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BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP_ _-S4
Induktives Positionsmesssystem

1 Benutzerhinweise

1.1 Giiltigkeit

Diese Anleitung beschreibt Aufbau, Funktion und Einstell-
moglichkeiten des induktiven Positionsmesssystems BIP
mit 10-Link-Schnittstelle. Sie gilt flr die Typen

BIP LD2-T017-04-BP _ _-S4 und

BIP LD2-T017-04-BP _ _.

Die Anleitung richtet sich an qualifizierte Fachkrafte. Lesen
Sie diese Anleitung, bevor Sie das BIP installieren und
betreiben.

1.2 Verwendete Symbole und Konventionen

Einzelne Handlungsanweisungen werden durch ein
vorangestelltes Dreieck angezeigt.

» Handlungsanweisung 1

Handlungsabfolgen werden nummeriert dargestellt:
1. Handlungsanweisung 1
2. Handlungsanweisung 2

n Hinweis, Tipp
Dieses Symbol kennzeichnet allgemeine
Hinweise.

1.3 Lieferumfang

- BIP
- Kurzanleitung

SALLUrFF deutsch

1.4 Zulassungen und Kennzeichnungen

® UL-Zulassung
File No.

c US E227256

Mit dem CE-Zeichen bestatigen wir, dass

unsere Produkte den Anforderungen der

< € aktuellen EU-Richtlinie (EMV-Richtlinie)
entsprechen.

Das BIP erflllt die Anforderungen der folgenden
Produktnorm:

— EN 61326-2-3 (Storfestigkeit und Emission)

Emissionsprifungen:

— Funkstorstrahlung
EN 55011

Storfestigkeitsprifungen:
— Statische Elektrizitat (ESD)

EN 61000-4-2 Schérfegrad 3
— Elektromagnetische Felder (RFI)

EN 61000-4-3 Schéarfegrad 3
— Schnelle transiente Stérimpulse

(Burst)

EN 61000-4-4 Schéarfegrad 3
— StoBspannungen (Surge)

EN 61000-4-5 Schéarfegrad 2

— Leitungsgeflihrte StorgroBen,
induziert durch hochfrequente
Felder

EN 61000-4-6 Schérfegrad 3

Nahere Informationen zu Richtlinien, Zulas-
sungen und Normen sind in der Konformitatser-
klarung aufgeftihrt.
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2.1 BestimmungsgemaBe Verwendung

Das induktive Positionsmesssystem BIP mit 10-Link-
Schnittstelle bildet zusammen mit einer Maschinensteue-
rung (z. B. SPS) und einem IO-Link Master ein System zur
Wegmessung/Positionierung. Es wird zu seiner Verwen-
dung in eine Maschine oder Anlage eingebaut und ist flr
den Einsatz im Industriebereich vorgesehen.

Das Offnen des BIP oder eine nichtbestimmungsgeméBe
Verwendung sind nicht zul&ssig und fUhren zum Verlust
von Gewahrleistungs- und Haftungsansprtichen gegen-
Uber dem Hersteller.

22 Allgemeines zur Sicherheit des induktiven
Postitionsmesssystems

Die Installation und die Inbetriebnahme darf nur durch
geschulte Fachkrafte mit grundlegenden elektrischen
Kenntnissen erfolgen.

Eine geschulte Fachkraft ist, wer aufgrund seiner fachli-
chen Ausbildung, seiner Kenntnisse und Erfahrungen
sowie seiner Kenntnisse der einschlagigen Bestimmungen
die ihm Ubertragenen Arbeiten beurteilen, mogliche Gefah-
ren erkennen und geeignete SicherheitsmaBnahmen treffen
kann.

Der Betreiber hat die Verantwortung, dass die ortlich
geltenden Sicherheitsvorschriften eingehalten werden.
Insbesondere muss der Betreiber MaBnahmen treffen,
dass bei einem Defekt des BIP keine Gefahren fur Perso-
nen und Sachen entstehen kénnen.

Bei Defekten und nichtbehebbaren Stérungen des BIP ist
dieses auBer Betrieb zu nehmen und gegen unbefugte
Benutzung zu sichern.

B www.balluff.com

2.3 Bedeutung der Warnhinweise

Beachten Sie unbedingt die Warnhinweise in dieser
Anleitung und die beschriebenen MaBnahmen zur
Vermeidung von Gefahren.

Die verwendeten Warnhinweise enthalten verschiedene

Signalworter und sind nach folgendem Schema aufgebaut:

SIGNALWORT

Art und Quelle der Gefahr
Folgen bei Nichtbeachtung der Gefahr
» MaBnahmen zur Gefahrenabwehr

Die Signalworter bedeuten im Einzelnen:

ACHTUNG

Kennzeichnet eine Gefahr, die zur Beschadigung oder
Zerstorung des Produkts flihren kann.

/A GEFAHR

Das allgemeine Warnsymbol in Verbindung mit dem
Signalwort GEFAHR kennzeichnet eine Gefahr, die
unmitteloar zum Tod oder zu schweren Verletzungen
flhrt.

2.4 Entsorgung

» Befolgen Sie die nationalen Vorschriften zur Entsor-
gung.

deutsch BALLUrF
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3 Aufbau und Funktion

19.4

3.1 Aufbau
16 4, 18
r A\
Start 1]
>
= 9
[}
5 3
H b1l S
Q ~ [+ | —
° 3 3 ==

10.9

30

Bild 3-1:  Aufbau

3.2 Einbauhinweise

Um eine Beeinflussung des Messsignals durch das Ein-
baumaterial zu verhindern, muss um die aktive Flache des
BIP ein metallfreier Raum von ca. 1 mm eingehalten wer-
den (siehe Bild 3-2).

Wird neben dem Positionsgeber noch ein weiteres Metall-
teil vom BIP erkannt, fuhrt dies zu ungultigen Messsigna-
len.

Um ein Messsignal mit hoher Auflésung zu erhalten, auf
eine geeignete KabelfUhrung in der Maschine und Filter
MaBnahmen bei der Spannungsversorgung des Systems
achten.

Der Positionsgeber kann im Bereich D = 0,5...1,3 mm vor
der aktiven Flache in Messrichtung bewegt werden

(siehe Bild 3-3). Der resultierende Linearitatsfehler des
Ausgangssignals wird im Abstandsbereich

D =1,0 £0,25 mm minimal.

Die Messrichtung verlauft entlang des keilférmigen Sym-
bols auf der aktiven Flache.

Montage

» BIP mit 2 Befestigungsschrauben DIN EN ISO 4762
M4 x 10 befestigen (max. Anzugsdrehmoment:
0,5 Nm).

SALLUrFF deutsch

aktive Flache
—

Bild 3-2:  Abstand mettallfreier Raum

©

©

A

Positionsgeber
BAM TG-XE-020

17.5 +4

Bild 3-3:  Abstand zur Messflache

3.3 Standardkennlinie (typischer Verlauf)

Positions-
wert T

OXFFFA

0x000

SLmin

Bild 3-4:  Kennlinie

SLmax ’

Messposition
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4.1 Elektrischer Anschluss

Bild 4-1:  Pinbelegung Steckverbinder S4
(Draufsicht auf Stecker am BIP)

Stecker/ | Adernfarbe Signal
Pin
1 Braun L+(18...30V)
2 - nicht belegt”
3 Blau L- (GND)
4 Schwarz C/Q (Kommunikationsleitung)

" Nicht belegte Adern kdnnen steuerungsseitig mit GND verbunden
werden, aber nicht mit dem Schirm.

