA-H11 22 bits,

BCD, Gray/binaire ou

SSD, Gray

Consoles d’affichage :

BDD-07-9 Afficheur numérique,

7 chiffres pour BTA-H
BDD-AM10-1-P Console d’affichage
et de commande muni de 2 sorties
relais

BDD-CCO08-1-P Console d’affichage
a commande a cames

N° 825920 - 726 F e 00.000000 e Edition 0205; sous réserve de modifications.
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8.10 Dispositivi collegabili ................ 8

1 Indicazioni per la sicurezza

Leggere attentamente queste istru-
zioni prima di installare e mettere in
funzione il trasduttore di posizione.

1.1 Uso proprio

Il trasduttore di posizione Micropulse
BTL6, per il suo impiego, viene instal-
lato su un macchinario o su unim-
pianto. Esso costituisce unitamente
ad un’unita di comando (PLC) ed ad
un’unita elettronica un sistema di
controllo della posizione e puo essere
impiegato solamente per tale compi-
to.

Interventi non autorizzati ed un uso
improprio determinano la decadenza
di ogni garanzia e responsabilita.

1.2 Personale qualificato

Le presenti istruzioni sono rivolte al
personale specializzato addetto al

montaggio, all'installazione ed alla
messa a punto dell’apparecchio.

1.3 Impiego e prova

Per 'impiego del sistema di controllo
della posizione debbono essere osser-
vate le norme di sicurezza di legge. In
particolare debbono essere adottate
misure di sicurezza affinché, in caso di
avaria del sistema di controllo della
posizione, non possano insorgere
rischi per persone e cose.

1.4 Validita

Le presenti istruzioni valgono per
trasduttori di posizione Micropulse
del tipo BTL6-P111...A1-S115.

Per una tavola sinottica delle diver-
se versioni si rimanda al w Cap. 6

Versioni (Indicazioni sulla targhetta
della fabbrica), pag. 5.

Il marchio CE é la confer-
ma che i nostri prodotti
sono conformi ai requisiti

della direttiva CE
89/336/CEE (direttiva EMC)

e della legge sulla compatibilita
elettromagnetica.

Nel nostro laboratorio EMC, accredi-
tato dal DATech per prove di com-
patibilita elettromagnetica, e stato
provato che i prodotti Balluff soddi-
sfano i requisiti EMIC della norma
generica EMC

EN 50081-2 (emissioni)

EN 61000-6-2 (immunita da
disturbi)

Collaudi emissioni:

Irradliazione di disturbi radio

EN 55011 Gruppo 1, Classe B
Collaudi di immunita da disturbi:
Elettricita statica (ESD)

EN 61000-4-2 Grado di definizione 3
Campi elettromagnetici (RFI)

EN 61000-4-3 Grado di definizione 3
Impulsi di disturbo rapidi, transitivi
(Burst)

EN 61000-4-4 Grado di definizione 3
Tensioni a impulso (Surge)

EN 61000-4-5 Grado di definizione 2
Grandezze dei disturbi dalla linea,
indotti da campi ad alta frequenza
EN 61000-4-6 Grado di definizione 3
Campi magnetici

EN 61000-4-8 Grado di definizione 4

2 Funzioni e caratteristiche

2.1 Funzionamento

All'interno del trasduttore di posizione
Micropulse ¢ situata la guida d’onda,
protetta da un profilato in alluminio.
Un datore di posizione collegato dal-
I'utente alla parte di macchina di cui
si vuole determinare la posizione,
viene spostato lungo il trasduttore di
posizione.

Il datore di posizione definisce la
posizione da misurare sulla guida
d’onda. Un impulso INIT, generato
esternamente, crea in unione col
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campo magnetico del datore di posi-
zione un’onda torsionale nella guida
d’onda che si forma tramite
magnetostrizione e si propaga alla
velocita degli ultrasuoni.

La propagazione dell’onda torsionale
verso I'estremita della guida d’onda
viene assorbita nella zona di smorz-
amento. La propagazione dell’onda
torsionale verso l'inizio della linea di
misura produce, in una bobina di
rilevamento, un segnale elettrico. Il
valore di posizione corrisponde al
tempo di transito dell’onda e viene

emesso come indicazione temporale
tra gli impulsi di avvio e di arresto.

Bisogna tener presente
A che un’informazione esat-

ta sulla posizione puo
essere rilevata solo misurando il

tempo tra i fronti di avvio e di
arresto.

