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Sicherheitshinweise

BestimmungsgemaBer Gebrauch

Der Drehmoment-Messflansch T10FS ist ausschlieBlich fur Drehmoment- und
Drehzahl-Messaufgaben und direkt damit verbundene Steuerungs- und Rege-
lungsaufgaben zu verwenden. Jeder daruber hinausgehende Gebrauch gilt
als nicht bestimmungsgemas.

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

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

Allgemeine Gefahren bei Nichtbeachten der Sicherheitshinweise

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

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

Restgefahren

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

HBM A0784-10.0 de
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In dieser Bedienungsanleitung wird auf Restgefahren mit folgenden Symbolen
hingewiesen:

Symbol: A GEFAHR

Bedeutung: Hochste Gefahrenstufe

Weist auf eine unmittelbar gefahrliche Situation hin, die - wenn die Sicher-
heitsbestimmungen nicht beachtet werden — Tod oder schwere Korperverlet-
zung zur Folge haben wird.

Symbol: WARNUNG
Bedeutung: Moglicherweise gefahrliche Situation

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

Symbol: ACHTUNG
Bedeutung: Gefahrliche Situation

Weist auf eine mogliche gefahrliche Situation hin, die — wenn die Sicherheits-
bestimmungen nicht beachtet werden - Sachschaden, leichte oder mittlere
Kérperverletzung zur Folge haben kénnte.

Symbole fur Anwendungshinweise und nutzliche Informationen:
Ny

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

Symbol: C €

Bedeutung: CE-Kennzeichnung

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

A0784-10.0 de HBM
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Umbauten und Veranderungen

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

Qualifiziertes Personal

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

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

Unfallverhitung

Entsprechend den einschlagigen Unfallverhtutungsvorschriften der Berufsge-
nossenschaften ist nach der Montage der Drehmoment-Messflansche vom
Betreiber eine Abdeckung oder Verkleidung wie folgt anzubringen:

¢ Abdeckung oder Verkleidung durfen nicht mitrotieren.

e Abdeckung oder Verkleidung sollen sowohl Quetsch- und Scherstellen ver-
meiden als auch vor evil. sich |0senden Teilen schitzen.

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

e Abdeckungen und Verkleidungen mussen auch angebracht sein, wenn die
bewegten Teile des Drehmoment-Messflansches auBBerhalb des Verkehrs-
und Arbeitsbereiches von Personen installiert sind.

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

Gewabhrleistung

Bei Reklamationen kann eine Gewahrleistung nur dann ibernommen werden,
wenn der Drehmoment-Messflansch in der Originalverpackung zurtiickgesen-
det wird.

HBM A0784-10.0 de
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Die Drehmoment-Messflansche T10FS gibt es bei Option 2 “Elektrische Konfi-
guration” in den Ausfuhrungen KF1, SF1 und SU2. Diese Ausfliihrungen unter-
scheiden sich durch ihre elektrischen Ein- und Ausgange am Stator, die Roto-
ren sind fur alle Ausfuhrungen eines Messbereiches gleich. Die Ausfuhrungen
SF1 und SU2 konnen optional mit einem magnetischen oder optischen Dreh-
zahl-Messsystem (Messsystem optisch mit oder ohne Referenzimpuls) aus-
gerustet werden.

Ausfiihrung KF1 SF1 SuU2

MessgroBe Drehmoment Drehmoment
Drehzahl magnetisch oder optisch (Option)
Drehzahl und Referenzimpuls optisch (Option)

. Speisespannung Versorgungsspannung 18 V...30 V DC

Energieversorgung 54 Vgg/14 kHz;

Rechteck
Ausgangssignal Frequenz Frequenz Frequenz

und
Spannung

Anschlusskabel V1..V4 V5, V6, W1, W2, W5, W6
AnschlieBbar Speisespannungsge- Speisespannungsgenerator im Drehmoment-Mess-
an HBM-Mes- nerator in der HBM- flansch
selektronik Elektronik

Abb. 1.1: T10FS-Ausfiihrungen

Welche Ausfuhrung Sie haben, kobnnen Sie dem Typenschild des Stators ent-
nehmen. Dort ist die Ausfuhrung in der “T10FS-...”-Nummer angegeben.

Beispiel: T10FS-001R-SU2-S-0-V1-Y (siehe auch Seite61).

A0784-10.0 de HBM
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Die Drehmoment-Messflansche T10FS erfassen statische und dynamische
Drehmomente an ruhenden oder rotierenden Wellen und liefern zusatzlich
RS-422-Signale mit einer Drehrichtungsinformation zum Ermitteln der Dreh-
zahl. Zu den Drehzahlimpulsen kann beim optischen Drehzahl-Messsystem
auch ein Referenzimpuls ausgegeben werden. Die Messflansche erlauben
durch ihre kurze Bauweise auBerst kompakte Prufaufbauten. Daraus ergeben
sich vielfaltige Anwendungen.

Neben der klassischen Prufstandstechnik (Motor-, Rollen- und Getriebepruif-
stande) werden neue LOsungen fur teilweise in die Maschinen integrierte
Drehmomentmessungen moglich. Hier kommen die Vorteile der Drehmoment-
Messflansche T10FS voll zur Geltung:

¢ Geringe Rotorgewichte

e Geringe Massentragheitsmomente
¢ Kleine AuBendurchmesser

e Lager- und schleifringlos

Durch den lagerlosen Aufbau und die berthrungslose Speisespannungs- und
Messwertubertragung kdnnen Reibungs- oder Lagererwarmungseffekte nicht
auftreten.

Die Drehmoment-Messflansche werden fur Nennmomente von 100 N-m bis
10 kN-m geliefert. Als maximale Drehzahlen sind je nach Nennmoment bis zu
24 000 min~! zugelassen.

Gegen elektromagnetische Stérungen sind die Drehmoment-Messflansche
T10FS zuverlassig geschutzt. Sie sind nach den einschlagigen europaischen
Normen auf EMV-Verhalten gepruft und mit der CE-Kennzeichnung versehen.

HBM A0784-10.0 de
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Die Drehnmoment-Messflansche bestehen aus zwei getrennten Teilen, dem
Rotor und dem Stator. Der Rotor setzt sich zusammen aus dem Messkorper
und den Signal-Ubertragungselementen.

Auf dem Messkérper sind Dehnungsmessstreifen (DMS) appliziert. Die Rotor-
elektronik fur die Brickenspeisespannungs- und Messsignallbertragung ist
zentrisch im Flansch angeordnet. Der Messkorper tragt am auBeren Umfang
die Ubertragerspulen fir die beriihrungslose Ubertragung von Speisespan-
nung und Messsignal. Die Signale werden von einem teilbaren Antennenring
gesendet bzw. empfangen. Der Antennenring ist auf einem Gehause befest-
igt, in dem die Elektronik fur die Spannungsanpassung sowie die Signalaufbe-
reitung untergebracht ist.

Am Stator befinden sich Anschlussstecker fur das Drehmomentsignal, die
Spannungsversorgung und das Drehzahlsignal (Option). Der Antennenring
soll ungefahr konzentrisch um den Rotor montiert werden (siehe Kapitel4).

Die Drehzahlmessung erfolgt mit einem magnetischen oder optischen Sensor.
Beim magnetischen Messsystem wird mit einem Magneto-Resistive-Sensor
(MR) ein magnetisiertes Polrad abgetastet.

Der optische Sensor arbeitet nach dem Prinzip der Infrarot-Durchlichtschran-
ken. Der Referenzimpuls wird durch einen Magneten in der Schlitzscheibe
und einen Feldplattensensor erzeugt. Bei der Option2 (Drehzahl-Messsy-
stem), Code L ist auf dem Stator der Drehzahlsensor montiert, die zugehdérige
Schlitzscheibe wird vom Kunden auf dem Rotor befestigt. Beim Code H ist die
Schlitzscheibe bereits auf dem Rotor montiert.

Optischer Drehzahl-Sensor (Option)

Antennensegmente

Stator

Rotor
(ohne Schlitzscheibe)

Gehause Facherscheiben

Abb. 3.1: Mechanischer Aufbau, Explosionsdarstellung

A0784-10.0 de HBM
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Vi \Ng—

Gehen Sie mit dem Drehmoment-Messflansch schonend um! Der Auf-
nehmer kann durch mechanische Einwirkung (Fallenlassen), chemische
Einflisse (z. B. Sauren, Losungsmittel) oder Temperatureinfluss (HeiB3-
luft, Dampf) bleibend geschadigt werden.

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

Die Drehmoment-Messflansche T10FS kdnnen Uber einen entsprechenden
Wellenflansch direkt montiert werden. Am Rotor ist auch die direkte Montage
einer Gelenkwelle oder entsprechender Ausgleichselemente (bei Bedarf Uber
Zwischenflansch) mdglich. Die zuldssigen Grenzen fur Biegemomente, Quer-
und Langskrafte dirfen nicht Gberschritten werden. Durch die hohe Drehstei-
figkeit der Messflansche T10FS werden dynamische Veranderungen des Wel-
lenstranges gering gehalten.

A ACHTUNG

Der Einfluss auf biegekritische Drehzahlen und Torsionseigenschwin-
gungen ist zu Uberprifen, um eine Uberlastung der Messflansche durch
Resonanziuberhéhungen zu vermeiden.

Ny

/g\ HINWEIS

Auch bei korrektem Einbau kann sich der im Werk abgeglichene Nuli-
punkt bis ca. +150 Hz verschieben. Wird dieser Wert uberschritten,
empfehlen wir die Einbausituation zu prufen. Ist der bleibende Null-
punktversatz im ausgebauten Zustand groBer als +50 Hz, senden Sie
den Aufnehmer bitte zur Prifung ins Werk Darmstadt.

Far den einwandfreien Betrieb sind die MontagemaBe (siehe Seite59)
einzuhalten.

HBM A0784-10.0 de
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4.1 Bedingungen am Einbauort

Die Drehmoment-Messflansche T10FS sind in der Schutzart IP54 nach

EN 60529 ausgefiihrt. Sie sind vor grobem Schmutz, Staub, Ol, Lésungsmit-
teln und Feuchtigkeit zu schatzen. Im Betrieb sind die einschlagigen Sicher-
heitsbestimmungen der entsprechenden Berufsgenossenschaften zum
Schutz von Personen zu beachten (siehe "Sicherheitshinweise”).

Der Drehmoment-Messflansch T10FS ist in weiten Grenzen gegen Tempera-
tureinflusse auf das Ausgangs- und Nullsignal kompensiert (siehe technische
Daten auf Seite62). Diese Kompensation erfolgt in aufwendigen Ofenprozes-
sen bei stationaren Temperaturen. Hiermit ist gewahrleistet, dass reproduzier-
bare Verhaltnisse vorliegen und die Eigenschaften der Aufnehmer jederzeit
nachvollziehbar sind.

Liegen keine stationaren Temperaturverhaltnisse vor, z. B. durch Temperatur-
unterschiede zwischen Messkorper und Flansch, konnen die in den techni-
schen Daten spezifizierten Werte Uberschritten werden. Hier mussen dann flr
genaue Messungen je nach Anwendungsfall durch Kuhlung oder Heizung sta-
tionare Temperaturverhaltnisse geschaffen werden. Alternativ ist eine Tempe-
raturentkopplung, z. B. durch warmeabstrahlende Elemente wie Lamellenkup-
plungen, zu prufen.

4.2 Einbaulage

Die Einbaulage des Messflansches ist beliebig. Bei Rechtsdrehmoment (im
Uhrzeigersinn) betragt die Ausgangsfrequenz 10 kHz ...15 kHz. In Verbindung
mit Messverstarkern von HBM oder bei der Option “Spannungsausgang” steht
ein positives Ausgangssignal (O V ... +10 V) an.