Tab. 4-1:  Anschlussbelegung

4.2 Kabelverlegung

ﬂ Definierte Erdung!
BIP und Schaltschrank mussen auf dem glei-
chen Erdungspotenzial liegen.

Magnetfelder

Das BIP arbeitet nach dem Wirbelstromprinzip. Auf ausrei-
chenden Abstand des BIP zu starken externen Magnetfel-
dern achten.

Kabelverlegung

Kabel zwischen BIP, Steuerung und Stromversorgung nicht
in der Nahe von Starkstromleitungen verlegen (induktive
Einstreuungen moglich).

Besonders kritisch sind induktive Einstreuungen durch
Netzoberwellen (z. B. von Phasenanschnittsteuerungen),
fUr die der Kabelschirm nur geringen Schutz bietet.

Kabelldnge

Lange des Kabels max. 20 m. Langere Kabel sind einsetz-
bar, wenn durch Aufbau, Schirmung und Verlegung fremde
Storfelder wirkungslos bleiben.

Biegeradius bei ortsfester Verlegung

Der Biegeradius bei fester Kabelverlegung muss mindes-
tens das Dreifache des Kabeldurchmessers betragen.

B www.balluff.com
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5 Inbetriebnahme

5.1 System in Betrieb nehmen

A GEFAHR

Unkontrollierte Systembewegungen

Bei der Inbetriebnahme und wenn das induktive Positi-

onsmesssystem BIP Teil eines Regelsystems ist, dessen

Parameter noch nicht eingestellt sind, kann das System

unkontrollierte Bewegungen ausfihren. Dadurch kdnnen

Personen gefahrdet und Sachschaden verursacht

werden.

» Personen missen sich von den Gefahrenbereichen
der Anlage fernhalten.

» Inbetriebnahme nur durch geschultes Fachpersonal.

» Sicherheitshinweise des Anlagen- oder Systemher-
stellers beachten.

1. Anschlisse auf festen Sitz und richtige Polung prifen.
Beschéadigte Anschllsse tauschen.

System einschalten.

3. Messwerte und einstellbare Parameter prifen und ggf.
das induktive Positionsmesssystem BIP neu einstellen.

N

n Insbesondere nach dem Austausch des BIP
oder der Reparatur durch den Hersteller die
korrekten Werte im Nullpunkt und Endpunkt
prufen.

5.2 Hinweise zum Betrieb

— Funktion des BIP und aller damit verbundenen Kompo-
nenten regelmaBig prifen.

— Bei Funktionsstoérungen das BIP auBer Betrieb neh-
men.

— Anlage gegen unbefugte Benutzung sichern.

8 | BALLUFF deutsch
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6 I0-Link-Schnittstelle

6.1 Grundwissen 10-Link

Allgemein

|O-Link integriert konventionelle und intelligente Sensoren
und Aktoren in Automatisierungssysteme und ist als
Kommunikationsstandard unterhalb der klassischen Feld-
busse vorgesehen. Die feldbusunabhingige Ubertragung
nutzt bereits vorhandene Kommunikationssysteme (Feld-
busse oder Ethernet-basierte Systeme).

Die 10-Link Devices, wie Sensoren und Aktoren, werden in
einer Punkt-zu-Punkt-Verbindung Uber ein Gateway, den
|O-Link Master, an das steuernde System angebunden.
Die I0O-Link Devices werden mit handelsublichen unge-
schirmten Standard-Sensorkabeln angeschlossen.

Die Kommunikation basiert auf einem Standard-UART-
Protokoll mit einer 24-V-Pulsmodulation im Halb-Duplex-
Betrieb. Auf diese Weise ist eine klassische Drei-Leiter-
Physik mdglich.

Protokoll

Bei der 10-Link Kommunikation werden zyklisch fest
definierte Frames zwischen 10-Link Master und lO-Link
Device ausgetauscht. In diesem Protokoll werden sowohl
Prozess- als auch Bedarfsdaten, wie Parameter oder
Diagnosedaten, Ubertragen. Die GroBe und Art des ver-
wendeten Frametyps und der verwendeten Zykluszeit
ergibt sich aus der Kombination von Master- und Device-
Eigenschaften (siehe Device-Spezifikation auf Seite 10).

Zykluszeit

Die verwendete Zykluszeit (master cycle time) ergibt sich
aus der minimal maglichen Zykluszeit des 10-Link Devices
(min cycle time) und der minimal méglichen Zykluszeit des
|O-Link Masters. Bei der Wah! des |O-Link Masters ist zu
beachten, dass der gréBere Wert die verwendete Zyklus-
zeit bestimmt.

Protokollversion 1.0/ 1.1

In der Protokollversion 1.0 wurden die Prozessdaten
groBer 2 Byte Uber mehrere Zyklen verteilt Ubertragen.
Ab der Protokollversion 1.1 werden alle verfligbaren
Prozessdaten in einem Frame Ubertragen. Damit ist die
Zykluszeit (master cycle time) identisch zum Prozess-
datenzyklus.

ﬂ Das BIP ist fur die Protokollversion 1.1 optimiert.
Wird das |O-Link Device an einem 10-Link
Master mit der Protokollversion 1.0 betrieben,
entstehen langere Ubertragungszeiten
(Prozessdatenzyklus ~ Anzahl Prozessdaten x
master cycle time).

B www.balluff.com

Parameter-Management

In der Protokollversion 1.1 ist ein Parametermanager
definiert, der das Speichern von Device-Parametern auf
dem IO-Link Master ermoglicht. Bei Austausch eines
|O-Link Devices kdnnen die Parameterdaten des zuletzt
installierten |0-Link Devices Ubernommen werden. Die
Bedienung dieses Parametermanagers ist abhangig vom
verwendeten 10-Link Master und sollte der zugehdrigen
Beschreibung entnommen werden.

ﬂ Im BIP werden folgende Parameter gespeichert
(Parameter-Management):
— Access Codes
— Application Specific Tag
— Output Inversion byte
Schaltpunkte werden nicht gespeichert, da
Sensoren nicht eins zu eins austauschbar sind.