L’analisi pud essere riferita sia al fron-
te crescente che a quello decrescente
(w fig. 2-1). E garantita una precisio-
ne e riproducibilita elevata all'interno
del campo di misura.
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P Funzioni e caratteristiche (continua)
INIT Sui due lati del campo di misura vi & 2.2 Lunghezze nominali e
una zona non utilizzabile ai fini metro- datori
! logici, che il datore di posizione puo Per un adattamento ottimale del tra-
| percorrere. S . .
| Start Stop sduttore di posizione all'impiego previ-
| Il collegamento elettrico tra il trasdut- sto & disponibile una vasta gamma di
1 tore di posizione, 'unita elettronica/ lunghezze nominali.
| centralina di comando e I'alimentazio- lunghezze nominali Scala
! T ne di corrente avviene per mezzo di un 50 1500 o5
o cavo che viene collegato tramite un mm_ .
| allacciamento a spina. 2 .. 60 1 pollici
< > Quote per il montaggio del trasdutto- Ulteriori lunghezze nominali: 130,
T re di posizione Micropulse € per il 160, 230 e 360 mm (a seconda delle
Fig. 2-1: Sistema di misurazione montaggio del datore di posizione: lunghezze standard di sensori
tempo/posizione. = figg. 3-1 e 3-2 potenziometrici)
3 Montaggio
Zona di Zona di Datore di posizione
smorzamento smorzamento BTL6-A-3800-2
| 1RO, 73 Lunghezza nominale 73 37.6
R = Tratto di misura 21 A 28 Q4.2
o 4 q Al .
= %e]
5 ) | . |
%8 (% ‘ T 18 T | \ g . _®"¢; ©
O M _ Scanax . /
Raggio di | iR i L0 s
curvatura = | | ‘ | | Q
“\\““ >66 ~38 \‘_ i‘i \‘ i;i \‘ i;i _\‘
\ \\ T T
/ % Staffe di fissaggio 05.5+0.2 2
=== NElD BTL6-A-MF03-K-50 50 +0.2 3
L ~ 60 ~ 250 ~ 250 ‘_ ~ 60 60 +0.3 T
BKS-S115-PU-_ _

Fig. 3-1: Disegno quotato (trasduttore di posizione BTL6...A1-S115 con datore
di posizione BTL6-A-3800-2 e staffe di fissaggio BTL6-A-MF03-K-50)

@ Posizione del BKS angolato sul BTL

Zona di Zona di
smorzamento smorzamento
\ Lunghezza nominale .
o : y ~L 3 ? — 3 Datore di 37.6
405) 2 i Al = Tratto di misura 21 A posizione 28 oo
! BTL6-A-3801-2 .
%_8 g 18 N i
9 = v o) [
S8 0% — = - —
O o m ‘_
L j— . v | < as]}
|
Raggio di STl f:r,,f,,,;,,,f‘\r,,,,,_,,,ﬁ,,,% 8 3
curvatura s H ! N ‘ H Q| ©
> 66 a8 o { i { -
\\‘\\/ ' I ' L { I ' L ; L ' 5
Staffe di fissaggio @55 +0.2 S
=gl NElD BTL6-A-MF03-K-50 50 £0.2 &
L ~ 60 ~ 250 ~ 250 L ~ 60 60 +0.3 o
BKS-S115-PU-_ _

Fig. 3-2: Disegno quotato (trasduttore di posizione BTL6...A1-S115 con datore
di posizione BTL6-A-3801-2 e staffe di fissaggio BTL6-A-MF03-K-50)
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3 Montaggio (continua)

3.1 Montaggio, trasduttore di
posizione

Si deve fare attenzione a che
non si trovi nelle immediiate
vicinanze del trasduttore di

posizione alcun forte campo elettrico
0 magnetico.

La posizione di montaggio € a discre-
zione dell’utente. Il trasduttore di
posizione viene montato con i mor-
setti di fissaggio su una superficie
piana della macchina. Per la posizio-
ne dei morsetti di fissaggio, rispettare
le distanze raccomandate.

Misure w pag. 3.

1. Allineare la scanalatura del tra-
sduttore di posizione al datore di
posizione.

2. Serrare le viti di fissaggio con max
3 Nm.

3.2 Montaggio, datore di
posizione

Per garantire la precisione del sistema
di misurazione della posizione, il
datore di posizione dotato di viti non
magnetizzabili (acciaio legato, ottone,
alluminio) viene collegato con I'ele-
mento di macchina mosso, il quale
deve essere costituito da materiale
non magnetizzabile. L’elemento di
macchina mosso deve condurre il
datore di posizione lungo un percorso
situato in parallelo al trasduttore di
posizione.