Beim Drehzahl-Messsystem ist zum eindeutigen Bestimmen der Drehrichtung
auf dem Sensorkopf ein Pfeil angebracht. Dreht der Messflansch in Pfeilrich-

tung, geben angeschlossene HBM-Messverstarker ein positives Ausgangssi-
gnal OV ... +10V) ab.

A0784-10.0 de HBM
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4.3 Einbaumadglichkeiten

Prinzipiell haben Sie zwei Moglichkeiten den Drehmoment-Messflansch zu
montieren, mit oder ohne Zerlegen des Antennenringes. Wir empfehlen die
Montage nach Kapitel4.3.1. Ist eine Montage nach4.3.1 nicht moglich (z. B.
bei nachtraglichem Wechsel des Stators oder Montage mit Drehzahl-Messsy-
stem), mussen Sie den Antennenring zerlegen. Beachten Sie hierbei unbe-
dingt die Hinweise zum Zusammenbau der Antennensegmente (siehe "Mon-
tage des Stators” und “Montage der Schlitzscheibe”).

4.3.1 Einbau mit nicht demontiertem Antennenring (ohne Drehzahl-
Messsystem)

S —Hif
e

Kundenseitige
Befestigung

1. Rotor montieren 2. Stator montieren

Kundenseitige Abstitzung

Klemmestuck

N5

FW@
L

—

3. Wellenstrang fertigmontieren 4. Bei Bedarf Klemmstlck montieren

HBM A0784-10.0 de
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4.3.2 Einbau mit nachtraglicher Montage des Stators (ohne Drehzahl-
Messsystem)

@@ il

Kundenseitige Befestigung

1. Rotor montieren 2. Wellenstrang montieren

—————————————————————————

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,

3. Ein Antennensegment demontieren 4. Antennensegment um den Wellenstrang
montieren

Kundenseitige Abst(t-
zung

Klemmstiick

5. Stator ausrichten und fertigmontieren 6. Bei Bedarf Klemmstick montieren

A0784-10.0 de HBM
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4.3.3 Einbaubeispiel mit Kupplungen

ST,
Lid -~

Abb. 4.1: Einbaubeispiel mit Kupplung

4.3.4 Einbaubeispiel mit Gelenkwelle

s IS N
L=

Abb. 4.2: Einbaubeispiel mit Gelenkwelle

HBM
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4.4 Montage des Rotors

Zusatzliche Montagehinweise zum Drehzahl-Messsystem finden Sie in Kapi-

tel4.7, Seite23.

N

/g\ HINWEIS

Nach der Montage ist in der Regel das Rotor-Typenschild verdeckt. Des-
halb liegen dem Rotor zusatzliche Klebeschilder mit den wichtigen
Kenndaten bei, die Sie auf den Stator oder andere relevante Priufstands-
komponenten aufkleben kdnnen. Sie kdnnen dann jederzeit die flr Sie
interessanten Daten, wie z. B. das Kalibriersignal, ablesen. Fur die ein-
deutige Zuordnung der Daten ist am Rotor von auBBen sichtbar eine Iden-
tifikations-Nummer und der Messbereich eingraviert (sieheAbb. 4.3).

1. Reinigen Sie vor dem Einbau die Flanschplanflachen des Messflansches
und der Gegenflansche. Die Flachen mussen flr eine sichere Drehmo-
mentUbertragung sauber und fettfrei sein. Benutzen Sie mit Ldsungsmittel
angefeuchtete Lappen oder Papier. Achten Sie beim Reinigen darauf, dass
die Ubertragerspulen nicht beschadigt werden.

6x bzw. 8x Befestigungsschraube (10.9/12.9)

Rotor /
A
\ :

N/

=
]

/L Identifikations—Nummer/Messbereich

6x bzw. 8x Innensechskantschraube (Z) DIN EN ISO 4762 (10.9/12.9)

Abb. 4.3: Verschraubung des Rotors

A0784-10.0 de HBM
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2.

Verwenden Sie fur die Verschraubung des Rotors acht Innensechskant-
schrauben DIN EN ISO 4762 der Festigkeitsklasse 10.9 (Messbereiche
= 3 kN'-m: 12.9) in geeigneter Lange (abhangig von der Anschlussgeome-
trie).

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

ViNg—

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

3.

Ziehen Sie alle Schrauben mit dem vorgeschriebenen Anziehdrehmoment
Jab. 4.1) an.

Am Rotor befinden sich zur weiteren Montage des Wellenstranges acht
Gewindebohrungen. Verwenden Sie ebenfalls Schrauben der Festigkeits-

klasse 10.9 (bzw. 12.9) und ziehen Sie diese mit dem vorgeschriebenen
Anziehdrehmoment nachAab. 4.1 an.

A

ACHTUNG

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

Nenndrehmoment Befestigungs- Befestigungsschrauben Vorgeschriebenes
schrauben (Zm) Festigkeitsklasse Anziehdrehmoment
(N-m) (N'm)
100
M8 10.9 34
200
500 M10 67
1k M10 10.9 67
2k M12 115
3k M12 135
5k M14 12.9 220
10k M16 340
Tab. 4.1: Befestigungsschrauben
) DIN EN ISO 4762912; schwarz/geéHt/uges=0,125
HBM A0784-10.0 de
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4.5 Montage des Stators

Im Anlieferungszustand ist der Stator betriebsfertig montiert. Sie konnen die

Antennensegmente vom Stator trennen, zum Beispiel bei Wartungsarbeiten,
oder um eine leichtere Montage des Stators zu ermdéglichen. Um die mittige

Ausrichtung der Segmentringe gegentber dem Statorfu3 nicht zu verandern,
empfehlen wir, nur ein Antennensegment vom Stator zu trennen.

Ist in Threm Fall ein Zerlegen des Stators nicht notig, verfahren Sie nach den
Punkten2.,6.7. und-$.

Ausfiuhrung mit Drehzahl-Messsystem

Da der optische Drehzahlsensor die Schlitzscheibe umfasst, ist es nicht mog-
lich den Stator axial Uber den fertigmontierten Rotor zu schieben. Beachten
Sie hierzu auch Kapitel4.7.

Facherscheibe

Abb. 4.4: Verschraubungen der Antennensegmente

1. Lésen und entfernen Sie die Verschraubungen (M5) an einem Antennen-
segment. Achten Sie darauf, dass die Facherscheiben nicht verloren ge-
hen!

2. Montieren Sie das Statorgehause auf einer geeigneten Grundplatte im
Wellenstrang, so dass ausreichende Einstellmoglichkeiten in horizontaler
und vertikaler Richtung vorhanden sind. Ziehen Sie die Schrauben noch
nicht fest.

3. Montieren Sie nun das unter Punki. entfernte Antennensegment mit zwei
Innensechskantschrauben und den Facherscheiben wieder an den Stator.
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Achten Sie darauf, dass alle Facherscheiben vorhanden sind (siehe

f\bb. 4.4), die fur einen definierten Ubergangswiderstand sorgen! Ziehen

|
A ACHTUNG ‘

Sie die Schrauben noch nicht fest an.

Montieren Sie jetzt die obere Verbindungsschraube der beiden Antennen-
segmente, so dass sich ein geschlossener Antennenring ergibt. Achten Sie
auch hier auf die Facherscheiben.

Ziehen Sie nun alle Verschraubungen der Antennensegmente mit einem
Anzugsmoment von 5 N-m an.

Richten sie dann die Antenne zum Rotor so aus, dass die Antenne den
Rotor etwa koaxial umschlieBt. Beachten Sie bitte die in den technischen
Daten angegebenen zulassigen Ausrichtungstoleranzen.

Ziehen Sie jetzt die Verschraubung des Statorgehauses fest an.

Stellen Sie sicher, dass der Spalt im unteren Bereich der
Antennensegmente frei von elektrisch leitenden Spalt

Fremdkorpern ist. V

Um eine einwandfreie Funktion zu gewahrleisten, mussen die Facher-
scheiben (A5,3-FST DIN 6798 ZN/verzinkt) nach dreimaligem L6sen der
Antennen-Verschraubung erneuert werden.

HBM
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4.6 Montage des Klemmstucks

Je nach Betriebsbedingungen kann es vorkommen, dass der Antennenring
zum Schwingen angeregt wird. Dieser Effekt ist abhangig von

e der Drehzahl
e dem Antennendurchmesser (abhangig vom Messbereich)
e der Konstruktion des Maschinenbetts

Um das Schwingen zu vermeiden, ist dem Drehmoment-Messflansch ein
Klemmstuck beigelegt, mit dem der Antennenring abgestutzt werden kann.

Kundenseitige Abstutzung
Klemmstuck

Antennenring

)

Abb. 4.5: Abstutzen des Antennenrings
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Montagefolge
1. Lésen und entfernen Sie die obere Antennensegment-Verschraubung.

2. Befestigen Sie das Klemmstuck mit der beigelegten Verschraubung nach
f\bb. 4.6. Verwenden Sie unbedingt die neuen Facherscheiben!

3. Klemmen Sie ein geeignetes Abstutzelement (wir empfehlen einen Gewin-
destab @ 3 mm ... 6 mm) zwischen Ober- und Unterteil des Klemmstlcks
und ziehen Sie die Klemmschrauben an.

Klemmstick

Kundenseitige Féacherscheiben

Abstltzung, z. B.
Gewindestab

Antennensegmente

Abb. 4.6: Montage des Klemmstucks

HBM A0784-10.0 de
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4.7 Montage der Schlitzscheibe (optisches Drehzahl-
Messsystem)

Damit die Schlitzscheibe des optischen Drehzahl-Messsystems auf dem
Transport nicht beschadigt werden kann, ist sie bei Messflanschen mit der
Option 2, Code L (Nenndrehzahl 8000 min—! bis 15000 min-1) nicht am Rotor
montiert. Sie muss vor der Montage des Rotors im Wellenstrang befestigt
werden. Der zugehorige Drehzahl-Sensor ist bereits am Stator montiert.

Die bendtigten Schrauben, der passende Schraubendreher und die Schrau-
bensicherung sind im Lieferumfang enthalten.

Schlitzscheibe

1| N

Abb. 4.7: Montage der Schlitzscheibe am Rotor

A ACHTUNG

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

Montagefolge

1. Schieben Sie die Schlitzscheibe auf den Rotor und richten Sie die Schrau-
benbohrungen aus.

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

A0784-10.0 de HBM
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4.8 Montage der Fixierelemente (Drehzahl-Messsystem)

Zum Schutz vor Beschadigungen der Drehzahlgeber bei der Montage sind
dem Drehmoment-Messflansch drei Fixierelemente mit Schrauben beigelegt.
Die Fixierelemente halten den Rotor im Antennenring zentrisch fest und er-
moglichen so einen einfacheren und sicheren Einbau.

A ACHTUNG

Die Fixierelemente sind nur eine Montagehilfe und muissen vor Inbe-
triebnahme des Drehmoment-Messflansches entfernt werden!

~

Befestigungsschraube

Abb. 4.8: Fixierelemente einsetzen

HBM A0784-10.0 de
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4.8.1 Fixierelemente montieren

1. Legen Sie den Rotor mit dem Typenschild nach oben zeigend auf eine
ebene Unterlage.

Nur beim optischen Drehzahl-Messsystem:

Halten Sie den Stator leicht schrag und schieben Sie ihn soweit Uber den Ro-
tor, bis sich die Schlitzscheibe in der Sensorgabel befindet (Schritt A,
Abb. 4.9).

Kippen Sie den Stator soweit tiber den Rotor, bis der Antennenring den Uber-
trager vollstandig Uberdeckt (Schritt B,fAbb. 4.9).

Antennenring

Ubertrager

Schlitzscheibe ,
A

Sensorgabel

Abb. 4.9: Fixierelemente einbauen

2. Halten Sie den Stator zentrisch Uber dem Rotor und schieben Sie nachein-
ander die drei Fixierelemente zwischen Ubertrager und Antennenring. Die
Fixierelemente sollen gleichmaBig am Umfang verteilt sein (ca. alle 120°).