Device-Funktionen und Master-Gateway

Die Funktionen des BIP sind in den Kapiteln 6.3 bis 6.13

detailliert beschrieben. Wie die Umsetzung der Prozess-

und Parameterdaten Uber das Mastergateway implemen-
tiert ist, ist der Anleitung des IO-Link Masters zu entneh-

men.

deutsch BALLUrF
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6 10-Link-Schnittstelle (Fortsetzung)

6.2 Device-Spezifikation

Spezifikation 10-Link Bezeichnung Wert

Ubertragungsrate COoM2 38,4 kBit/s

Minimale Zykluszeit Device min cycle time Ox1E (83 ms)

Frame Spezifikation M-Sequence Capability: ox1B

— Anzahl Bedarfsdaten Preoperate — M-Sequence Type Preoperate 2 Byte

— Anzahl Bedarfsdaten Operate — M-Sequence Type Operate 1 Byte

— Erweiterte Parameter — ISDU supported unterstitzt

|O-Link Protokollversion Revision ID 0x11 (Version 1.1)

|O-Link Profil Profile Smart Sensor Profile 10042_V1.0

Anzahl Prozessdaten
vom Device zum Master

ProcessDataln

0x10 (2 Byte)

Anzahl Prozessdaten ProcessDataln 0x00 (O Bit)

vom Master zum Device

Herstellerkennung Vendor ID Ox378

Geréatekennung Device ID 0x020304
Tab. 6-1:  Device-Spezifikation

Ubertragungszeiten

Prozessdatenzyklus bei 1.0 Master

Anzahl PD x master cycle time =4 x 3ms =12 ms

Prozessdatenzyklus bei 1.1 Master

master cycle time = 3 ms

Tab. 6-2:  Device-Ubertragungszeiten

6.3 Prozessdaten

Das BIP gibt Uber die 10-Link-Schnittstelle 2-Byte-Prozess-
daten aus. Diese setzen sich aus dem linksbundig orien-
tierten 12-Bit-Positionswert und 4 Bindrwerten zusammen.

1) Positionsgeber auBer Reichweite (Out of Range)

Tab. 6-3: Prozessdaten

SALLUrFF deutsch

Octet 0 Octet 1
7 | e[ 5] 4] 3| 210|765 ] a4]s3]2]1]o0
(MSB) Position value (LSB) | OoR" | BDC3 | BDC2 | BDCH
BDC1...3 Schaltpunkt-Information OoR" Positionsgeber
1 aktiv 1 auBerhalb des Messbereichs
0 inaktiv 0 im Messbereich
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6 10-Link-Schnittstelle (Fortsetzung)

6.4 Identifikations-Parameter

Index Parameter Datenformat (Lénge) Zugriff Inhalt
hex dez
0010 |16 Vendor name StringT (7 Byte) Read only | "BALLUFF"
0011 |17 Vendor text StringT (15 Byte) Read only | "www.balluff.com"
0012 |18 Product name StringT (21 Byte) Read only | "BIP LD2-T017-04-BP_ _"
0013 |19 Product ID StringT (7 Byte) Readonly |"BIP____"
0014 |20 Product text StringT (28 Byte) Read only | "Inductive Positioning System"
0016 |22 Hardware revision StringT (3 Byte) Read only | "v1.0"
0017 |23 Firmware revision StringT (8 Byte) Read only | "1.00.000"
0018 |24 Application specific tag | StringT (max. 32 Byte) Read/Write | ***
Tab. 6-4: Identifikationsdaten 1O-Link

n Zugriff auf den Subindex O adressiert das
gesamte Objekt eines Index. Der Zugriff Gber
Subindizes > 0 adressiert die Einzelelemente
eines Index.

Device Access Locks

Mit diesem Standardparameter ist es moglich bestimmte
Funktionen des I0-Link Devices zu aktivieren oder zu
deaktivieren. Beim BIP gibt es die Moglichkeit die Funktion
des Parametermanagers zu sperren. Dazu muss Bit 1 des
2-Byte-Wertes auf "1" (gesperrt) gesetzt werden. Um den
Parametermanager wieder zu entsperren, wird Bit 1 auf "0"
gesetzt.

Bit Funktion Sperren
unterstutzt nicht
unterstitzt

0 Parameterzugriff sperren X
Parameter-Management X
sperren

2 Lokale Parametrierung X
sperren

3 Lokale Anwenderschnitt- X
stelle sperren

4...15 | Reserviert

Tab. 6-5: Parameterdaten sperren

B www.balluff.com

Profile Characteristic

Dieser Parameter gibt an, welches Profil vom 10-Link
Device unterstitzt wird.

Das induktive Positionsmesssystem BIP unterstiitzt das
Smart-Sensor-Profil mit einer Prozessdatenvariablen:

— Subindex 1 ("Profile Identifier -> DeviceProfilelD"):
0x0001 ("Smart Sensor Profile")

— Subindex 2 ("Profile Identifier -> FunctionClassID"):
0x8000 ("Device Identification Objects")

— Subindex 3 ("Profile Identifier -> FunctionClassID"):
0x8002 ("ProcessDataVariable")

PD Input Descriptor

Dieser Parameter beschreibt die Zusammensetzung der
verwendeten Prozessdatenvariablen.

Das induktive Positionsmesssystem BIP verarbeitet die
Prozessdatenvariablen (siehe Tab. 6-6 auf Seite 12).

Application Specific Tag

Der Application Specific Tag bietet die Mdglichkeit dem
|O-Link Device einen beliebigen, 32 Byte groen String
zuzuweisen. Dieser kann zur anwendungsspezifischen
|dentifikation genutzt und in den Parametermanager
Ubernommen werden. Uber Subindex 0 erfolgt der Zugriff
auf das gesamte Objekt.

deutsch BALLUrF
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10-Link-Schnittstelle (Fortsetzung)

6.5 Systemparameter
Index Parameter | Subindex | Parameter Datenformat | Zugriff Werte- Bemerkungen
hex |dez hex |dez bereich
000D |13 | Profile 01 1 DeviceProfilelD  |UINT16 Read only | 0x0001 Smart Sensor Profil
charagteristic 02 2 FunctionClassID 0x8001 Binary data channel
03 3 FunctionClassID 0x8002 Prozesswert
04 4 FunctionClassID 0x8004 Teach channel
OOOE (14 | PDInput 01 1 BDC1,BDC2, OctetStringT3 | Read only |0x010300 |Schaltkanal
descriptor BDC3
02 2 PDV1 0x010103 |Out of Range
03 3 PDV2 0x020C04 | Positionswert
Tab. 6-6: Systemparameter
6.6 Sensorspezifische Parameter
Index Parameter Subindex | Datenformat Zugriff Werte- Bemerkungen
hex |dez hex | dez | (Lénge) bereich
0052 |82 Interne Temperatur |00 0 Char (1 Byte) Read only |[-128...+127 | Ausgabe aller Tempe-
raturparameter (in °C)
0056 |86 COMXx Speed 00 0 Char (1 Byte) Read only |2 |O-Link COM Speed
00CO | 192 Steilheit 00 0 Float32" (4 Byte) |Read only Steilheit der Kennlinie
(Ausgang — Abstand)
00C1 | 193 Offset 00 0 Float32" (4 Byte) |Read only Offset der Kennlinie
(Ausgang — Abstand)
00C5 |197 Invertierung 00 0 UChar (1 Byte) Read/Write | 0x00-0x01 Kennlinien-Invertie-
rung?
00C8 |200 Slmin[um] 01 1 UINT16 (2 Byte) |Read/Write |0...4095 Aktueller Wert fur
Simin[um]
Simax[um] 02 2 UINT16 (2 Byte) |Read/Write |0...4095 Aktueller Wert fur
Simax{um]

1) Beachten, dass die Gleitkommawerte Little-Endian-codiert sind und mit dem LSB beginnen.
2) Mit der Invertierung werden zuvor gesetzte Schaltpunkte geldscht.