Prestare attenzione che la distanza

" A " trai pezzi di materiale
magnetizzabile ed il datore di posizio-
ne sia di almeno 10 mm (= pag. 3).
Devono essere rispettati i seguenti
valori in [mm] per la distanza" B " e
I'eccentricita " C " tra il datore di po-
sizione ed il trasduttore di posizione
(= pag. 3):

Tipo di datore di | Distanza | Offset
posizione "B" "C"
BTL6-A-3800-2 4..8 +2
BTL6-A-3801-2 4..8 +2

Per risultati di misura ottimali & consi-
gliata una distanza " B " da 6 a 8 mm.

BALLUFF

4

4 Connessioni

Disposizioni da rispettare asso-
lutamente per la connessione
elettrica:

Limpianto e 'armadietto
comandi devono avere lo
stesso potenziale di messa
aterra.

Per garantire la compatibilita elettro-
magnetica (EMC), che la ditta Balluff
conferma con il marchio CE, devono
essere assolutamente osservate le
indicazioni che seguono.

e | trasduttori di posizione BTL e
I'unita elettronica/controllo devo-
no essere collegati con un cavo
schermato.

e Schermatura: maglia di singoli fili
di rame, ricoprimento 80 %.

e Sul lato dell’unita elettronica/
controllo, la schermatura del
cavo deve essere messa a terra,
cioé collegata al conduttore di
protezione.

Lo schema delle connessioni si puo
desumere dalla w tabella 4-1.

________ 1 INIT

2 START/ STO P

6 GND

BTL6-P11...A1-S115

B AR

s SOOI

1

1

1

:

1

ey WV
:

I

| EETANG N
I

Pin| BTL6-P11... | Cavo BKS
Segnali di controllo e dei dati:

1 |INIT YE giallo
3 |INIT PK rosa
2 | START/STOP GY grigio
5 | START/STOP GN verde

Tensione di alimentazione (esterna):

6 |GND BU blu

7 |+24V BN marrone

A I fili riservati devono rimanere
liberi.

4 |riservato RD rosso

8 |riservato WH bianco

Tabella 4-1: Disposizione dei colle-
gamenti

Unita elettronica
oppure controllo

|

Fig. 4-1: Esempio di connessioni BTL6-P11...A1-S115 con controllo/unita

elettronica

Nell'installare il cavo fra trasduttore di
posizione, controllo e alimentazione
elettrica, evitare la vicinanza di
elettrodotti, in quanto possono deter-
minare interferenze. Particolarmente
critiche sono le interferenze induttive
dovute ad armoniche di rete (per es.
comandi a ritardo di fase), alle quali la
schermatura del cavo offre una prote-
zione ridotta.

L’elevata resistenza ai disturbi elettro-
magnetici del collegamento fra tras-
duttore e unita elettronica viene ga-
rantita dall’amplificatore differenziale
dell'interfaccia impiegata RS 422.

Il segnale viene elaborato dalla
centralina di comando oppure messi
a disposizione dall’unita elettronica,
come informazione analogica o digi-
tale, per I'ulteriore elaborazione.
Lunghezza del cavo: max. 500 m.
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4 Connessioni (continua)

M12x1
26.5

| ‘ 5 _ |
| o = |
N )
a c
O i ©
~— . ~—
™ ¥
@D \ P
) ‘ %)
¥ ! V4
o - N m

\

i

Fig. 4-2: Cavo di allacciamento

diritto
BKS-S115-00

_©6-98 Passaggio cavo
(serracavo PG 9)

M12x1

@ 20

Fig. 4-3: Connettore a spina (presa)

Piedinatura del- 5
I’allacciamento a 6 4
spina, vista sul
collegamento 7 3
BTL

1 2

Fig. 4-4: Assegnazione pin S115,
connettore BTL

5 Messa in funzione

5.1 Controllo connessioni

Connessioni errate e sovratensione
possono danneggiare i componenti
costruttivi. Prima di attivare il sistema,
controllare pertanto attentamente le
connessioni.

5.2 Attivazione del sistema

Prestare attenzione al fatto che all’at-
tivazione il sistema puo effettuare
movimenti incontrollati, in particolare
quando il dispositivo di controllo della
posizione ¢ parte di un sistema di
regolazione, i cui parametri non siano
ancora stati stabiliti. Assicurarsi per-
tanto che non possano da cio insor-
gere pericoli.