3. Schrauben Sie die Befestigungsschrauben der Fixierelemente in die
Flansch-Gewindebohrungen ein und ziehen Sie diese mit der Hand leicht
an.

4.8.2 Drehmoment-Messflansch mit Drehzahl-Messsystem montieren

1. Montieren Sie den Drehmoment-Messflansch so in den Wellenstrang, dass
die Auflageflache des Statorsockels spiel- und spannungsfrei auf der vor-
bereiteten Montageflache aufliegt.

2. Befestigen Sie den Rotor mit 8 Schrauben im Wellenstrang (Festigkeits-
klasse siehedab. 4.1, Seite{8). Ziehen Sie die Schrauben zunachst nur
handfest an.

3. Gleichen Sie einen moglichen Hohenversatz des Stators durch Unterlegen
von Passscheiben oder durch Ausrichten des Sockels aus.
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4. Drehen Sie die Halteschrauben des Sockels ein; ziehen Sie diese zuerst
nur leicht an, damit die Fixierelemente nicht verklemmen.

5. Entfernen Sie die Fixierelemente (sollte ein Fixierelement verklemmt sein,
versuchen Sie es nach links oder rechts zu verschieben).

Ny

/g\ HINWEIS

Fixierelemente und Befestigungsschrauben fiir eventuelle Umbauten un-
bedingt aufbewahren!

6. Ziehen Sie die Halteschrauben des Stators fest. Der Stator muss an den
Markierungen oder Anschlagen stehen bleiben. Der Rotor muss frei um-
laufen.

7. Uberpriifen Sie, ob axiale und radiale Toleranzen eingehalten werden.

8. Ziehen Sie die Befestigungsschrauben des Rotors mit einem Drehmo-
mentschlussel uber Kreuz endgultig fest (Anziehdrehmomente siehe
Jab. 4.1, Seitg18).

9. Prufen Sie mit einem Probelauf (beginnend bei niedrigen Drehzahlen) den
korrekten Rundlauf des Rotors.

Bei elastisch aufgehangten Maschinen konnen groBere Radial- und Langsbe-
wegungen auftreten. Uberschreiten die auftretenden Bewegungen die zulas-
sige Grenzen (siehe technische Daten, Seite§2ff) ist daflr zu sorgen, dass
der Stator dem Bewegungsablauf des Rotors folgt.

Bei eingesetzten Kupplungen ist ebenfalls ein mogliches Langs- und Radial-
spiel zu berucksichtigen.

HBM A0784-10.0 de
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4.9 Stator ausrichten (Drehzahl-Messsystem)

Die Einbaulage des Stators ist beliebig (z. B. Einbau “Uber Kopf’” moglich).
Far den einwandfreien Messbetrieb miussen die Drehzahlgeber (Polring/
Schlitzscheibe) des Drehzahl-Messsystems an einer definierten Stelle zum
Sensor positioniert werden.

N

/g\ HINWEIS

Wir empfehlen zum Befestigen des Stators Schrauben M6 mit Unterleg-
scheiben (Langlochbreite 9 mm). Mit dieser SchraubengroBe ist die n6-
tige Verschiebbarkeit zum Ausrichten gewabhrleistet.

4.9.1 Magnetisches Drehzahl-Messsystem

Ny

/g\ HINWEIS

Beim magnetischen Drehzahl-Messsystem sind Polring des Rotors und
Sensorkopf des Stators aufeinander abgestimmt. Damit die angegebene
Impulsqualitat eingehalten wird, dirfen bei Mehrfachlieferungen die
Messwellenkomponenten untereinander nicht vertauscht werden. Ver-
gleichen Sie deshalb vor dem Einbau die Identifikations—-Nummer von
Rotor und Stator!

Axiale Ausrichtung

Zur axialen Ausrichtung befinden sich auf dem Sensorkopf Markierungen
(Ausrichtlinien). Der Polring soll im eingebauten Zustand mit seiner axialen In-
nenflache genau Uber der axialen Ausrichtlinie stehen. Abweichungen bis zu
+1,5 mm sind im Messbetrieb zulassig (Summe aus statischer und dynami-
scher Verschiebung), es vergroB3ert sich dann aber die Impulstoleranz.
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Polring Axiale Innenflache

i

Axiale Ausrichtung

T <<=

Radialer - ||
Abstand * —_Tim
Axiale Ausrichtlinie q 7N
I/
215
N
.

Abb. 4.10: Position des Polrings zum Sensorkopf

Radiale Ausrichtung

Rotorachse und die Achse des Drehzahlsensors mussen in einer Linie recht-
winklig zur Statorplattform stehen. Fur die radiale Ausrichtung ist der radiale
Abstand maBgebend (sieheAbb. 4.10). Als Ausrichthilfe fir die tangentiale
Ausrichtung dient ein senkrechter Markierungsstrich am Sensorkopf (siehe
Abb. 4.11).

N

/g\ HINWEIS

Die Impulstoleranz hangt entscheidend von der Einbausituation ab. Ver-
suchen Sie moglichst den irTab. 4.2 angegebenen Nennabstand einzu-
halten oder zu unterschreiten. Wird der Nennabstand uberschritten oder
der Rotor nicht optimal zum Stator ausgerichtet, vergroBert sich die Im-
pulstoleranz.

Die Impulsgenauigkeit kann durch das Einstellen des Minimalabstandes
(0,3 mm) optimiert werden.
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Radiale Ausrichtung

Tangentiale Ausrichtung

N

_—

Abb. 4.11: Ausrichtmarkierung am Sensor

Prufen Sie den radialen Abstand mit einer Abstandslehre und gleichen Sie ei-
nen eventuellen radialen Versatz des Stators durch Unterlegen von Pass-
scheiben oder Ausrichten des Statorsockels aus. Zur Feinjustierung konnen
Sie auch die zentrale Befestigungsschraube am Sensorkopf benutzen (Ein-

stellbereich +1,5 mm).

Messbereich

100 N'm ... 3kN'‘m

5 kN-m/10 kN-m

Radialer Nennabstand in mm

1,0

1,2

Arbeitsabstandsbereich in mm

03..1.8

0,3..22

Tab. 4.2: Radialer Nennabstand beim magnetischen Drehzahl-Messsystem

A0784-10.0 de
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Abb. 4.12: Zentrale Befestigungsschraube am Sensorkopf

1. Ldsen Sie die Befestigungsschraube (nicht herausdrehen!).
Stellen Sie den Nennabstand a ein.

Ziehen Sie die Schraube mit ca. 3 N-m an.

WD

Prifen Sie den radialen Abstand nochmal mit einer Abstandslehre.
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4.9.2 Optisches Drehzahl-Messsystem

Axiale Ausrichtung

Zur axialen Ausrichtung befinden sich in der Sensorgabel Markierungen (Aus-
richtlinien). Die Schlitzscheibe soll im eingebauten Zustand genau Uber die-
sen Ausrichtlinien stehen. Abweichungen bis zu +2 mm sind im Messbetrieb
zulassig (Summe aus statischer und dynamischer Verschiebung).

Schlitzscheibe

Abb. 4.13: Position der Schlitzscheibe im Drehzahlsensor
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Radiale Ausrichtung
Rotorachse und optische Achse des Drehzahlsensors mussen in einer Linie

rechtwinklig zur Statorplattform stehen. Als Ausrichthilfe dient ein senkrechter
Markierungsstrich am Sensorkopf.

% N
// Markierungsstrich\\

7

N

Abb. 4.14: Ausrichtmarkierung am Sensor
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5.1 Aligemeine Hinweise

Fir die elektrische Verbindung zwischen Drehmomentaufnehmer und Mess-
verstarker empfehlen wir die geschirmten und kapazitatsarmen Messkabel
von HBM zu verwenden.

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

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

Meiden Sie Trafos, Motoren, Schitze, Thyristorsteuerungen und &hnliche
Streufeldquellen.

A ACHTUNG

Aufnehmer-Anschlusskabel von HBM mit montierten Steckern sind ih-
rem Verwendungszweck entsprechend gekennzeichnet (Md oder n).
Beim Kiirzen der Kabel, Einziehen in Kabelkanalen oder Verlegen in
Schaltschranken kann diese Kennzeichnung verloren gehen oder ver-
deckt sein. Ist dies der Fall, sind die Kabel unbedingt neu zu kennzeich-
nen!
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5.2 Schirmungskonzept

Der Kabelschirm ist nach dem Greenline-Konzept angeschlossen. Dadurch
wird das Messsystem (ohne Rotor) von einem Faradayschen Kafig umschlos-
sen. Dabei ist wichtig, dass der Schirm an beiden Kabelenden flachig auf die
Gehausemasse aufgelegt wird. Hier wirkende elektromagnetische Stérungen
beeinflussen das Messsignal nicht. Die Ubertragerstrecke und der Rotor sind
durch spezielle elektronische Kodierungsverfahren gegen elektromagnetische
Beeinflussungen geschutzt.

Bei Stérungen durch Potentialunterschiede (Ausgleichsstrome) sind am
Messverstarker die Verbindungen zwischen Betriebsspannungsnull und Ge-
hausemasse zu trennen und eine Potentialausgleichsleitung zwischen Stator-
gehause und Messverstarkergehause zu legen (Kupferleitung, 10 mm? Lei-
tungsquerschnitt).

Sollten Potentialunterschiede zwischen Rotor und Stator der Maschine z. B.
durch unkontrolliertes Ableiten Stérungen verursachen, hilft meist das eindeu-
tige Erden des Rotors z. B. mittels Schleifer. Der Stator ist ebenfalls eindeutig
ZU erden.
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5.3 Option 2, Code KF1

Am Stator-Gehause befindet sich ein 7-poliger Geratestecker (Binder 723), an
dem Sie das Anschlusskabel fur die Spannungsversorgung und das Drehmo-

mentsignal anschlieBen.

Binder 723

Draufsicht

Stecker | Belegung Ader- | Stecker
Binder farbe | MS3106
Pin Pin
1 Betriebsspannungsnull ws A
Nicht belegt sSw B
Versorgungsspannung Vorverstarker bl C
(+15V)

4 Messsignal Drehmoment (12 Vgs; rt D
5...15 kHz)
Nicht belegt
Speisespannung Rotor (54 V/80 Vgg; gn F
ca.15 kHz)

7 Speisespannung Rotor (0 V) ar G
Schirm an Gehdusemasse

5.3.1 Anpassung an die Kabellange

Bedingt durch die Ubertragungsmethode zwischen Rotor und Stator ist die

Funktion des Drehmoment-Messflansches abhangig von:

e Einbausituation (z. B. Abdeckung, metallfreier Raum)

o Kabellange

e Toleranzen der Speisespannungsversorgung

Zum Anpassen an unterschiedliche Verhaltnisse befinden sich im Statorge-
hause drei Schalter, die nach Entfernen des Statordeckels zuganglich sind
(siehgAbb. 5.1).

A0784-10.0 de
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Schalter

Abb. 5.1: Schalter im Statorgehduse

Schalter-

stellung Anwendungsbeispiele

a) Altere Messverstarker

[
1 e b) Falls bei sehr kurzen Kabeln das Kalibriersignal
unbeabsichtigt schon ausgelost ist

2 TaC Normalstellung (Werkseinstellung)

Bei Kabellangen gréBer ca. 20 m

]
3 B

Bitte achten Sie darauf, dass nach dem Umschalten auf Schalterstellung 3
das Kalibriersignal nicht ausgelost ist.

Mogliche Stérungen und ihre Beseitigung:

Stérung:  Kein Signal am Ausgang, Messverstarker zeigt Ubersteuerung an.
Ursache: Zu wenig Energie, T10FS schaltet ab.
Abhilfe:  Schalterstellung 3.