Tab. 6-7:

Sensorspezifische Parameter

SALLUrr
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6 10-Link-Schnittstelle (Fortsetzung)

6.7 Systemkommandos

Index Subindex | Parameter | Daten- | Zugriff | Werte- | Bemerkungen
hex |dez |hex |dez format bereich
0002 |2 00 0 System UINT8 | Write only |Ox4B Teaching | Speichert temporér die aktuelle
command Simin/ Position als SImin.
0x4C Simax Speichert die aktuelle Position als
als Slmax.
0x4D Ubernimmt die Simin/Slmax-Werte.
Ox4F L&scht die temporar gespeicherten
Werte.
Ox4E Setzt alle Einstellungen des ausge-
wahlten Kanals auf die Default-
Werte zurick.
0x82 Reset Rucksetzen auf Werkseinstellung
Tab. 6-8: Systemkommandos
6.8 Profilspezifische Parameter
Index Parameter | Subindex | Parameter Daten- | Zugriff Wertebereich Bemer-
format kungen
hex | dez hex | dez hex dez
O03A |58 Teach-In 00 |0 UINT8 Read/Write |00 0 BDCH
channel (Standard)
01...03 1...8 BDC1...BDCS
003B |59 Teach-In 00 |0 UINT8 Read only | Siehe Smart Sensor Profil
status (www.io-link.com)
003C |60 Set Point 01 1 Setpoint SP1 UINT16 | Read/Write | 00...0FFF |0...4095
value BDC1) 9o o [Setpoint SP2 0 0 Funktional nicht
unterstutzt
003D | 61 Switch Point | 01 1 Switchpoint logic | UINT8 Read/Write |00...01 0...1
configuration
(BDCH) 02 |2 |Switchpoint mode 00...01 |0...1
03 3 Switchpoint UINT16 >0013 >19 Kleinster Hyste-
hysteresis resewert
003E |62 Set Point 01 1 Setpoint SP1 UINT16 | Read/Write | 00...0FFF |0...4000
value (BDC2) 1o |2 |[setpoint SP2 0 0 Funktional nicht
unterstutzt
OO03F |63 Switch Point | 01 1 Switchpoint logic | UINT8 Read/Write | 00...01 0...1
configuration - - —
(BDC2) 02 3 Switchpoint mode 00...01 0...1 BDC aktiviert
03 3 Switchpoint UINT16 >0013 >19 Kleinster Hyste-
hysteresis resewert
4000 |16384| Set Point 01 1 Setpoint SP1 UINT16 | Read/Write | 00...0FFF |0...4095
value BDC3) 9o |2 [setpoint SP2 0 0 Funktional nicht
unterstutzt
4001 (16385 Switch Point | 01 1 Switchpoint logic | UINT8 Read/Write | 00...01 0...1
configuration - -
(BDC3) 02 2 Switchpoint mode 00...01 0...1
03 |3 Switchpoint UINT16 >0013 =19 Kleinster Hyste-

hysteresis resewert

Tab. 6-9:  Profilspezifische Parameter

B www.balluff.com deutsch BALLUFF | 13
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6 10-Link-Schnittstelle (Fortsetzung)

-84

6.9 Direktes Teach-In der Schaltkanale

Die Abstandswerte flr die Schaltschwellen-Programmie-
rung koénnen direkt in die entsprechenden Register einge-
geben werden und sind dann permanent gespeichert.

Channel Index Subindex Zugriff Parameter
hex dez hex dez
BDCH 003C |60 01 1 Read/Write Setting / reading setPoint1
02 2 Setting / reading setPoint2
003D |61 01 1 Read/Write Setting / reading switch point logic
02 2 Setting / reading switch point mode
03 3 Setting / reading switch point hysteresis
BDC2 003E 62 01 1 Read/Write Setting / reading setPoint1
02 2 Setting / reading setPoint2
003F 63 01 1 Read/Write Setting / reading switch point logic
02 2 Setting / reading switch point mode
03 3 Setting / reading switch point hysteresis
BDC3 4000 16384 |01 1 Read/Write Setting / reading setPoint1
02 2 Setting / reading setPoint2
4001 16385 |01 1 Read/Write Setting / reading switch point logic
02 2 Setting / reading switch point mode
03 3 Setting / reading switch point hysteresis

Tab. 6-10: Parameter flr direktes Teach-In

SALLUrr
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6.10 Schaltzustand

Fur die Schaltkandle BDC1...BDC3 wurde die Betriebsart
Single Point Mode implementiert.

Wenn der Positionswert die Schaltschwelle Uberschreitet
andert sich das Schaltsignal. Der Ausschaltpunkt liegt um
den Hysteresewert dartber und die Schaltschwelle wird
mit Setpoint1 definiert.

Das Schaltverhalten mit Hysterese ist in Bild 6-1 darge-
stellt.

Hysterese
BDC
ON I Messwert
SP1
Hysterese
BDC
IR ON ] wessver

SP1

Bild 6-1:  Schaltverhalten Hysterese mit Setpoint 1 (SP1)

6.11

Den Positionsgeber im gewtinschten Schaltabstand
platzieren, Schaltkanal auswahlen und Schaltposition
speichern.

Teachen der Schaltkanéle mit Positionsgeber

ﬂ Verlasst der Positionsgeber den Messbereich
wahrend des Teachens, wird die Fehlermeldung
TEACH_STATE_ERROR gemeldet.

Teachen durchfiihren

Setpoint1

Der SP1-Schaltschwellenwert speichert den Ausgangs-
wert bei dem geschaltet werden soll.
Wertebereich 0x0014...0x0FEB (20,,...4075, ).

Switch point logic
Logischer Schaltzustand:
— 0: NO (normally open)
— 1: NC (normally closed)

Switch point hysterese

Schaltpunkt-Hysterese mit Wertebereich 0x0013...0xOFEA
(19,,...4074, ).

Switch point mode

(Betriebsart Schaltpunktmodus)

Alle Schaltkanéle sind zunachst deaktiviert. Nach Eingabe
der Schaltkanalparameter muss jeder Schaltkanal explizit
freigegeben werden.

— 0: Schaltschwellenfunktion sperren

— 1. Schaltschwellenfunktion freigeben

Index Subindex | Zugriff Value
hex dez | hex |dez
1. Schaltkanal auswahlen. 003A |58 00 0 Write only | Channel number”
2. Positionsgeber auf gewtinschte Position bewegen.
3. Aktuelle Position als Schaltpunkt temporér speichern. 0002 2 00 Write only | Ox41
4. Teach-In Status Register prifen (nach Bedarf). 003B |59 00 Read only |Ox14
5. Schaltpunktfunktion Ubernehmen und aktivieren. 0002 2 00 Write only | 0x40
" Siehe Tab. 6-11 auf Seite 16, hexadezimaler Wert
B www.balluff.com deutsch BALLUFF
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6

Index-Zuordnung der Schaltkanéle

Channel number | Assigned channel | Bemerkung

0 (0x00) BDCH Binary data channel O (default)

1 (0x01) BDCH Binary data channel 1 (Bit O in PD)

2 (0x02) BDC2 Binary data channel 2 (Bit 1 in PD)

3 (0x03) BDC3 Binary data channel 3 (Bit 2 in PD)

255 (OxFF) BDC1...3 Alle Schaltkanal-Einstellungen auf Werkseinstellung zurlicksetzen.

