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Weitere Baumer Kontakte finden Sie unter: Potentialausgleich / : : ungen (fu yp)
www.baumer.com = botential equalization = Ausgangssignal (an Voyr): 10 VDC
SIO1: Inactive
. Ausgangssignal: Vour = 1110 V, parame?rierbar SI02: Teach-In Offset, tare
Anderungen vorbehalten Betriebsspannungsbereich: +Vs = 18 bis 30 VDC
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ID 18014398713316619 Vor dem Anschliessen des Gerats die Anlage spannungsfrei schalten. Netzteil nach UL 1310, Class 2 oder externe

Absicherung durch eine UL anerkannte oder gelistete Sicherung mit max.100 W/Vp oder max. 5 A unter 20 V.
Hinweis zur elektromagnetischen Vertraglichkeit: Geschirmtes Anschlusskabel empfohlen. Kabelschirm beidseitig,
grossflachig erden und Potentialausgleich sicherstellen.

Anschlusskabelldange max. 20 m.
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Montage vorbereiten

Sensor liefert ungenaue Messergebnisse bei ver-
schmutzer Messoberflaiche oder falscher Monta-
ge.

a) Vermeiden Sie Verschmutzungen durch Fett/Ol.

b) Montieren Sie den Sensor auf einer bearbeiteten,
ebenen Flache.

c) Beachten Sie die Oberflachenrauheit.

Zu bearbeitende Montageflache:
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Vorgehen:

a) Prifen Sie die Ebenheitstoleranz.
Ebenheitstoleranz < 0,1 mm
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b) Prifen Sie die Oberflachenrauheit.
Oberflachenrauheit < 6,3 ym
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c) Bohren Sie 4 Gewinde in das Maschinenelement.
Achten Sie darauf, die Bohrlécher senkrecht zur
Auflageflache des Sensors zu bohren.

- Abstand Bohrldcher: 76,1 £0,2 mm; 14,4 +0,2
mm

- Tiefe Bohrlocher: 218 mm

- Tiefe Gewinde: 215 mm
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Montageoption mit Durchgangsléchern:
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Sensor montieren
INFO

Die mitgelieferten Schrauben (M6x20) sind fur die
Montage auf Stahl ausgelegt. Verwenden Sie fir die
Montage auf Leicht- oder Buntmetallen langere
Schrauben (M6x25).

Im Folgenden wird die Montage auf Stahl beschrie-
ben:
Vorgehen:

a) Stellen Sie sicher, dass das Maschinenelement
nicht belastet ist.

b) Drehen Sie die Schrauben handfest ein.

c) Drehen Sie die Schrauben (Innensechskant SW5)
mit einem Drehmomentschlussel in 2 Stufen tber
Kreuz mit einem Anzugsmoment von 20 Nm fest.
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Sensor erstmals in Betrieb nehmen

Zur Inbetriebnahme wird der Sensor direkt an die
Steuerung angeschlossen. Das Ausgangssignal ist
ein analoges Signal und verlauft proportional zur Deh-
nung.

Vorgehen:

a) Belasten Sie den Sensor wenn mdglich 10 Mal auf
Volllast, um den Einfluss des Setzverhaltens zu
minimieren.

b) Lassen Sie den Sensor bei eingeschalteter Strom-
versorgung 5 Minuten aufwarmen, damit sich der
Nullpunkt stabilisert.

c) Tarieren Sie den Sensor bei Nullast, um Signalver-
anderungen durch die Montage zu kompensieren.

Ergebnis:

v Der Sensor ist betriebsbereit.

Betrieb

Sensor tarieren

Tarieren Sie den Sensor zyklisch im entlasteten Zu-

stand, um einen Nullpunktdrift oder Temperaturein-

flisse zu kompensieren.

Vorgehen:

a) Stellen Sie sicher, dass der Sensor keine Deh-
nungsanderung erfahrt.

b) Stellen Sie sicher, dass sich das Maschinenele-
ment an der richtigen Nullposition befindet.

c) Tarieren Sie den Sensor bei Nulllast (Spannungs-
signal High oder Uber 10-Link).
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S101 und SI02 mit Eingangsfunktion

SIOs, die als Eingang betrieben werden, dlrfen nicht
floatend sein, sondern miissen immer mit einem defi-
nierten High oder Low Pegel verbunden werden.
Werkseitig ist der SIO2 als Eingang mit der Funktion
Teach-In Offset/Tare parametriert. Wird diese Funkti-
on nicht benétigt, muss dieser Eingang fix mit GND
verbunden werden, um unbeabsichtigtes Tarieren zu
verhindern.
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Parametrierung (optional)

Um noch bessere Messergebnisse zu erreichen, ha-
ben Sie die Mdglichkeit, den Senor Uber die integrier-
te Verstarkerelektronik passend zur Anwendung uber
die 10-Link Schnittstelle zu parametrieren. Dazu wird
der Sensor an einen 10-Link Master angeschlossen.

Die Betriebsanleitung, das 10DD-File zum Parame-
trieren des Sensors und Informationen zum Zubehor
finden Sie unter:

= www.baumer.com (-> Produktdetailseite) und

® joddfinder.io-link.com

Im Folgenden finden Sie eine Auswahl der parame-

trierbaren Funktionen des Sensors:

® Einheit des ausgegebenen Prozesswerts (N, kN,
um/m, ...) definieren

® Sensor tarieren, z. B. nach erfolgter Montage des
Sensors (Verzug, Teach-in Offset)

= Sensor auf eine bekannte Kraft an der Maschine
abgleichen (Teach-in by Reference)

® Analoges Ausgangssignal auf die tatsachlich vorlie-
gende Dehnung anpassen (z. B. max. Ausgangssi-
gnal bei 350 pm/m)

® Spitzenwertspeicher fir zuverlassige Echtzeit Maxi-
malwerterkennung

® Tiefpassfilter fir optimiertes Signal-Rausch-Verhalt-
nis und Glattung bei Signalschwankungen

= Sample & hold fur prézise Messwerte zu definierten
Zeiten fur genaue Regelungen

= Konfigurierbare Schaltausgange

= Diagnosedaten (Detaillierter Geratestatus, Betriebs-
stundenzahler, Quality Bit)

® Fehlererkennung (Alarm Bit zur Anzeige von unguil-
tigen Messsignalen, frei konfigurierbarer Signalwert
am Analogausgang zur Fehlererkennung)

Wartung

Der Sensor ist wartungsfrei. Es sind keine speziellen
Wartungsarbeiten erforderlich.
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