Stérung:  Das Kalibriersignal wurde unbeabsichtigt ausgelost.
Abhilfe: ~ Schalterstellung 1.
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5.4 Option 2, Code SF1/SU2

Am Stator-Gehause befinden sich zwei 7-polige Geratestecker (Binder 723)
und bei der Option Drehzahlmodul zuséatzlich ein 8-poliger Geratestecker, die
je nach gewahlter Option belegt sind.

Die Versorgungsspannung und das Kalibriersignal der Stecker 1 und 3 sind
galvanisch uber automatisch ruckstellende Sicherungen (Multifuses) verbun-
den.

Belegung Stecker 1:
Spannungsversorgung und Frequenz-Ausgangssignal.

Stecker | Belegung Ader- | Sub-D
Binder farbe | Stecker
Pin Pin
1 Messsignal Drehmoment (Frequenzaus- WS 13
gang; 5); /0V) o
Binder 723 2 Versorgungsspannung 0 V; sw 5
v 3 Versorgungsspannung 18 V... 30 V bl 6
4 Messsignal Drehmoment (Frequenzaus- rt 12
gang; 5 y)/12 V)
S Messsignal 0 V; ELsymmetrisch ar 8
Draufsicht 6 Kalibriersignal-Auslésung 5 V...30 V gn 14
7 Kalibriersignal 0 V; ar 8
Schirm an Gehdusemasse

1) Werkseinstellung; komplementare Signale RS-422

A ACHTUNG

Die Drehmoment-Messflansche der Option 3, Code SF1/SU2 sind nur fur
den Betrieb mit DC-Versorgungsspannung vorgesehen. Sie dtirfen nicht
an altere HBM-Messverstarker mit Rechteck-Speisung angeschlossen
werden. Hier kdnnte es zur Zerstorung von Widerstanden der Anschlus-
splatte bzw. anderen Fehlern in den Messverstarkern kommen (der Dreh-
moment-Messflansch dagegen ist abgesichert und nach Wiederherstel-
len der richtigen Anschlisse wieder betriebsbereit).
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Belegung Stecker 2:
Drehzahl-Messsystem
Stecker | Belegung Ader- | Sub-D
Binder farbe | Stecker
Pin Pin
1 Messsignal Drehzahl (Impulsreihe, 5 \ﬂ); 0°) rt 12
2 Nicht belegt - -
Binder 723 3 Messsignal Drehzahl (Impulsreihe, 5 \ﬂ); um | gr 15
90 ° phasenverschobenyd)
4 Nicht belegt - -
5 Nicht belegt - -
6 Messsignal Drehzahl (Impulsreihe, 5 \ﬂ); 0°) | ws 13
7 Messsignal Drehzahl (Impulsreihe, 5 Y; gn 14
Draufsicht um 90 ° phasenverschoben)d)
8 Betriebsspannungsnull sw 8
Schirm an Geh&dusemasse
1) Komplementére Signale RS-422
2 Beim Umschalten auf doppelte Frequenz statisches Drehrichtungssignal.
Belegung Stecker 2:
Drehzahl-Messsystem mit Referenzimpuls
Stecker | Belegung Ader-
Binder farbe
Pin
1 Messsignal Drehzahl (Impulsreihe, 5 V1; 0 °) rt
2 Referenzsignal (1Impuls/Umdr., 5 YY) bl
Binder 723 3 Messsignal Drehzahl (Impulsreihe, 5 \ﬂ); um ar
90 °phasenverschoben)?)
4 Referenzsignal (1lmpuls/Umdr., 5 V1)) sw
5 Nicht belegt
6 Messsignal Drehzahl (Impulsreihe, 5 \ﬁ); 0°) ws
7 Messsignal Drehzahl (Impulsreihe, 5 ‘ﬂ); gn
Draufsicht um 90 ° phasenverschobenﬁ)
8 Betriebsspannungsnull ge
Schirm an Gehdusemasse

1) Komplementére Signale RS-422
2 Beim Umschalten auf doppelte Frequenz statisches Drehrichtungssignal.

HBM
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Belegung Stecker 3:
Spannungsversorgung und Spannungs-Ausgangssignal.

Stecker | Belegung
Binder
Pin
1 Messsignal Drehnmoment (Spannungsausgang; 0 VL)
2 |Versorgungsspannung 0 V;
Binder 723 gungssp 9
3 Versorgungsspannung 18 V ... 30 V DC
U
4 Messsignal Drehmoment (Spannungsausgang, +10 V)
5 Nicht belegt
6 Kalibriersignal-Auslosung 5 V...30 V
Draufsicht 7 | Kalibriersignal 0 V;
Schirm an Gehdusemasse

5.5 Versorgungsspannung

Die Hinweise dieses Kapitels beziehen sich auf den autarken Betrieb der
T10FS ohne HBM-SystemlGsungen.

Die Versorgungsspannung ist von den Signalausgangen und den Kalibriersi-
gnal-Eingangen galvanisch getrennt. SchlieBen Sie eine Schutzkleinspan-
nung von 18 V ... 30 V an Pin 3 (+) und Pin 2 (&) der Stecker 1 oder 3 an. Wir
empfehlen das HBM-Kabel KAB 8/00-2/2/2 und entsprechende Binder-Buch-
sen zu verwenden, das bei Nennspannung (24 V) bis zu 50 m und im Nenn-
spannungsbereich 20 m lang sein darf (siehe Zubehor, Seite§1). Wird die zu-
l&ssige Kabellange Uberschritten, kdnnen Sie die Versorgungsspannung uber
zwei Anschlusskabel (Stecker 1 und 3) parallel zufuUhren. Damit erreichen Sie
eine Verdoppelung der zulassigen Lange. Alternativ ist ein Netzteil vor Ort zu
installieren.

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

A ACHTUNG

Im Einschaltmoment kann ein Strom von bis zu 2 A flieBen und damit
Netzteile mit elektronischer Strombegrenzung ausschalten.
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Die Drehmoment-Messflansche T10FS liefern ein elektrisches Kalibriersignal,
das bei Messketten mit HBM-Komponenten verstarkerseitig abgerufen wer-
den kann. Der Messflansch erzeugt ein Kalibriersignal von ca. 50 % des
Nenndrehmomentes. Der genaue Wert ist auf dem Typenschild vermerkt.
Stellt man nun das Verstarkerausgangssignal auf das Kalibriersignal des an-
geschlossenen Messflansches ein, ist der Messverstarker an den Mess-
flansch angepasst. Um stabile Bedingungen zu erreichen, sollte das Kalibrier-
signal erst nach einer Aufwarmphase des Aufnehmers von 15 Minuten
aktiviert werden.

N

/g\ HINWEIS

Beim Messen des Kalibriersignales sollte der Messflansch unbelastet
sein, da das Kalibriersignal additiv aufgeschaltet wird.

A ACHTUNG

Damit die Messgenauigkeit eingehalten wird, sollte das Kalibriersignal maxi-
mal 5 Minuten anliegen. Danach ist eine ebensolange Abkuhlphase erforder-
lich, bevor das Kalibriersignal erneut ausgelost wird.

6.1 Kalibrieren Option2, Code KF1

Durch Erhéhen der Speisespannung von 54 Vgg auf 80 Vgg (Pin 6 und 7,
Stecker 1) wird das Kalibriersignal ausgelost.

6.2 Kalibrieren Option2, Code SF1/SU2

Durch Anlegen einer Schutzkleinspannung von 5V an Pin 6 (+) und 7 (&) am
Stecker 1 oder 3 wird das Kalibriersignal ausgeldst.
Die Nennspannung fur das Ausl6sen des Kalibriersignals betragt 5 V (Auslo-
sen bei U>2,7 V), sie ist galvanisch von der Versorgungs- und der Messspan-
nung getrennt. Die maximal zulassige Spannung betragt 30 V. Bei Spannun-
gen kleiner 0,7 V ist der Messflansch im Messbetrieb. Bei Nennspannung
betragt die Stromaufnahme ca. 2 mA, bei Maximalspannung ca. 22 mA.

Ny

/g\ HINWEIS

Bei HBM-Systemldsungen wird das Kalibriersignal vom Messverstarker
ausgelost.
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Ny

/@\ HINWEIS
Auf der Ruckseite des Statordeckels finden Sie eine Tabelle mit allen re-

levanten Schalterstellungen. Anderungen der Werkseinstellungen soll-
ten Sie hier mit einem wasserfesten Filzstift markieren bzw. eintragen.

Einstellungen / Settings OPTION 5
Impulse/Umdrehungen | 360 180 90 60 30 15 720
Pulses/rotation H BM
Mnom
100 N-m g .
bis 3 &8
3 kN-m e 3%
oL OLJ 52 3%
32 as
Mnom 5 & 2
5 IENm £ 8 £3
is
10 kN-m ® [
oL | O O o | o N
= ©
+ 0 - ° <
ein/on aus / off o™
Hysterese pd o~
Hysteresis ® [] © -
Frequenz
Ausgangsspannung CH1 CH1 2xf
Frequency output
voltage CH2 o CH2 []

Abb. 7.1: Klebeschild mit Schalterstellungen; optisches Drehzahl-Messsystem
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Auswertefaktor Evaluation factor
b g
8 25 |1O 4 O 5 O 8 O 10 O
[ol= — == —_ = =
° £3 Sk “H° N sk A Ak
ol o > o w [~ w ] (0]
c o P
M 229 3 3%
nom £2=8 Impulse/Umdrehung Pulses/revolution by 5%
ne 2o
100 N-m-200 N-m 120 O O O O O % E é E
w N
® 600 % 25§
ug 539
500 N-m-1 kN-m 144 O 0 0 O - BN UE)
® 720 ®
.m— . o ©
2 kN-m-10 kN-m 180 O O O O O 3 s
<
® 720 ~ ™
A
Ausgangsimpulsteilung 1 2 4 6 12 © -
Output pulse division °
O O a O
[
+m_ S = | Frequenz- cH1 _J LI L cH1 JU UL
0 Ausgangsspannung ® O 2xf
Hysterese * Frequency CH2 CH2 —
Hysteresis £ % output voltage

Abb. 7.2: Klebeschild mit Schalterstellungen; magnetisches Drehzahl-Messsystem

Alle einstellbaren Impulsanzahlen des magnetischen Drehzahl-Messsystems
finden Sie inJab. 7.3 ( Seitg47). Bitte notieren Sie alle Anderungen der Werk-
seinstellung auf dem Klebeschild.
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7.1 Drehmoment-Ausgangssignal, Code KF1

Werkseitig ist die Frequenz-Ausgangsspannung auf 12 V (asymmetrisch) ein-
gestellt. Das Frequenzsignal liegt auf Pin 4 gegenuber Pin 1. Ein Umschalten
ist nicht moglich.

7.2 Drehmoment-Ausgangssignal, Code SF1/SU2

Werkseitig ist die Frequenz-Ausgangsspannung auf 5 V (symmetrisch, kom-
plementare Signale RS-422) eingestellt. Das Frequenzsignal liegt auf Pin 4
gegenuber Pin 1. Sie kdnnen die Ausgangsspannung auf 12 V (asymme-
trisch) umstellen. Dazu mussen Sie die Schalter S1 und S2 in Position1 schal-
ten (dabei Pin 1 — ).

T 7
: o

12V
symmetrisch  asymmetrisch

Pos.2

S1
Pos.1

S2

boooo 0 I.rﬂ
ooooo |—|,—|

oA
ooooo
ooooo

Abb. 7.3: Schalter zum Umstellen der Frequenz-Ausgangsspannung

7.3 Nullpunkt einstellen

Beim Drehmoment-Messflansch mit der Option Spannungsausgang (SU2)
sind nach Entfernen des Statordeckels zwei Potentiometer zuganglich. Mit
dem Nullpunkt-Potentiometer konnen Sie durch den Einbau bedingte
Nullpunkt-Abweichungen korrigieren. Der Abgleichbereich betragt minimal
+400 mV bei Nennverstarkung. Das Endpunkt-Potentiometer dient dem
werksinternen Abgleich und ist gegen unbeabsichtigtes Verdrehen mit einer
Lackhaube gesichert.
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A\

ACHTUNG

Beim Verdrehen des Endpunkt-Potentiometers wird die werksinterne
Kalibrierung des Spannungsausgangs verandert.