Tab. 6-11: Index-Zuordnung der Schaltkanale

Schaltkanal-Einstellungen auf Werkseinstellung
zuriicksetzen

Index Subindex Zugriff Value
hex dez hex | dez
1. Schaltkanal auswahlen. 003A |58 00 0 Write only | Channel number”
2. Alle Einstellungen des zuvor ausgewahlten 0002 2 00 0 Write only | Ox4E
Schaltkanals auf Werkseinstellung? zurlicksetzen.
" Siehe Tab. 6-11 auf Seite 16, hexadezimaler Wert
2 Siehe Kapitel Werkseinstellungen auf Seite 17
6.12 Teachen des Messbereichs
Start- und Endpunkt der Kennlinie (SImin und Simax) ﬂ Verlasst der Positionsgeber den Messbereich
koénnen durch Teachen festgelegt werden, um den Stei- wahrend des Teachens, wird die Fehlermeldung
gungsverlauf und den Steigungswert der Kennlinie vorzu- TEACH STATE ERROF’% gemeldet.
geben. — —
Ablauf Teachen des Messbereichs
Index Subindex | Zugriff Value
hex dez | hex |dez
1. Einstellungen des Messbereichs aktivieren OOBA |58 00 0 Write only | OxCO
(Adresse 0xC0/192, ).
2. Positionsgeber zum neuen Simin bewegen.®
|3. Den aktuellen Abstand als SImin temporéar speichern. | 0002 | 2 | 00 | 0 |Write only [0x4B
4. Positionsgeber zum neuen Simax bewegen.?
5. Den aktuellen Abstand als Slmax temporar speichern. 0002 |2 00 0 Write only | Ox4C
6. Werte fUr den neuen Messbereich SImin/Simax Ubernehmen | 0002 |2 00 0 Write only | Ox4D
und aktivieren.

9 Innerhalb des urspringlichen Linearbereichs
4 Innerhalb des urspriinglichen Linearbereichs und mindestens 5,7 mm

Fur den Teach-In-Prozess gibt es keine Zeitbegrenzung.
Der Mindestabstand von Start- zu Endpunkt muss groBer
1/3 Slmax gewahlt werden.

Der Wert von Startpunkt SImin muss immer kleiner als
Slmax sein.

Der Startpunkt SImin wird zuerst temporéar gespeichert,
kann dann beliebig oft Uberschrieben werden.

SALLUrFF deutsch

Wird der Messbereich durch Teachen verandert, werden
zuvor gespeicherte Schaltpositionen (BDCs) geldscht.

Der durch Teachen eingestellte neue Offset- und Steilheits-
wert der Kennlinie kann wie in Tab. 6-7 auf Seite 12
beschrieben ausgelesen werden.
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Messbereichs-Einstellung auf Werkseinstellung
zuriicksetzen

Index Subindex Zugriff Value
hex dez |hex |dez
1. Einstellungen des Messbereichs aktivieren OO3A |58 00 0 Write only | OxCO
(Adresse 0xC0/192, ).
2. Alle Einstellungen des Messbereichs auf Werkseinstellung® 0002 2 00 0 Write only | Ox4E
zurUcksetzen.

" Siehe Kapitel Werkseinstellungen auf Seite 17

6.13 Werkseinstellungen

Bei Auslieferung und nach dem Rucksetzen auf Werksein-
stellung liegen folgende Einstellungen vor:

Werkseinstellungen binarer Datenkanal

Parameter BDC1...3 Bemerkung
hex dez
Setpoint SP1 0000 0 Schaltschwellen-Wert
Setpoint SP2 0000 0 Funktional nicht unterstitzt
Switch point mode 00 0 Inaktiv
Switch point logic 00 0 Schaltzustand NO (normally open)
Switch point hysteresis 0064 100 Default-Wert entspricht einem digitalen Ausgangswert von 100.

Tab. 6-12: Werkseinstellungen (binérer Datenkanal)

Werkseinstellungen Messbereich

Parameter Index Subindex Daten- Default value Bemerkung
hex dez hex dez format oy dez
Slmin 00C8 | 200 01 1 UINT16 0000 0 Startpunkt der Kennlinie
Slmax 00C8 | 200 02 2 UINT16 OFFF 4095 | Endpunkt der Kennlinie
Invertierung 00C5 | 197 00 UCHARS8 | 00 0 Nicht-invertierte Kennlinie
Tab. 6-13: Werkseinstellungen (Messbereich)
Ricksetzen auf Werkseinstellung
Alle Sensor-Parameter kbnnen gemeinsam zurlickgesetzt
werden.
Um die Einstellungen getrennt zurlckzusetzen, siehe
Schaltkanal-Einstellungen auf Werkseinstellung zurlickset-
zen auf Seite 16 oder Messbereichs-Einstellung auf
Werkseinstellung zurlicksetzen auf Seite 17.
Index Subindex Zugriff Value
hex dez |hex |dez
» Alle Einstellungen (BDC und Messbereich) auf Werkseinstel- | 0002 2 00 0 Write only | Ox82
lung zurticksetzen.
B www.balluff.com deutsch BALLUFF
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7 Technische Daten

Die t'echnischen Datgn, insbesonder.e die Wiedgrholgenau— 7.4 10-Link-Schnittstelle
igkeit, gelten nach einer Warmlaufzeit von 15 min.

Spezifikation |O-Link 1.1
7.1 Genauigkeit Ubertragungsrate 38,4 kBit/s (COM2)
Linearitatsbereich S 0...17 mm Prozessdaten 2Byte
Linearitatsfehler < 250 um Positionswert bei S, 0x0000
Bemessungsabstand S, 8,5 mm Positionswert bei S, OxOFFF
Wiederholgenauigkeit +40 pm Datenformat 16 Bit unsigned
Integer
Zykluszeit >3 ms
7.2 Umgebungsbedingungen’ Prozessdaten Master - Device 0 Byte
Umgebungstemperatur T, —25°C...4+70°C Prozessdaten Device - Master 2 Byte
Lagertemperatur -40°C...+85 °C
Temperaturdrift max. vom Endwert  +3 % 7.5 Mechanische Daten
Vibration 55 Hz, 1 mm Ampli-
nach EN 60068-2-6 tude, 3 x 30 min Gehausematerial PA
Schutzart nach IEC 60529 P67 Aktive Flache, Material PA
Schockbelastung 30 g/11 ms Anschlussart Kabel ohne/mit Steckver-
nach EN 60068-2-27 binder
Verschmutzungsgrad 3 Anzugsdrehmoment 0,5 Nm
Kabelmantelmaterial PUR
7.3 Spannungsversorgung Kabeldurchmesser <3,5mm
Kabel, Anzahl der Leiter 3
Betriebsspannung U, stabilisiert?  18...30 VDC Leiterquerschnitt 0,14 mm?2
Bemessungsbetriebsspannung U, 24V DC Biegeradius, feste Verlegung = 3 x Kabeldurchmesser
Leerlaufstrom |, bei U, <19 mA )
Restwelligkeit <10 % (von Ue) 0 Far cMhus; Gebrauch in geschlossenen Raumen und bis zu einer Héhe

von 2000 m Uber Meeresspiegel.