5.3 Controllo valori di
misurazione

Dopo la sostituzione di un trasduttore

di posizione, si consiglia di verificare,

in esercizio manuale, i valori alla posi-

zione iniziale e alla posizione finale

del datore di posizione. *

* Salvo modifiche o divergenze dovute
alla fabbricazione.

5.4 Controllo funzionamento

Il funzionamento del trasduttore di
posizione e di tutte le componenti ad
€sso connesse deve essere periodica-
mente verificato e protocollato.

5.5 Difetti di funzionamento

Qualora si individuino segnali che
facciano presumere un funzionamento
non regolare del sistema di controllo
della posizione, questo deve essere
messo fuori servizio e bloccato contro
un uso non autorizzato.

5.6 Schermatura

Per evitare un flusso di corrente da
compensazione di potenziale attra-
verso la schermatura del cavo, si
consiglia di portare I'armadietto co-
mandi e I'impianto, che si trova in
BTLS, allo stesso potenziale di messa
aterra

6 Versioni (dati sulla targhetta di fabbrica)

Alimentazione 1 =DC 24 V

Tipo di connessione: con connettore S115

BTL6-P111-M0450-A1-S115

Trasduttore
di posizione

Impulso digitale in uscita:

Profilato estruso tondo & 30 mm
—— Campo di misura (4 caratteri): M = sistema metrico in mm

Funzionamento con protocolloDPI/IP

| S | |

f f oppure { l

Start Stop

Start Stop

BALLUFF
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7 Lavorare con il metodo DPI/IP

7.1  Funzionamento e proprieta , Command .
Il metodo DPV/IP include due modi INIT i i 0B !_
operativi, il funzionamento in modalita i
misurazione DPI ed il funzionamento T 1T € A
con il protocollo IP. ' Response |
DPI = digital pulse interface START/STOP—[ | S 0 [ O O I
IP = integrated protocol 3 '
Funzionamento in modalita misura- Tstar
zione DPI: Fig. 7-1: Principio della trasmissione dati nel protocollo IP
Sulla linea INIT, Fimpulso INIT viene Te Impulso INIT < 5 ps  principio di misurazione start-stop (= fig. 2-1)
|n\{|?to ?d éqterl\./fll; regola}[? al BTL, il come alternativa:
cui fronte di salita fa’ scattare una . . )
misurazione (impulso INIT con Te ca. 1§ Hs . lFunZ|o.namlento con il protocollo IP (= fig. 7-1)
T, < 5 ps = principio di misurazione Command Istruzione per la richiesta di dati BTL
s‘lfpart—stop - fig. 2-1). (informazioni memorizzate nel BTL)
Funzionamento con protocollo IP: Totan 3usfinoabps
Se la lunghezza dell'impulso INIT T To > 50 ps
viene aumentata a circa 15 ps, il tra- Response Risposta conformemente alla richiesta
sduttore di posizione passa dal fun- come alternativa: segnalazione di errore
zionamento in modalita di misurazio-
ne DPI al funzionamento con il
protocollo P (= fig. 7-1). 7.2 Parametri di protocollo
Dopo 'impulso INIT, al BTL viene in
tal caso inviata una stringa di caratteri Lettura LENACRC)CRC
(Command) come istruzione. Come parametri Richiesta Risposta {CRALENA D0) - { Dn JCRCICRC)
risposta dal BTL viene si inviato I'im- al LEN IcRr LEN Do ..Dn n
pulso di start sulla linea START-STOP,
ma invece degli impulsi di stop, al Identificazione [01h |00h JO1h |07h |Vendor name ASCII coded 6
comando viene inviata una stringa di del produttore BALLUFTF
caratteri (Response) la quale contiene oppure(06h |00h JO6h [04h |Vendor code Hex coded 3
la risposta richiesta che dipende dal- 0x00000001 for BALLUFF
I’istruzione. Coc.iice.di 02h [00h J02h |17h [Type key ASCII coded 22
Ogni carattere del protocollo di tra- ordinazione BTL6-P111-M0500-A1-S115
smissione possiede la seguente strut- Numero 03h [00Oh JO3h |0Bh [Serial number ASCIl coded 10
tura di bit: di serie '123456789DE'
oppure(07h |00h |O7h [04h |Serial number Hex coded 3
0x0001F503 = 128259
(BHONBITABIZ) - {BHoRBIT JPBA Velocita 04h [00Oh J04h |03h [Ultra-sonic velocity BCD coded 2
—>| Ta l(— ipersonica vus = 2832.56 m/s = 28h 32h 56h
Bit di avvio Bit inizio del frame oppure|08h  [00h J08h [04h |Ultra-sonic velocity Hex coded 3
Bit0. Bit7 8 bit dati 0x00043EF5 = 2782.61 m/s
1t9...5l otaat Offsetpunto  |09h |00h |09h |04h |Zero point offset [um] 3
PBit Bit di parita (parita pari) zero ¥) 0x000088B8 = 35000 pm
Stop Bit fine del frame Lunghezza di 0Ah |00h JOAh |04h [Stroke length [mm] 3
Ta: 4 ps (lunghezza bit con misurazione 0x00001F4 = 500 mm
una velocita di trasmis- Segnalazione FFh 02h Error code 1
sione dei dati di di errore 01h = unknown command
250 Kbit 02h = transmission error
50 kbit/s) 03h = EEPROM access error