[® ©]
P/ — =T d
Ak
1/ 3.
— ﬂ“%f&ﬁ

~

Endpunkt
[
Nullpunkt

Abb. 7.4: Nullpunkt des Spannungsausgangs einstellen

7.4 Funktionsprufung

7.4.1 Energieubertragung

Besteht der Verdacht, dass das Ubertragungssystem nicht richtig arbeitet,
kann nach Entfernen des Statordeckels die Funktion Gberpruft werden. Wenn
die LED leuchtet, sind Rotor und Stator richtig ausgerichtet und es liegt keine
Stérung der Messsignalubertragung vor. Beim Auslésen des Kalibriersignals
leuchtet die LED heller.

4§

——

@ @l
s — A&

o
| _EE_
A

@ Kontroll-LED

Abb. 7.5: Funktionsprufung der Energietubertragung

HBM
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7.4.2 Optisches Drehzahimodul priifen

Bei Bedarf konnen Sie die korrekte Funktion des Drehzahl-Messsystems pru-
fen.

1. Entfernen Sie den Gehausedeckel des Stators.

2. Drehen Sie den Rotor mit mindestens 2 min-1.

Wenn wahrend der Drehung beide Kontroll-LEDs leuchten, ist das Drehzahl-
Messsystem korrekt ausgerichtet und voll funktionsfahig.

T

/—f \\'/
/?\ Grine Kontroll LEDs
| | G
—i

Abb. 7.6: Kontroll-LEDs des Drehzahl-Messsystems

A ACHTUNG

Achten Sie beim SchlieBen des Stator-Gehausedeckels darauf, dass die
internen Verbindungskabel in den vorgesehenen Stegnuten liegen und
nicht eingeklemmt werden.

7N

//l
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7.5 Impulsanzahl einstellen

7.5.1 Magnetisches Drehzahl-Messsystem

Beim magnetischen Drehzahl-Messsystem wird ein magnetisiertes Polrad
des Rotors durch einen MR-Sensor (Magneto-Resistive—-Sensor) abgetastet.
Der Sensor liefert zwei um 90° versetzte sinusférmige Signale, aus welchen
bis zu 10 Auswertepunkte pro Pol erzeugt werden konnen (Einstellmoglichkeit
mit den Schaltern F1 ... F3). Mit der nachgeschalteten Elektronik ist wiederum
eine Teilung der Ausgangsimpulse moglich (Schalter S1 ... S4), wodurch eine
groBe Auswahl an Ausgangsimpulszahlen pro Umdrehung verfugbar ist (siehe
Jab. 7.3).

\
'/

Eﬁ\—(_ Q
Eﬂﬂ( E‘
= Schalter
S1..54 C H
] T - & )
Abb. 7.7: Einstellen der Impulsanzahl; magnetisches Drehzahl-Messsystem
Auswertefaktor Evaluation factor
1 4 5 8 10
Pole pro == =, == = ==
Mnom Umdrehung EEZ ﬁﬂz EEZ Eﬁz EEZ
Impulse/Umdrehung Pulses/revolution
100 N-m-200 N‘-m 120 O O O O |
® 600
500 N°‘m-1 kN-m 144 O 0 0 | |
® 720
2 kN-m-10 kN-m 180 O O O O O
® 720
Tab. 7.1: Ausgangswerte je Pol (® = Werkseinstellung)
Ausgangsimpuls-Teilung 1 2 4 6 12
(6 fach DIP-Schalter)
== - = - -
o . . e . .
e O [ogn o 0 oo o0

Tab. 7.2: Schalterstellungen Ausgangsimpuls-Teilung (¢ = Werkseinstellung)
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Ausgangsimpulse/Umdrehung

100 N-m/200 N-m

500 N-m/1 kN-m

2kN-m ... 10 KN-m

S1..

Schalterstellung

7))
n

F1..

F3

4 1
10 12 15 1 E : ﬂ
20 24 30 ﬁ ﬂ
30 36 45 E E
40 48 60 E g
50 60 75 E a
60 72 90 E E
80 96 120 ﬁ g
100 120 150 ﬁ E
120 144 180 E g
150 180 225 E E
160 192 240 5 ﬁ
200 240 300 5 E
240 288 360 E ﬁ
300 360 450 3 E
480 576 720 3 g
600" 720" 900 3 E
960 1152 1440 3 E
1200 1440 1800 3 E

) Werkseinstellung

Tab. 7.3: Schalterstellungen fur Impulszahl/Umdrehung (mm 2 Schalterhebel)

A0784-10.0 de
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Die Ausgangsimpulsanzahl berechnet sich nach folgender Formel:

Magnetische Pole - Auswertepunkte je Pol
Ausgangsimpulsteilung

Ausgangsimpulsanzahl =

N

/g\ HINWEIS

Beachten Sie bitte, dass sich mit einer Anderung der Impulsanzahl auch
die Impulsdauer andert!

Wir empfehlen die mit Schalter F1 ... F3 wahlbaren Ausgangsimpulszah-
len zu bevorzugen. Bei Benutzung der Impulsteilung (Schalter S1 ... S4)
kann sich die in den technischen Daten angegebene Impulstoleranz ver-
gréBern.

Einfluss auf die Impulstoleranz haben auch weitere GroBen, wie z. B. Ex-
zentrizitat und Relativbewegung zwischen Rotor und Stator.

7.5.2 Optisches Drehzahl-Messsystem

Ny

/g\ HINWEIS

Werkseitig sind 360 Impulse/Umdrehung eingestellt. Beachten Sie bitte,
dass sich mit einer Anderung der Impulsanzahl auch die Impulsdauer
andert!

1
2 - Impulsanzahl - Drehzanhl

Die Anzahl der Impulse pro Umdrehung des Rotors ist Uber die DIP-Schalter
S1 ... S4 einstellbar.

Impulsdauer =

@ o= o]
EH}/ 7 ﬁﬂf—@mﬂﬁ
§ « Schalter S1 - S4
R - A
—] L =A T

Abb. 7.8: Schalter zum Einstellen der Impulsanzahl
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Impulsanzahl einstellen
1. Entfernen Sie den Statordeckel.

2. Stellen Sie mit den Schaltern S1...54 nachJab. 7.4 die gewlnschte
Impulsanzahl ein.

Impulse/Umdrehung 360" 180 90 60 30 15 750
Nenndrehmoment S S - - - - -
100 N-m ... 3 kKN-m

S1
Nenndrehmoment S I3 FF3 | EFS | EF3 | EF4S | EFS Sfil
5KN-m ... 10 kKN-m

S1 S1

Tab. 7.4: Schalterstellung fur Impulsanzahl (mm A Schalterhebel)

1) Werkseinstellung

A0784-10.0 de HBM
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7.6 Schwingungsunterdriuckung (Hysterese)

Niedrige Drehzahlen und groBere Relativschwingungen zwischen Rotor und
Stator kénnen stérende Drehrichtungsumkehr-Signale verursachen. Werksei-
tig ist eine elektronische Unterdrickung (Hysterese) zugeschaltet, die diese
Stérungen beseitigt. Damit werden Stérungen durch radiale Schwingwege des
Stators sowie Drehschwingungen des Rotors unterdruckt.

Schwingungsunterdriickung
Drehzahlmesssystem
magnetisch optisch

Radialschwingwege des Stators, ca. mm 1 2
Drehschwingungen des Rotors, ca. Grad 1 2

Hysterese

Aus  Ein

ﬁ/ o \E o

u S5
[c T -

I [

| = Schalter S5 T

| E | o

— R A

Abb. 7.9: Schalter zum Ausschalten der Hysterese
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7.7 Form des Drehzahl-Ausgangssignals

In der Werkseinstellung stehen am Drehzahlausgang (Stecker 2) zwei um 90°
phasenversetzte Drehzahlsignale (5 V symmetrisch, komplementare Signale
RS-422) an. Die jeweils eingestellte Impulsanzahl kdnnen Sie verdoppeln, in-
dem Sie Schalter S6 in Stellung “Ein” bringen. Pin 3 gibt dann die Drehrich-
tung als statisches Drehrichtungs-Signal aus (Pin3 = +5V, Pin7 =0V ge-
genuber Pin 8), wenn die Welle in Pfeilrichtung dreht). Bei Drehzahl 0 min-
hat das Drehrichtungssignal den zuletzt gemessenen Wert.

Drehrichtungspfeil

Impulse verdoppeln

k , Ein  Aus
_
— [T -
=
L [c T
| = Schalter S6 ol
s < _
S -
(( b - D

Abb. 7.11: Schalter zur Impulsverdoppelung
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7.8 Art des Drehzahl-Ausgangssignals

Sie kbnnen mit dem Schalter S7 das symmetrische Ausgangssignal 5 V
(Werkseinstellung) auf ein asymmetrisches Signal 0 V ... 5 V umschalten.

1

Schalter S7

symmetrisch  asymmetrisch

Pos.2
Pos.1

Abb. 7.12: Schalter S7; symmetrisches/asymmetrisches Ausgangssignal

7.9 Optisches Drehzahlmesssystem mit Referenzimpuls

Bei der Option Referenzimpuls ist in der Schlitzscheibe des optischen Dreh-
zahl-Messsystems ein Magnet integriert, der bei jeder vollen Umdrehung des
Rotors einen Impuls erzeugt. Der Impuls kann am Stecker 2 (siehe Seite38)
abgegriffen werden.

Der Referenzimpuls ist mit dem Drehzahl-Ausgangssignal (5 \ﬂ), 0°) synchro-
nisiert und wird ausgegeben, wenn die Referenzmarke durchfahren wird und
beim Drehzahlsignal eine steigende Flanke auftritt.

Die Impulslange entspricht der Lange eines Drehzahlinkrementes, die von der
gewahlten Impulsanzahl und der Drehzahl abhangt (Berechnung siehe

Seiter46).

Referenzimpuls 5V symmetrisch

Drehzahlsignal 0 °© ‘ ‘ ‘ ‘ 5V symmetrisch

Drehzahlsignal 90 ° ‘ } ‘ ‘ ‘ ‘ ‘ 5 V symmetrisch

\
Abb. 7.13: Elektrische Lage des Referenzimpulses

1) Komplementére Signale RS-422
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Wenn das Drehzahl-Messsystem und der Referenzimpuls richtig synchroni-
siert sind, blinkt die Leuchtdiode L4 (Mindestdrehzahl 2 min-1) und leuchtet ab
ca. 1000 min—1 dauerhaft. Leuchtet die LED nicht, stellen Sie bitte Schalter
S8 um (siehef\bb. 7.14).

A ACHTUNG

Schalter S8 liegt bei Draufsicht auf das geoffnete Statorgehause hinter
Schalter S7.

\ |
i = A
Ry « LED L4 i HE
Schalter S8 »
(h?nsaresrchalter S7) é' “]
) -
( —— )

Abb. 7.14: Schalter S8; Referenzimpuls optimieren

Das Nenndrehmoment darf statisch bis zum Grenzdrehmoment Uberschritten

werden. Wird das Nenndrehmoment Uberschritten, sind weitere irregulare Be-
lastungen nicht zuldssig. Hierzu zahlen Langskrafte, Querkrafte und Biegemo-
mente. Die Grenzwerte finden Sie im Kapitel "Technische Daten”, Seite§2.

8.1 Messen dynamischer Drehmomente

Die Drehmoment-Messflansche eignen sich zum Messen statischer und dyna-
mischer Drehmomente. Beim Messen dynamischer Drehmomente ist zu be-
achten:

e Die fur statische Messungen durchgefuhrte Kalibrierung der T10FS gilt
auch fur dynamische Drehmomentmessungen.