Bemessungs-Isolationsspannung U 75V DC -\ ) ) i
! 2 Fure us: Das BIP muss extern Uber einen energiebegrenzten Strom-

Bemessungsfrequenz Netz DC kreis gemaB UL 61010-1 oder eine Stromquelle begrenzter Leistung
gemaB UL 60950-1 oder ein Netzteil der Schutzklasse 2 gemai UL 1310

Kurzschlussschutz ja bzw. UL 1585 angeschlossen werden.

Vertauschungsmaoglichkeit ja

geschutzt

Verpolungssicher ja

18 | BALLUFF  deutsch
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Positionsgeber BAM TG-XE-020

Die vom BIP erfasste Position (A) liegt in der Mitte des
Positionsgebers (Symmetrielinie).

Bestellcode: BAMO2RW

Material: Stahl (EC-80)
6

~ A
|

8 |
|

| N \a o | ©

28

ERZNYRRVZNY
NN,
18

Bild 8-1:  Positionsgeber BAM TG-XE-020

B www.balluff.com deutsch BALLUFF | 19
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1 Notes to the user

1.1 Validity 14 Approvals and markings
This guide describes the construction, function, and setup ® UL-Zulassung
options for the BIP inductive positioning system with File No.
|O-Link interface. It applies to types c us E007056

BIP LD2-T017-04-BP_ _-S4 and
BIP LD2-T017-04-BP

o - . The CE Mark verifies that our products
The guide is intended for qualified technical personnel. meet the requirements of the current EU
Read this guide before installing and operating the BIP. Directive (EMC Directive).

1.2 Symbols and conventions
The BIP meets the requirements of the following product
Individual instructions are indicated by a preceding standard:

triangle. —  EN 61326-2-3 (noise immunity and emission)
» Instruction 1
Emission tests:
Action sequences are numbered consecutively:
1. Instruction 1
2. Instruction 2

— RF emission
EN 55011

Noise immunity tests:

— Static electricity (ESD)

Note, tip ;
ﬂ This symbol indicates general notes. EN 61000-4-2 Severity level 3

— Electromagnetic fields (RFI)

EN 61000-4-3 Severity level 3
1.3 Scope of delivery — Electrical fast transients (ourst)
_ BpP EN 61000-4-4 Severity level 3
- Condensed guide ~ Surge ,

EN 61000-4-5 Severity level 2

— Conducted interference
induced by high-frequency
fields
EN 61000-4-6 Severity level 3

ﬂ More detailed information on the guidelines,
approvals, and standards is included in the
declaration of conformity.

SALLUFF english
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2.1 Intended use

The inductive positioning system BIP with 10-Link
interface, together with a machine controller (PLC) and an
|O-Link master, comprises a positioning/displacement
measurement system. It is intended to be installed into a
machine or system and used in the industrial sector.
Opening the BIP or non-approved use are not permitted
and will result in the loss of warranty and liability claims
against the manufacturer.

22 General safety notes for the inductive
positioning system

Installation and startup may only be performed by
trained specialists with basic electrical knowledge.
Qualified personnel are those who can recognize
possible hazards and institute the appropriate safety
measures due to their professional training, knowledge,
and experience as well as their understanding of the
relevant regulations pertaining to the work to be done.
The operator is responsible for ensuring that local safety
regulations are observed.

In particular, the operator must take steps to ensure that a
defect in the BIP will not result in hazards to persons or
equipment.

If defects and unresolvable faults occur in the BIP, take it
out of service and secure against unauthorized use.

B www.balluff.com

2.3 Explanation of the warnings

Always observe the warnings in these instructions and the
measures described to avoid hazards.

The warnings used here contain various signal words and
are structured as follows:

SIGNAL WORD

Hazard type and source
Consequences if not complied with
» Measures to avoid hazards

The individual signal words mean:

NOTICE

|dentifies a hazard that could damage or destroy the
product.

/A DANGER

The general warning symbol in conjunction with the
signal word DANGER identifies a hazard which, if not
avoided, will certainly result in death or serious

injury.

2.4 Disposal

» Observe the national regulations for disposal.

english BALLUFF
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3 Construction and function

3.1 Construction

19.4

16 4, 18
r A\
Start 1]
>
= 0
[te) (= c?/
o A
H b1l S
o o~ w —
g 8 3 P

10.9

22

30

Fig. 3-1:  Construction

3.2 Installation instructions

In order to prevent effects on the measurement signal by
the installation material, a metal-free area around the active
surface of the BIP of approximately 1 mm must be
maintained (see Fig. 3-2).

If the BIP detects not only the target, but also another
metal piece, invalid measurement signals

will result.

To obtain a measurement signal with high resolution,
suitable cable routing in the machine and filter measures
for system power supply must be ensured.

The target can be moved in the range

D =0.5...1.3 mm in front of the active surface in the
direction of measurement (see Fig. 3-3). The resulting
linearity error of the output signal is minimal in the distance
range D = 1.0 £0.25 mm.

The measuring direction follows the wedge-shaped symbol
on the active surface.

Installation

» Fasten BIP with 2 mounting screws DIN EN ISO 4762
M4 x 10 (max. tightening torque: 0.5 Nm).

SALLUFF english

Active surface

Fig. 3-2:

Spacing of metal-free area

@ |
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BAM TG-XE-020
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Fig. 3-3:

3.3

Position
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0x000

Fig. 3-4:
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4 Connection

4.1 Electrical connection

Fig. 4-1: Pin assignment of S4 connector
(view from above on connector of BIP)

Connector/ | Wire Signal
pin color
1 Brown L+(18...30 V)
2 - Not used"
3 Blue L- (GND)
4 Black C/Q (communication line)

" Unassigned leads can be connected to the GND on the controller side
but not to the shield.

Tab. 4-1:  Connection assignments

4.2 Cable routing

ﬂ Defined ground!
The BIP and the control cabinet must be at the
same ground potential.

Magnetic fields

The BIP operates according to the eddy current principle.
It is important to maintain adequate distance between the
BIP and strong, external magnetic fields.

Cable routing

Do not route the cable between the BIP, controller, and
power supply near high voltage cables (inductive stray noise
is possible).

Inductive stray noise from AC harmonics (e.g. from phase
angle controls) are especially critical and the cable shield
offers very little protection against this.

Cable length

Max. cable length 20 m. Longer cables may be used
if their construction, shielding and routing prevent noise
interference.

Bending radius for fixed cable

The bending radius for a fixed cable must be at least three
times the cable diameter.

B www.balluff.com
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5

5.1 Starting up the system

A DANGER

Uncontrolled system movement

When starting up, if the BIP inductive positioning system

is part of a closed loop system whose parameters have

not yet been set, the system may perform uncontrolled

movements. This could result in personal injury and

equipment damage.

» Persons must keep away from the system’s
hazardous zones.

» Startup must be performed only by trained technical
personnel.

» Observe the safety instructions of the equipment or
system manufacturer.

1. Check connections for tightness and correct polarity.
Replace damaged connections.
Turn on the system.
3. Check measured values and adjustable parameters
and readjust the BIP inductive positioning system,
if necessary.

N

n Check for the correct values at the null point
and end point, especially after replacing the BIP
or after repair by the manufacturer.

5.2 Operating notes

— Check the function of the BIP and all associated
components on a regular basis.

— Take the BIP out of operation whenever there is a
malfunction.