La sicurezza dei dati durante la tra-
smissione della stringa di caratteri
viene ottenuta con il polinomio
X16+X12+X5+1 (corrisponde a

*) Distanza della tacca del punto zero dal bordo del coperchio

Tabella 7-1: Lista dei parametri di richiesta/risposta

0x1021) tramite controllo di parita e Cl Command ID
controllo CRC16. In caso di un errore CR Command Response
di trasmissione o di un errore di pro- LEN Length of data DO ... Dn

tocollo, il BTL trasmette come rispo-

. . : b DO ... Dn Data frame
sta una rispettiva segnalazione di
errore. CRC CRC16daCl/CRa Dn, - Cap 7.3

6 BALLUFF
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7 Lavorare con il metodo DPI/IP (cont.)

7.3 Calcolo CRC Pseudocodice del calcolo CRC:

[l CRC nel telegramma di richiesta CRC=0; // initialize shift register

viene calcolato sulla base dei caratteri r epeat

Cl e LEN. Nel telegramma di risposta il CRCNext = NextBit EXOR CRC(15):

calcolo CRC comprende i caratteri CRC(15:1) = CRC(14:0); Il shift left by 1
CR,LEN e DO ... Dn. CRC(0) = 0;

i f CRCNext then
CRC(14:0) = CRC(14:0) EXOR 0x1021;
endi f
until (last data bit)

Nota: Next Bi t € il bit successivo del flusso di bit seriale. | bit di avvio, di parita e
di stop non vengono inclusi nel calcolo CRC; vengono trattati in modo indipen-
dente dalla funzione UART. La funzione UART invia/riceve prima il LSB (least
significant bit), pertanto il CRC deve iniziare con bit 0.

Implementazione del calcolo CRC nel linguaggio di programmazione C:

t ypedef unsi gned char byte;
t ypedef unsi gned short word;

#def i ne GENERATOR_PCLI NOM 0x01021

#define CRC.OK O
#define CRC_BAD 1

#def i ne BUFFSI ZE 48

byt e bRxBuffer[ BUFFSI ZE]; /* recei ved nessage, 15t byte @i ndex O */
byt e bMessagelengt h; /* nunber of characters in received nessage */
/* including CRC */

int CRCCal cul ation(void)

(
wor d WCRC;
byt e bNext Byt e;
int i, j;
WCRC = 0;
for (i =0; i < bMessageLength - 2; i++ ) {/* do not cal culate on CRC bytes */
bNext Byte = bRxBuffer[i];
for (j =05 j <8 J++) {
if ( ( bNextByte & 0x01) ™ ((wWCRC & 0x800) >> 15) ) {
WCRC <<= 1;
WCRC "= GENERATCR_POLI NOM
}
el se {
WCRC <<= 1;
bNext Byte >>= 1;
| }
if ( (byte) ((WCRC & Oxff00) >> 8) == bRxBuffer[i] &&
(byte) (WCRC & 0x00ff) == bRxBuffer[i+1] ) {
return CRC_CK;
}
el se return CRCBAD,

BALLUFF 7
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8 Dati tecnici

I valori tipici per DC 24 V e 25°C. Immediatamente pronto per il funzionamento, completa precisione dopo fase di riscalda-
mento. In connessione con datore di posizione BTL6-A-3800-2 o BTL6-A-3801-2 con distanza costante dal trasduttore di

posizione:
Risoluzione <10 um
Riproducibilita <20 pum

Accuratezza di ripetizione <10 pym

Deviazione della linearita:
LN <500 mm |> 500 mm
<200 um |<£+0,04 % FS
+0,02 % FS typ.