¢ Die Eigenfrequenz f, der mechanischen Messanordnung hangt von den
Tragheitsmomenten J, und J, der angeschlossenen Drehmassen sowie der
Drehsteifigkeit der T10FS ab.

A0784-10.0 de HBM
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Die Eigenfrequenz f,der mechanischen Messanordnung lasst sich aus folgen-
der Gleichung Uberschlagig bestimmen:

_ 1. (1 .1 fo
fo B 21 \/CT (J‘I * JZ) i::_’Jz

¢ Die mechanische Schwingbreite (Spitze/Spitze) darf max. 200 % (Messbe-
reich100 N-m 400 %; Messbereich 3 ... 10 kN-m 160 %) des fur die
T10FS kennzeichnenden Nenndrehmomentes sein. Dabei muss die
Schwingbreite innerhalb des durch —Mpom und +Mpom
(bei 100 N-m: -2 Mom und +2 Myom 7)) festgelegten Belastungsbereiches
liegen. Das gilt auch fur das Durchfahren von Resonanzstellen.

Eigenfrequenz in Hz
Massentragheitsmoment in kg - m?2
Drehsteifigkeit in N-m/rad

Nenndrehmoment M,on, in %
+Mpom100 %

Schwingbreite 200 % Mpom
0 (Messbereich 100 N-m: 400 %

/ v \/ \ und 3...10 kN-m: 160 %)
_ ° Y
Mpom100 %

Abb. 8.1: Zulassige dynamische Belastung

) Die Aufnehmer kdnnen messtechnisch jedoch nur bis zum Aussteuerbereich betrieben werden.
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9.1 Wartung Drehmoment-Messflansch

Das Drehmoment-Messsystem ist wartungsfrei.

9.2 Wartung Drehzahimodul

9.2.1 Magnetisches Drehzahl-Messsystem

Der Sensorkopf und der Polring beinhalten Kunststoffteile. Diese kbnnen Sie
mit einem trockenen oder mit Spiritus getrankten Wattestabchen oder Tuch
reinigen. Verwenden Sie keine anderen Lésungsmittel!

9.2.2 Optisches Drehzahl-Messsystem

Im Laufe des Betriebes kann sich je nach Umgebungsbedingungen die
Schlitzscheibe des Rotors und die zugehérige Sensoroptik des Stators mit
Staub zusetzen. Dies macht sich durch einen Polaritadtswechsel der Anzeige
bemerkbar. Sollte dies eintreten, mussen Sensor und Schlitzscheibe gereinigt
werden.

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

2. Reinigen Sie die Optik des Sensors vorsichtig mit einem trockenen oder
mit Spiritus getrankten Wattestdbchen. Verwenden Sie keine anderen L6-
sungsmittel!

Abb. 9.1: Reinigungstellen am optischen Drehzahlsensor

A0784-10.0 de HBM
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10.1 Abmessungen Rotor

bo by
ba bs Nur bei Option “2”,
bs by 5 Code “H”
2
B o |
N o N | 11 S w| o g
SR 385§ —A
Ausbruch um 22,59 bg mit Referenzmarke
w Xg bo Oh Ref K k) *)
Xg = Messebene b6 b7 g Ohne Reterenzmarke ] ;5‘0@ o7° 10’ . AnS|cht A
(Mitte der Applikationsstelle) %*‘b Bxu":"/’-“’o_>
o Y
Nur bei Drehzahl-Messsystem & > 8x
Montage der Schlitzscheibe
durch den Kunden (ausge- v o
nommen Option 2, Code H). : !
L | 5
> d ‘ -
| \
- + R
Nur bei Drehzahl-Messsystem mit Referenzimpuls - i ’
8y ‘ G
Montage der Schlitzscheibe / @, /\’
durch den Kunden (ausge-
nommen Option 2, Code H).
bg bg, bg: MaB bis Mitte @dg
" Schiitzscheibe *  Messbereiche 100 N-m und 200 N-m: 30°
MaBe ohne Toleranzangabe nach DIN ISO 2768-mK **) Messbereiche 100 N-m und 200 N-m: 60°, 6x60°= 360°
Messbereich Abmessungen in mm
by by | bz | bgioa | bs be bz bg bg Xs Y
100 N-m /200 N-m 17,5 60 18 2 4 46,3 13,7 47,2 47,2 30 M8
500 N-m /1 kN-m 17,5 60 18 2 4 46,3 13,7 45,5 45 30 M10
2 kN-m /3 kN-m 20,5 64 20 25 4 48,8 15,2 47,5 47 32 M12
5 kN-m 22,5 84 26 2,8 3 67,8 16,2 62,7 62,7 42 M14
10 kN-m 28,5 92 30 3,5 4 72,8 19,2 66,7 66,7 46 M16
Messbereich Abmessungen in mm
ada &dg @dc Jdg Jdg @dk | @dgC12 &dz Ddza g5 @d,; H6
100 N-m /200 N-m 119 84 99 101 - 14 8 131 57 57
500 N'm /1 kN-m 139 101,5 120 124 133 17 10 151 75 75
2 kN-m /3 kN-m 175 130 155 160 169 19 12 187 90 90
5 kN-m 209 155,5 180 188 - 22 14 221 110 110
10 kN-m 256 196 222 230 - 26 17 269 140 140

HBM
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10.2 Abmessungen Rotor mit magnetischem Drehzahl-

Messsystem
ba bs Ansicht A
o*)
Xs 225 @4525@
bs bs . PP wgn :36004*
nur bei Option “2” Code “H” ) %
bs bi_s S 8
| %J 2 %*\;’) P8¢
‘ X ~
— !
. f x
B . o = E 5 &5 A |
=3 g g Pt 18 88 <&
\_’_— | 3 £
@d
8l s B
Ansicht B

Xg = Messebene (Mitte der Applikationsstelle)

MaBe ohne Toleranzangabe nach DIN ISO 2768-mK

*)  Messbereiche 100 N-m und 200 N-m: 30°
**) Messbereiche 100 N-m und 200 N-m: 60°, 6x60°= 360°

22,5°%)

Mess- Abmessungen in mm

bereich | gd, | @dg | @dc | D | Pdk | @dsC12 | @dz | Ddrags | @dzi™6 | by | by | by | baroa|bs | bs |xs| Y
100 N-m

200Nm | 119 | 84 | 99 |101 | 14 8 12,9 | 57 57 |175|60|18| 2 4 31|30 6xM8
5?%\’]‘;1” 139 | 101,5| 120 | 124 | 17 10 |1329| 75 75 |175|60 |18 | 2 4 | 29|30 |8xM10
N | 175 | 130 | 155 [160 | 19 | 12 [1689| 90 90 |205 |64 20| 25 | 4 |30]32|8xmi2
5kN-m | 209 | 1555 | 180 | 188 | 22 14 [1925| 110 110 |225 |84 |26 | 2,8 | 3 |44 |42 [8xMi4
10kN-m | 256 | 196 | 222 | 230 | 26 17 |239,7| 140 140 |285[92 (30| 35 | 4 | 4546 |8xM16
A0784-10.0 de HBM
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10.3 Abmessungen Stator

Klemmstuick
standardméBig . .
Seitenansicht Y nicht montiert! Seitenansicht X
| D
Dreh ad
2
IRef i max. & 4
1 5 o
° B 5
| Standardver-
schraubung
b
X g Y
£
2/ b
I I
QY]
T
2) 2
=) i =
sl o D)
S Stecker 1
b I NEALE - s
. 2)
N Stecker 2 2 N //
L o
M i . H
150 *2 ca. 1009 22
210 +2 50
1) Nur bei Option 5, Code A; sonst 18mm
2) Nur bei Option Drehzahl-Messsystem
3) Bauraum fiir Anschlusskabel mit Stecker ]
4) Entfallt bei Ausfihrung KF1 Draufsicht
" e II. .II .
o (_Hﬁ _@_U_)
| B = |
L 190 J
Genauigkeit der GussrohmaBe nach DIN 1688-GTA 14/5
Messbereich Abmessungen in mm
b d @D H1 H2 H3 h loreh | IRet
100N-m 17,5 125 155 235 239 253 157,5 42,5 42,5
200 N-m
N-
500 N-m 17,5 145 175 255 259 273 167,5 42 425
1 kKN-m
2 kN-
m 20,5 181 211 291 295 309 185,5 42,5 43
3 kN-m
5 kN-m 22,5 215 245 324 329 343 202,5 57 57
10 kN-m 28,5 263 293 373 377 391 226,5 58 58

HBM
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10.4 Abmessungen Stator mit magnetischem Drehzahl-

Messsystem
Seitenansicht Y Seitenansicht X
@0 Klemmstiick
LDRE @ d » standardmaBig
max.@h Standardver— ‘, nicht montiert!
FL X o schraubun ’_ﬂ
:”n' (W= 85 %
X Y
40
—e L [Fh:} —
° N )
() 3 g Stecker 1 Stecker 32 S " 1 <>
T Stecker 27 et “ 2 [
A n g \kj/
im h © oI i
150+2 ca. 100%) 2
210+2 20
Nur bei Option magnetisches Draufsicht
Drehzahl-Messsystem
190 ca. @20
9 \i | —
RO == '
S o] @ 1| oo
e I -0 IR |} _[_:___7 Kabelbuchse in 4
L | A M E | , 3 Winkelpositionen
i s einstellbar
1) Nur bei Option Drehzahl-Messsystem _
2) Entfallt bei Ausfiihrung KF1 Zubehor! LI "
3) Bauraum fiir Anschlusskabel mit Stecker Kabelbuchse min. 43 nin. 10 Bauraum fir Montage und
7- bzw. 8—polig 5 ] f,_ Demontage
90° Kabeleinflihrung auraum iur
Genauigkeit der GussronmaBe nach DIN 1688-GTA 14/5 angeschlossenen
Zustand
Mess- Abmessungen in mm
bereich b ad @D H1 H2 H3 h lbre | hpre
100 N'-m
200 N-m 17,5 125 155 235 239 253 157,5 38 100
500 N-m
1 kN-m 17,5 145 175 255 259 273 167,5 36 100
2 kN-m
3 kN-m 20,5 181 211 291 295 309 185,5 37 100
5 kN-m 22,5 215 245 325 329 343 202,5 51 105,5
10 kN-m 28,5 263 293 373 377 391 226,5 52 105,5

Y Um £1,5 mm am Sensorkopf verstellbar

A0784-10.0 de
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10.5 MontagemaBe

MontagemaBe
Metallfreier
—= m-— i Messbereich M?rl:mr)n Raum (mm)
b . a X
-2 L 100Nm | ”
Eg€ Ig! 200 N'm ’
| 2 kN'm 20
3 kN-m 153 28,5
I 5 kN-m 16,3 31,5
10 kN-m 19,3 34,5