— Secure the system against unauthorized use.

SALLUFF english
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6 10-Link interface

6.1 Basic knowledge about 10-Link

General

|O-Link integrates conventional and intelligent sensors and
actuators in automation systems and is intended as a
communication standard within classic field buses. Field-
bus-independent transfer uses communication systems
that are already available (field buses or Ethernet-based
systems).

|O-Link devices, such as sensors and actuators, are
connected to the controlling system using a point-to-point
connection via a gateway, the 10-Link master. The 10-Link
devices are connected using commercially available
unshielded standard sensor cables.

Communication is based on a standard UART protocol
with a 24-V pulse modulation in half-duplex operation. This
allows classic three-conductor physics.

Protocol

With 10-Link communication, permanently defined frames
are cyclically exchanged between the |O-Link master and
the I0-Link device. In this protocol, both process and
required data, such as parameters or diagnostic data, is
transferred. The size and the type of the frame and the
cycle time used result from the combination of master and
device features (see Device specification on page 10).

Cycle time

The cycle time used (master cycle time) results from the
minimum possible cycle time of the 10-Link device

(min cycle time) and the minimum possible cycle time of
the 10-Link master. When selecting the I0-Link master,
please note that the larger value determines the cycle time
used.

Protocol version 1.0 / 1.1

In protocol version 1.0, process data larger than 2 bytes
was transferred spread over multiple cycles.

From protocol version 1.1, all available process data is
transferred in one frame. Thus, the cycle time (master cycle
time) is identical to the process data cycle.

ﬂ The BIP is optimized for protocol version 1.1.
Operating the I0-Link device on an 10-Link
master with protocol version 1.0 results in
longer transfer times (process data cycle ~
amount of process data x master cycle time).

B www.balluff.com

Parameter management

A parameter manager that enables device parameters to
be saved on the IO-Link master is defined in protocol
version 1.1. When exchanging an 10-Link device, the
parameter data of the previously installed |O-Link device
can be taken over. The operation of this parameter
manager is dependent on the IO-Link master and is
explained in the corresponding description.

n The following parameters are stored in the BIP
(parameter management):
— Access Codes
— Application Specific Tag
— Output Inversion byte
Switching points are not stored because
sensors are not 100% interchangeable.

Device functions and master gateway

The functions of the BIP are described in detail in sections
6.3 10 6.13. How process and parameter data is
implemented via the master gateway can be found in the
instructions for the 10-Link master.

english BALLUFF
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6 10-Link interface (continued)

6.2 Device specification

Specification 10-Link description Value

Transfer rate COM2 38.4 kBit/s

Minimum cycle time of device min cycle time Ox1E (83 ms)

Frame specification M-sequence capability: ox1B

— Amount of preoperate data required | — Preoperate M-sequence type 2 bytes

— Amount of operate data required — Operate M-sequence type 1 byte

— Enhanced parameters — ISDU supported Supported

|O-Link protocol version Revision ID 0x11 (Version 1.1)

|O-Link profile Profile Smart Sensor Profile 10042_V1.0

Amount of process data
from the device to the master

ProcessDataln

0x10 (2 bytes)

Amount of process data
from the master to the device

ProcessDataln

0x00 (O bits)

Manufacturer 1D

Vendor ID

0x378

Device identification

Device ID

0x020304

Tab. 6-1:  Device specification

Transfer times

Process data cycle with 1.0 master

Amount of PD x master cycle tme =4 x3 ms =12 ms

Process data cycle with 1.1 master

Master cycle time = 3 ms

Tab. 6-2: Device transfer times

6.3 Process data

The BIP outputs 2-byte process data via the 10-Link
interface. These comprise the left-aligned 12-bit position

value and 4 binary values.

1) Target out of range

Tab. 6-3: Process data

SALLUFF english

Octet 0 Octet 1
7 | e[ 5] 4] 3| 210|765 ] a4]s3]2]1]o0
(MSB) Position value (LSB) | OoR" | BDC3 | BDC2 | BDCH
BDC1...3 Switchpoint information OoR" Target
1 active 1 outside the measuring range
0 inactive 0 within the measuring range
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6 I0-Link interface (continued)

6.4 Identification parameters

Index Parameters Data format (length) Access Contents
Hex. | Dec.
0010 |16 Vendor name StringT (7 bytes) Read only | "BALLUFF"
0011 |17 Vendor text StringT (15 bytes) Read only | "www.balluff.com"
0012 |18 Product name StringT (21 bytes) Read only | "BIP LD2-T017-04-BP_ _"
0013 |19 Product ID StringT (7 bytes) Readonly |"BIP____""
0014 |20 Product text StringT (28 bytes) Read only | "Inductive Positioning System"
0016 |22 Hardware revision StringT (3 bytes) Read only | "v1.0"
0017 |23 Firmware revision StringT (8 bytes) Read only | "1.00.000"
0018 |24 Application specific tag | StringT (max. 32 bytes) Read/Write | ***
Tab. 6-4: 10-Link identification data

Access to subindex 0 addresses the entire
object of an index. Access of subindices >0
addresses the individual elements of an index.

Device Access Locks

With this standard parameter, it is possible to activate or
deactivate certain functions of the IO-Link device. With the
BIP, there is the option to lock the function of the
parameter manager. To do so, bit 1 of the 2-byte value
must be set to "1" (locked). In order to unlock the
parameter manager, bit 1 is set to "0".

Bit Function Lock
Supported Not
supported

0 Lock parameter access X
Lock parameter X
management

2 Lock local X
parameterization

3 Lock local user interface X

4...15 | Reserved

Tab. 6-5:  Lock parameter data

B www.balluff.com

Profile Characteristic

This parameter indicates which profile is supported by the
|O-Link device.

The inductive positioning system BIP support the Smart-
Sensor profile with a process data variable:

— Subindex 1 ("Profile Identifier -> DeviceProfilelD"):
0x0001 ("Smart Sensor Profile")

— Subindex 2 ("Profile Identifier -> FunctionClassID"):
0x8000 ("Device Identification Objects")

— Subindex 3 ("Profile Identifier -> FunctionClassID"):
0x8002 ("ProcessDataVariable")

PD Input Descriptor

This parameter describes the composition of the process
data variables used.

The process data variables are processed by the inductive
positioning system BIP (see Tab. 6-6 on page 12).