Coefficiente di temperatura
< (6 pm + 5 ppm = LN)/K
LN = lunghezza nominale

8.1 Dimensioni, peso,
condizioni ambientali

Lunghezza nominale < 1500 mm

Dimensioni = pag. 3
Peso ca. 1,0 kg/m
Scatola alluminio anodizzato

Temperatura d’esercizio da

0°C sinoa+70°C
Umidita < 90 %, senza effetto rugiada
Tipo di protezione secondo
IEC 60529 IP 67 (connettore avvitato)
Shock 50 g/6 ms
secondo IEC 60068-2-27 '
Shock continuo 50 g/2 ms
secondo IEC 60068-2-29 '
Vibrazioni 129
da 10 sino a 2000 Hz
secondo IEC 60068-2-6 1

' secondo norma di fabbricazione
Balluff

8.2 Alimentazione elettrica
(esterna)

Tensione stabilizzata DC 20 ... 28 V
Ondulazione residua <0,5V
Assorbimento di
corrente

Corrente massima
di avviamento
Protezione contro

<60mA (a1 kHz)

<3A/0,5ms

I'inversione di polarita 1,5+ Ug
8.3 Segnalipilota

Impulsi INIT

Livello +5 V eccitatore RS 422

Larghezze di impulso
Funzionamento in modalita
misurazione 1sinoabps
Funzionamento con
protocollo ca. 15 ps

Frequenza della lettura di posizione

0,5sinoa?2 kHz

Protezione contro

I’inversione di polarita

8

1,5 Ug

BALLUFF

8.4 Segnale posizionale

Impulsi START/STOP

Livello +5 V eccitatore RS 422

Larghezze di impulso 3 sino a5 ps

Protezione contro

I’inversione di polarita 1,5« Ug

8.5 Protezione contro la
sovratensione

Resistenza all’alta tensione 500 V

verso contenitore

Protezione contro

I’inversione di polarita 1,5+ Ug

8.6 Elementi compresinella
fornitura

Trasduttore di posizione con istruzioni
brevi

Il datore di posizione, le staffe di fis-
saggio ed il cavo di allacciamento

devono essere ordinati separatamente.

8.7 Datori di posizione
(da ordinare separatamente)

BTL6-A-3800-2 w fig. 3-1
Peso ca.30g
BTL6-A-3801-2 w fig. 3-2
Peso ca.25¢g
Scatola materiale plastico

Per distanza, sfasamento e misure da

adottare peril montaggio  w» pag. 3

Temperatura d’esercizio da
0°Csinoa +70°C

8.8 Cauvidi allacciamento,
connettore
(da ordinare separatamente)

Cavo schermato unilateralmente con

connettore a spina - fig. 4-2
diritto: BKS-S115-PU-_ _
articolato: BKS-S116-PU-_ _

__=lunghezza L, 02, 05, 10, 20
05 corrispondeal =5m
Piedinatura = tabella 4-1

Connettore a innesto per cavo

schermato w fig. 4-3
diritto: BKS-S115-00
Piedinatura w Tabella 4-1

8.9 Staffe difissaggio
(da ordinare separatamente)

BTL6-A-MF03-K-50 = fig. 3-1
BTL6-A-MF01-A-50 = fig. 8-1
BTL6-A-MF01-A-43 = fig. 8-2
ol of o

I -

® :

50 +0.2 ‘
60 -0.3

15 @5.5+0.2

Fig. 8-1: Staffa di fissaggio
BTL6-A-MF01-A-50

Fet o
™

H ‘
© NS
L

| 75

15 ©3.7+0.2

42.7 +0.2

57 -0.3

Fig. 8-2: Staffa di fissaggio
BTL6-A-MF01-A-43

8.10 Dispositivi collegabili

Unita elettronica, analogica:
Unita elettronica multicanale BTM-A1
con 1 fino a 4 uscite analogiche CC

Unita elettronica, digitale:

BTA-H11 22 bit,
BCD, Gray/binario oppure
SSD, Gray

Dispositivi di visualizzazione:
BDD-07-9 display digitale a 7 cifre per
BTA-H

BDD-AM10-1-P dispositivo di
visualizzazione e di controllo

con 2 uscite a relé

BDD-CCO08-1-P visualizzatore con
comando camme

N° 825920 -7261 e 00.000000 ¢ Versione 0205; Ci siriserva il diritto di modifiche.
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