Typenschild des Rotors

Rotor

Typenschild des Stators

HBM A0784-10.0 de
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Code | Option 1: Messbereich Code | Option 5: Drehzahl-Messsystem 2)
100Q 100 N-m 0 Ohne Drehzahl-Messsystem
200Q | 200 N‘m 1 Mit Drehzahl-Messsystem
500Q | 500 N-m A Mit Drehzahl-Messsystem und Referenzimpuls
001R 1 kN-m
002R | 2kN-m Code | Option 6: Anschlusskabel
003R | SkNm VO | Ohne Anschiusskabel
005R SkN'm V1 Anschlusskabel Drehmoment fir KF1, 423-freie Enden, 6 m
010R | 10kN-m V29 | Anschlusskabel Drehmoment fiir KF1, 423—-freie Enden, max. 80 m
Code | Option 2: Nenndrehzahl - V3 Anschlusskabel Drehmoment fir KF1, 423-MS3106PEMV, 6 m
L Nenndrehzahl messbereichsabhangig V4?) | Anschlusskabel Drehmoment fiir KF1, 423-MS3106PEMV, max. 80 m
8000 min~1 bis 12000 min~! V5 Anschlusskabel Drehmoment fiir SF1/SU2, 423-D-Sub 15P, 6 m
H Nenndrehzahl messbereichsabhangig V6 Anschlusskabel Drehmoment fir SF1/SU2, 423-D-Sub 15P, max. 50 m
12000 min~" bis 22000 min~" w1 Je ein Kabel Drehmoment und Drehzahl, 423-D-Sub 15P, 6 m
Code | Option 3: Elektrische Konfiguration W2 | Je ein Kabel Drehmoment und Drehzahl, 423-D-Sub 15P, max. 50 m
KF1 Ausgangssignal 10 kHz 5 kHz, Speises- W5 | Je ein Kabel Drehmoment und Drehzahl mit Referenzimpuls,
pannung 14 kHz/54 V; Rechteck 423freie Enden, 6 m
SF1 Ausgangssignal 10 kHz £ 5 kHz, we*) | Jeein K_abel Drehmoment und Drehzahl mit Referenzimpuls,
Versorgungsspannung 18...30 V DC 423-freie Enden, max. 50 m

Su2 Ausgangssignal 10 kHz + 5 kHzund +10V,
Versorgungsspannung 18...30 V DC

Code Option 7: Zubehor

Code | Option 4: Genauigkeit —
N Ohne Zubehor

S Standard

G Héhere Genauigkeit?)
Lin. <+0,03 % und TKg <+0,03 % 1)

Bei Spannungsausgang:
Lin. <+0,05 %; TKy<+0,13 %
2 Nur bei Option 3, Code SF1, SU2

Bestellnummer:

k-Trors- [ [ [ [T LT [ T[] LI Ll m  BeiAuswahl V2, V4,
Bestellbeispiel: V6 , W2 und W6 bitte
k-TioFs - [5[0]0la]-[H [s[F[1}s}{o} VIS [N] | | | m)  gewinschic Kabel

l&nge angeben.

Zubehor, zusatzlich zu beziehen

423G-7S, Kabeldose 7-polig, gerade Kabeleinfuhrung, fur Drehmomentaus-
gang (Stecker 1, 3), Bestell-Nr. 3-3101.0247

423W-7S, Kabeldose 7-polig, 90 ° Kabeleinfuhrung, fir Drehmomentausgang
(Stecker 1, 3), Bestell-Nr. 3-3312.0281

423G-8S, Kabeldose 8-polig, gerade Kabeleinfuhrung, fur Drehzahlausgang
(Stecker 2), Bestell-Nr. 3-3312.0120

423W-8S, Kabeldose 8-polig, 90 ° Kabeleinfuhrung, fur Drehzahlausgang
(Stecker 2), Bestell-Nr. 3-3312.0282

Meterware Kab8/00-2/2/2, Bestell-Nr. 4-3301.0071
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Typ

T10FS

Genauigkeitsklasse

0,05

Drehmoment-Messsystem

Nenndrehmoment Mpom N-m | 100 | 200 | 500 | 1k | 2k | 8k | 5k | 10k
Nennkennwert (Spanne zwischen
Drehmoment = Null und Nenndreh-
moment)
Frequenzausgang kHz 5
Spannungsausgang \% 10
Kennwerttoleranz (Abweichung der
tatsachlichen AusgangsgroBe bei
Mnom Vom Nennkennwert)
Frequenzausgang % +0,1
Spannungsausgang % +0,2
Ausgangssignal bei
Drehmoment = Null
Frequenzausgang kHz 10
Spannungsausgang \Y 0
Nennausgangssignal
Frequenzausgang
bei positivem Nenndrehmoment kHz 15 (5 V symmetrisch¥)/12 V asymmetrisch?)
bei negativem Nenndrehmoment kHz 56V symmetriscgm \% asymmetrisc‘%é))
Spannungsausgang
bei positivem Nenndrehmoment \ +10
bei negativem Nenndrehmoment \% -10
Lastwiderstand
Frequenzausgang kQ >2
Spannungsausgang kQ =5
Langzeitdrift Gber 48 h
Spannungsausgang mV <+3
Messfrequenzbereich
Spannungsausgang Hz 0...1000 (-3 dB)
Gruppenlaufzeit
Frequenzausgang ms 0,15
Spannungsausgang ms 0,9
Restwelligkeit
Spannungsausgang mV 40 (Spitze/Spitze)

1) Komplementare Signale RS-422; Werkseinstellung Ausfiihrung SF1/SU2
2 Werkseinstellung Ausfilhrung KF1 (keine Umschaltung méglich)

HBM

A0784-10.0 de



T10FS

63

Technische Daten (Fortsetzung)

Nenndrehmoment M,om N-m| 100 [200|500 [1k|[2k |3k |5k [10k
Temperatureinfluss pro 10 K im
Nenntemperaturbereich
auf das Ausgangssignal, bezogen
auf den Istwert der Signalspanne
Frequenzausgang % <+0,05
Spannungsausgang % <+0,15
auf das Nullsignal, bezogen auf
den Nennkennwert
Frequenzausgang % < +0,05 (< £ 0,03 optional)
Spannungsausgang % < +0,15 (< £ 0,13 optional)
Maximaler Aussteuerbereichd
Frequenzausgang kHz 4..16
Spannungsausgang \Y; -10,5... +10,5 (typ. £11)
Energieversorgung (Ausfiihrung
KF1)
Speisespannung (Rechteck) \Y, 54 +5 % (Spitze/Spitze)
Auslésen des Kalibriersignals \Y, 80+5%
Frequenz kHz ca. 14
Maximale Stromaufnahme A 1 (Spitze/Spitze)
Vorverstarkerspeisespannung \Y 0/0/+15
Vorverstarker, max. Stromauf-
nahme mA 0/0/+25
Energieversorgung (Ausfiihrung
SF1/SU2)
Nennversorgungsspannung
(Schutzkleinspannung) Vpc 18 ... 30; asymmetrisch
Stromaufnahme im Messbetrieb A <09
Stromaufnahme im Anlaufbetrieb A <2
Nennaufnahmeleistung W <12

Linearitatsabweichung einschlieB-
lich Hysterese, bezogen auf den
Nennkennwert

Frequenzausgang
Spannungsausgang

<=+0,05 (< £ 0,03 optional)
< 0,07 (<+0,05 optional)

Rel. Standardabweichung der Wie-
derholbarkeit

nach DIN 1319, bezogen auf die
Ausgangssignaldnderung

Frequenzausgang
Spannungsausgang

%
%

<+0,03 <+0,02

<=+0,03

Kalibriersignal

Toleranz des Kalibriersignals, be-
zogen auf Mpom

%

ca. 50% von Mygm; genauer Wert ist auf dem Ty-

penschild angegeben

< +0,05

3 Ausgangssignalbereich, in dem ein wiederholbarer Zusammenhang zwischen Drehmoment und Aus-

gangssignal besteht.
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Technische Daten (Fortsetzung)

Nenndrehmoment Mpom Nm [ 100 | 200 | 500 | 1k
Magnetisches Drehzahl-Messsystem
Messsystem Drehzahl Magnetisch, mittels MR (Magneto-resi-

stive)-Sensor und magnetisiertem Kunst-
stoffring im Edelstahlring. Vervielfachung
durch realtime-Auswerteverfahren

Magnetische Pole Anz. 120 | 144
Impulstoleranz
bei Auswertefaktor 1 je Pol Grad <0,1
bei Werkseinstellung des Auswertefaktors | Grad <0,2 (typ. <0,1)
Impulse pro Umdrehung
Mégliche Einstellungeﬁ) (Auswertefaktor Anz. 120 (1); 480 (4); 144 (1); 576 (4);
je Pol) 600 (5); 960 (8); 720 (5); 1152 (8);
1200 (10) 1440 (10)
Werkseinstellung Anz. 600 (5) 720 (59
Mogliche Einstellungen durch zusatzliche
Ausgangsimpulsteilung¥ Anz. 10 ... 1200 12 ... 1440
Ausgangssignal v symmetrisch
2 Rechtecksignale um ca. 90° phasen-
verschoben
Maximale Ausgangsfrequenz kHz 250
Mindestdrehzahl fir ausreichende Im-
pulsstabilitat min~1 0
Gruppenlaufzeit us <5 (typ. 1,3)

Hysterese der Drehrichtungsumke
bei Relativschwingungen zwischen Rotor

und Stator
Drehschwingungen des Rotors Grad <ca.1
Radialschwingungen des Stators mm <ca.1
Lastwiderstand kQ =2 (Abschlusswiderstande geman

RS-422 beachten)

Magnetische Belastungsgrenze

Remanenzflussdichte mT >100
Koerzitivfeldstarke kA/m >100

Zulassige magnetische Feldstarke fir Si-

gnalabweichungen je Pol von < 0,1 Grad | kKA/m <0,1

Radialer Nennabstand zwischen Sensor-

kopf und Magnetring mm 1,0

Arbeitsabstandsbereich mm 0,3...1,8

Max. zulassige Radialverschiebung des

Rotors zum Stator mm Siehe Arbeitsabstandsbereich; kann am

Sensorkopf um + 1,5 mm nachjustiert
werden.

4)  Bitte beachten Sie beim Umstellen auf gréBere Ausgangsimpulsfaktoren die maximal mégliche Aus-
gangsfrequenz von 250 kHz.

5 Max. zul. Drehzahl fiir Drehzahlmessung betragt 20500 min-1. Bei héheren Drehzahlen miissen gerin-
gere Ausgangsimpulse eingestellt werden.

6) Komplementare Signale RS-422

7)  Aussschaltbar
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Technische Daten (Fortsetzung)

Nenndrehmoment M,,onm,

| Nm | 2k [ 3k | 5k | 10k

Magnetisches Drehzahl-Messsystem

Messsystem Drehzahl

Magnetisch, mittels MR (Magneto—-Resi-

stive)-Sensor und magnetisiertem Kunst-

stoffring im Edelstahlring. Vervielfachung
durch realtime-Auswerteverfahren

Magnetische Pole Anz. 180
Impulstoleranz

bei Auswertefaktor 1 je Pol Grad <0,1

bei Werkseinstellung des Auswertefaktors | Grad < 0,2 (typ. < 0,1)

Impulse pro Umdrehung

Mdgliche Einstellungeﬂ) (Auswertefaktor
je Pol)

Anz. | 180 (1); 720 (4); 900 (5); 1440 (8); 1800
(10)

Werkseinstellung Anz. 720 (4)

Mogliche Einstellungen durch zusatzliche

Ausgangsimpulsteilung® Anz. 15 ... 1800
Ausgangssignal v 59 symmetrisch; 2 Rechtecksignale um

ca. 90° phasenverschoben

Maximale Ausgangsfrequenz kHz 250
Mindestdrehzahl fir ausreichende Im-
pulsstabilitat min~1 0
Gruppenlaufzeit us <5 (typ. 2,2)
Hysterese der Drehrichtungsumkehyt0
bei Relativschwingungen zwischen Rotor
und Stator

Drehschwingungen des Rotors Grad <ca. 1

Radialschwingungen des Stators mm <ca. 1
Lastwiderstand kQ =2 (Abschlusswiderstande geman

RS-422 beachten)

Magnetische Belastungsgrenze

Remanenzflussdichte mT >100
Koerzitivfeldstarke kA/m >100
Zulassige magnetische Feldstarke fur
Signalabweichungen je Pol von < 0,1
Grad kA/m <0,1
Radialer Nennabstand zwischen Sensor-
kopf und Magnetring mm 1,2
Arbeitsabstandsbereich mm 0,3...2,2

Max. zulassige Radialverschiebung des
Rotors zum Stator

mm Siehe Arbeitsabstandsbereich; kann am
Sensorkopf um + 1,5 mm nachjustiert
werden.

8)

9)

10

Bitte beachten Sie beim Umstellen auf groBere Ausgangsimpulsfaktoren die maximal mégliche Aus-

gangsfrequenz von 250 kHz.
Komplementéare Signale RS-422
) Aussschaltbar
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Technische Daten (Fortsetzung)

Optisches Drehzahl-Messsystem

Nenndrehmoment Mpom N-m [100 | 200 [500 | 1k |2k [3k |5k [10k
Messsystem Drehzahl Optisch, mittels Infrarotlicht und metallischer
Schlitzscheibe
Mechanische Inkremente Anz. 360 \ 720
Positionstoleranz der Inkremente mm +0,05
Toleranz der Schlitzbreite mm +0,05
Impulse pro Umdrehung
Elektrisch einstellbar Anz. 360%; 180; 90; 60; 30; 15 720;
360"
180; 90;
60; 30; 15
Ausgangssignal \% Eﬂ) symmetrisch> 2 Rechtecksignale um ca.

90° phasenverschoben

Mindestdrehzahl flir ausreichende

Impulsstabilitat min~1 2
Gruppenlaugzeit us <5 (typ. 2,2)
Hysterese der Drehrichtungsum-

keh?)

bei Relativschwingungen zwischen
Rotor und Stator

Drehschwingungen des Rotors Grad <ca. 2
Radialschwingwege des Stators mm <ca. 2
Lastwiderstand kQ =2 (Abschlusswiderstdnde gemaB RS-422
beachten)

Zulassiger Verschmutzungsgrad,
im optischen Weg der Sensorgabel

(Linsen, Schlitzscheibe) % <50
Messsystem Referenzimpuls
Messsystem Magnetisch, mittels Feldplattensensor und Ma-

gnet synchronisiert mit steigender*) oder fal-
lender Flanke des 0° Ausgangssignals des op-
tischen Drehzahl-Messsystems

Ausgangssignal \% 5 symmetrisch
Impulsbreite 0,5 Grad bei 360 Drehzahlimpulsen/Umdre-
hung (Werkseinstellung)
Anzahl der Impulse pro Umdrehung 1
Mindestdrehzahl fur ausreichende
Impulsstabilitat min~1 2
Gruppenlaufzeit us <5 (typ. 2,2)
Zusatzlicher Phasenfehler bei
<20 min-1 Grad
>20 min~! Grad typ. < 0,1; voreilend
vernachlassigbar
Wiederholbarkeit bei 360 Drehzah- typ. <+ 0,04 (idealer Einbau, schwingungs-
limpulsen/Umdrehung Grad freier Betrieb)

*)  Werkseinstellung
1) Komplementére Signale RS-422
12) Ausschaltbar
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Allgemeine Angaben

Nenndrehmoment Mpom N-m [100| 200 [500 | 1k |2k [3k [5k [10k
EMV
Emission (nach EN61326-1, Tabelle 4)
Funkstorfeldstarke - Klasse B
Storfestigkeit (EN61326-1, Tabelle A.1)
Elektromagnetisches Feld (AM) V/m 10
Magnetisches Feld A/m 30
Elektrostatische Entladungen (ESD)
Kontaktentladung kV 4
Luftentladung kV 8
Schnelle Transienten (Burst) kV 1
StoBspannungen (Surge) kV 1
Leitungsgebundene Stérungen (AM) Vv 3
Schutzart nach EN 60529 IP 54
Gewicht, ca. Rotor kg (19|19 |24 |24 |49 49 83 |14,6
Stator kg (12|12 (1,212 |13(13|13| 1,3
Referenztemperatur °C +23
Nenntemperaturbereich °C +10 ... +60
Gebrauchstemperaturbereich °C -10... +60
Lagerungstemperaturbereich °C -20 ... 470
StoBbestandigkeit, Prifscharfegrad
nach DIN IEC 68; Teil 2-27; IEC
68-2-27-1987
Anzahl n 1000
Dauer ms 3
Beschleunigung (Halbsinus) m/s2 650
Vibrationsbestandigkeit, Prifscharfe-
grad nach DIN IEC 68, Teil 2-6: IEC
68-2-6-1982
Frequenzbereich Hz 5..65
Dauer h 1,5
Beschleunigung (Amplitude) m/s? 50
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Technische Daten (Fortsetzung)
Nenndrehmoment N-m | 100 | 200 | 500 | 1k | 2k | 3k | 5k | 10k
Nenndrehzahl min-" 15000 12000 10000 | 8000
Nenndrehzahl optional min-" 24000 22000 \ 18000 14000 | 12000
Belastungsgrenzen3)
Grenzdrehmoment,
bezogen auf M,,om % 400 200 160
Bruchdrehmoment,
bezogen auf M,om % >800 >400 >320
Grenzlangskraft kN 5 10 16 19 39 42 80 120
Grenzquerkraft kN 1 2 4 5 9 10 12 18
Grenzbiegemoment N-m 50 100 | 200 | 220 | 560 | 600 | 800 | 1200
Schwingbreite nach DIN
50 100 (Spitze/Spitze)” N-m 400 | 400 | 1000 | 2000 | 4000 | 4800 | 8000 | 16000
Mechanische Werte
Drehsteifigkeit c; kN-m/

rad 270 | 270 | 540 | 900 | 2300 | 2600 | 4600 | 7900
Verdrehwinkel bei M,,o,,, | Grad | 0,022 | 0,043 | 0,055 | 0,066 | 0,049 | 0,066 | 0,06 | 0,07
Steifigkeit in axialer
Richtung c, kKN/mm | 800 | 800 | 740 | 760 | 950 | 1000 | 950 | 1600
Steifigkeit in radialer
Richtung c, KN/mm | 290 | 290 | 550 | 810 | 1300 | 1500 | 1650 | 2450
Steifigkeit bei Biegemo-
ment im eine radiale
Achse cy, kN -m/
Grad 7 7 11,5 12 | 21,7 | 22,4 43 74

Maximale Auslenkung
bei Grenzlangskraft mm < 0,02 < 0,03 < 0,05 <0,1
Zusatzlicher max.
Rundlauffehler bei
Grenzquerkraft mm < 0,02
Zusatzliche Planparalle-
litaitsabweichung bei
Grenzbiegemoment mm < 0,03 < 0,05 < 0,07 < 0,07
Auswucht-Gutestufe
nach DIN ISO 1940 G25

13) Jede irregulére Beanspruchung (Biegemoment, Quer- oder Langskraft, Uberschreiten des Nenndrehmo-
mentes) ist bis zu der angegebenen statischen Belastungsgrenze nur dann zuldssig, solange keine der

jeweils anderen von ihnen auftreten kann. Andernfalls sind die Grenzwerte zu reduzieren. Wenn je 30 %
des Grenzbiegemomentes und der Grenzquerkraft vorkommen, sind nur noch 40 % der Grenzl&ngskraft
zuléssig, wobei das Nenndrehmoment nicht Uberschritten werden darf. Im Messergebnis kdnnen sich die
zul. Biegemomente, Langs- und Querkrafte wie ca. 0,3 % des Nenndrehmomentes auswirken.

Das Nenndrehmoment darf bei T10FS/200 N-m bis 10 kN-m nicht Uberschritten werden.

Bei T10FS/100 N-m kann das Nenndrehmoment um 100 % Uberschritten werden.

HBM
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Technische Daten (Fortsetzung)

Nenndrehmoment N-m [100 /200 500 |1k | 2k | 3k | 5k | 10k
Zul. max. Schwingweg des _ 4500 i —1
Rotors (Spitze/Sp?tze%“) um Smax = “/n (nin min™")
Massentragheitsmoment
des Rotors
Iy (um Drehachse) kg-m2 | 0,0026 0,0059 0,0192 0,0370 | 0,0970
Iy mit optischem
Drehzahlsystem kg-m2 | 0,0027 0,0062 0,0196 0,0380 | 0,0995
I, mit magnetischem
Drehzahl-Messsystem kg-m2 | 0,0029 0,0065 |0,0203 | 0,0201 |{0,0390 | O,1

Zul. max. stat. Exzentrizitat
des Rotors (radial) zum Sta-
tormittelpunkt
ohne Drehzahimodul mm
mit optischem Drehzahimo-
dul (mit oder ohne Refe-

renzimpuls) mm
mit magnetischem Dreh-
zahlmodul mm

Zul. axialer Verschiebeweg

zwischen Rotor und Stator
ohne Drehzahimodul mm
mit optischem Drehzahlmo-
dul (mit oder ohne Refe-

renzimpuls) mm
mit magnetischem Dreh-
zahlmodul mm

+2

+1

+0,7

+3

+2

+1,5

14) Relative Wellenschwingungen im Bereich der Anschlussflansche in Anlehnung an DIN 45670/VDI 2059
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13.1 Ausgangssignale

13.1.1 Ausgang MD Drehmoment (Stecker 1)

Symmetrische Ausgangssignale (Werkseinstellung)

5V
ov L

5V
symmetrisch

Pos.2% | g1
S2

5V
oV

10 Vss Stecker 1

ov {k————_ \

| Differenzeingange

Asymmetrisches Ausgangssignal

12V
oV

12V
asymmetrisch

S1

Pos.1

S2

Stecker 1
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13.1.2 Ausgang N: Drehzahl und Drehzahl mit Referenzimpuls (Stecker 2)

Symmetrische Ausgangssignale (Werkseinstellung)

Stecker 2

1 L © _©

"l

Schalter S7T=

5V
oV

symmetrisch
Pos.2

5V

ov
|
10 Vgg H
0 V _H - ((
Differenzein- H H 10 Vgg

gange

5V
ov

Differenzeingange

1

5V
oV

___:T____%T_

1

Referenzimpuls

Asymmetrisches Ausgangssignal

©
5V -
oV 1_ Stecker 2 Eﬂllﬂ r/ asymmetrisch
Schalter S7 =
= Pos.1
(—_4

5V
ov [LULT
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13.1.3 Stecker 2, doppelte Frequenz, stat. Drehrichtungs-Signal

10 Vgs

5V

ov

Stecker 2

Drehrichtung

| Drehrichtung ent-
in Pfeilrichtung | gegengesetzt der

| Pfe

T

iu

Referenzimpuls

Irichtung

—0oV
10 Vsg

5V
ov

5V
oV

Schwingungs-
unterdrickung

—0V
10 Vgs

5V
ov

5V
ov

HBM

A0784-10.0 de



T10FS

73

13.2 Plan- und Rundlauftoleranzen

#| Planlauf| AB >

|#| Rundlauf AB }j\

D Harte 46

Innenzentrierung

.

..51HRc Oberflachengiite der Plan- %?/
und Rundlaufflachen (A, B
und AB)
Messbereich Planlauftoleranz (mm) Rundlauftoleranz (mm)

100 N-m 0,01 0,01

200 N-m 0,01 0,01

500 N-m 0,01 0,01

1 kN-m 0,01 0,01

2 kN-m 0,02 0,02

3 kN'm 0,02 0,02

5 kN-m 0,02 0,02

10 kN-m 0,02 0,02

Um die Eigenschaften des Drehmoment-Messflansches im eingebauten Zu-
stand zu erhalten, empfehlen wir die angegebenen Form- und Lagetoleran-
zen, Oberflachengute und Harte auch fur die kundenseitigen Anschlisse zu

wahlen.
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Anderungen vorbehalten.

Alle Angaben beschreiben unsere Produkte in allgemeiner Form.
Sie stellen keine Eigenschaftszusicherung im Sinne des §459,
Abs. 2, BGB dar und begrinden keine Haftung.

Hottinger Baldwin Messtechnik GmbH

Postfach 10 01 51, D-64201 Darmstadt

Im Tiefen See 45, D-64293 Darmstadt H B M
Tel.: +49 6151 803-0 Fax: +49 6151 8039100

A0784-10.0 de Email: support@hbm.com Internet: www.hbm.com measurement with confidence
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