Application Specific Tag

The Application Specific Tag makes it possible to assign
the 10-Link device an arbitrary, 32-byte string. This can
only be used for application-specific identification and
applied in the parameter manager. The entire object is
accessed via subindex 0.

english BALLUFF
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BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP_
Inductive Positioning System

6

-84

10-Link interface (continued)

6.5 System parameters
Index Parameters | Subindex | Parameters Data format | Access | Value Comments
Hex. | Dec. Hex. | Dec. el
000D |13 Profile 01 1 DeviceProfilelD  |UINT16 Read only | 0x0001 Smart Sensor
characteristic Profile
02 2 FunctionClassID 0x8001 Binary data channel
03 3 FunctionClassID 0x8002 Process value
04 4 FunctionClassID 0x8004 Teach channel
OOOE |14 PDInput 01 1 BDC1,BDC2, OctetStringT3 | Read only | 0x010300 | Switching channel
descriptor BDC3
02 2 PDV1 0x010103 | Out of Range
03 3 pPDV2 0x020C04 | Position value
Tab. 6-6: System parameters
6.6  Sensor-specific parameters
Index Parameters Subindex | Data format Access Value Comments
Hex. |Dec. Hex. | Dec.| (length) el
0052 |82 Internal temperature | 00 0 Char (1 byte) Read only |-128...+127 | Output of all
temperature
parameters (in °C)
0056 |86 COMXx speed 00 Char (1 byte) Read only |2 |O-Link COM speed
00CO | 192 Gradient 00 Float32" (4 bytes) |Read only Gradient of curve
(output — distance)
00C1 | 193 Offset 00 0 Float32" (4 bytes) |Read only Curve offset
(output — distance)
00C5 | 197 Inversion 00 0 UChar (1 byte) Read/Write | 0x00-0x01 Curve inversion?
00C8 |200 Simin[um] 01 UINT16 (2 bytes) |Read/Write | 0...4095 Current value for
Slmin[um]
Simax(um] 02 2 UINT16 (2 bytes) | Read/Write | 0...4095 Current value for
Slmax[um]

1) Please note that floating point values have Little-Endian coding and start with the LSB.
2) Curve inversion deletes any previously set switching points.

Tab. 6-7:

Sensor-specific parameters

SALLUrr
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BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP_ _-S4
Inductive Positioning System

6 I0-Link interface (continued)

6.7 System commands

Index Subindex | Parameters | Data Access | Value Comments
Hex. | Dec. | Hex. | Dec. format range
0002 |2 00 0 System UINT8 | Write 0x4B Teaching | Temporarily saves the current
command only Simin/ position as Simin.
0x4C Simax Saves the current position as
Slmax.
0x4D Applies the SImin/SIimax values.
Ox4F Deletes the temporarily saved
values.
Ox4E Resets all settings of the selected
channel to the default values.
0x82 Reset Reset to factory settings
Tab. 6-8: System commands
6.8 Profile-specific parameters
Index Parameters | Sub-index | Parameters Data Access | Value range Comments
Hex. | Dec. Hex. | Dec. format Hex. Dec.
O03A |58 Teach-In 00 |0 UINT8 Read/ 00 0 BDCA
channel Write (default)
01...03 1..3 BDC1...BDC3
003B |59 Teach-In 00 |0 UINT8 Read only | See Smart Sensor Profile
status (www.io-link.com)
003C |60 Set Point 01 1 Setpoint SP1 UINT16 |Read/ 00...0FFF | 0...4095
value BDCT) [0 |2 Setpoint SP2 Write 0 0 Functionally not
supported
003D |61 Switch Point | 01 1 Switchpoint logic | UINT8 Read/ 00...01 0...1
configuration . - Write
(BDC1) 02 |2 Switchpoint mode 00...01 |0..1
03 |8 Switchpoint UINT16 >0013 >19 Smallest
hysteresis hysteresis value
OO03E |62 Set Point 01 1 Setpoint SP1 UINT16 |Read/ 00...0FFF | 0...4000
value BDC2) [0 |2 Setpoint SP2 Write 0 0 Functionally not
supported
O03F |63 Switch Point | 01 1 Switchpoint logic | UINT8 Read/ 00...01 0...1
configuration - - Write -
(BDC2) 02 3 Switchpoint mode 00...01 0...1 BDC activated
03 |8 Switchpoint UINT16 >0013 >19 Smallest
hysteresis hysteresis value
4000 16384 | Set Point 01 1 Setpoint SP1 UINT16 |Read/ 00...0FFF | 0...4095
value BDC3) [0 |2 Setpoint SP2 Write 0 0 Functionally not
supported
4001 |16385| Switch Point | 01 1 Switchpoint logic | UINT8 Read/ 00...01 0...1
configuration - - Write
(BDC3) 02 2 Switchpoint mode 00...01 0...1
03 |8 Switchpoint UINT16 >0013 =19 Smallest
hysteresis hysteresis value

Tab. 6-9:  Profile-specific parameters

B www.balluff.com english BALLUFF



BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP_ _-S4
Inductive Positioning System

6 10-Link interface (continued)

6.9 Direct teach-in of the switching channels

The distance values for switching threshold programming
can be directly entered in the respective tabs and are then
saved permanently.

Channel Index Subindex Access Parameters
Hex. Dec. Hex. | Dec.
BDCH 003C |60 01 1 Read/Write Setting / reading setPoint1
02 2 Setting / reading setPoint2
003D |61 01 1 Read/Write Setting / reading switch point logic
02 2 Setting / reading switch point mode
03 3 Setting / reading switch point hysteresis
BDC2 003E 62 01 1 Read/Write Setting / reading setPoint1
02 2 Setting / reading setPoint2
003F 63 01 1 Read/Write Setting / reading switch point logic
02 2 Setting / reading switch point mode
03 3 Setting / reading switch point hysteresis
BDC3 4000 16384 |01 1 Read/Write Setting / reading setPoint1
02 2 Setting / reading setPoint2
4001 16385 |01 1 Read/Write Setting / reading switch point logic
02 2 Setting / reading switch point mode
03 3 Setting / reading switch point hysteresis

Tab. 6-10: Parameters for direct teach-in

14 | BALLUFF english



BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP_
Inductive Positioning System

_-S4

6 I0-Link interface (continued)

6.10 Switching state

The operating mode Single Point Mode was implemented
for the switching channels BDC1...BDCS3.

If the position value exceeds the switching threshold, the
switching signal changes. The switch-off point lies above it
by the hysteresis value and the switching threshold is
defined with setpoint 1.

Switching behavior with hysteresis is described in Fig. 6-1.

Hysteresis

BDC

T —_—
CON BRI vccsured valve

SP1

Hysteresis

BDC

NGRE™  on |

Fig. 6-1:

Measured value

Hysteresis switching behavior with setpoint 1 (SP1)

6.11 Teaching in the switching channels with

a target

Position the target at the desired range, select switching
channel, and save switching position.

n If the target leaves the measuring range during
teach-in, the error message
TEACH_STATE_ERROR is shown.

Perform teach-in

Setpoint1

The SP1 switching threshold value saves the output value
at which switching should take place.
Value range 0x0014...0xOFEB (20,,...4075, ).

Switchpoint logic

Logical switching state:

— 0: NO (normally open)
1: NC (normally closed)

Switchpoint hysteresis

Switchpoint hysteresis with value range 0x0013...0xOFEA
(19,,...4074, ).

Switchpoint mode

(Switchpoint operating mode)

All switching channels are initially deactivated. After
entering the switching channel parameters, each switching
channel must be explicitly enabled.

— 0: Lock switching threshold function
— 1: Enable switching threshold function

Index Subindex | Access Value
Hex. Dec. | Hex. | Dec.
1. Select switching channel. 003A |58 00 0 Write only | Channel number”
2. Move the target to the desired position.
3. Temporarily save current position as switchpoint. 0002 2 00 Write only | Ox41
4. Check the teach-in status register (as required). 003B |59 00 Read only |0x14
5. Apply and activate switchpoint function. 0002 2 00 0 Write only | 0x40

" See Tab. 6-11 on page 16, hexadecimal value

B www.balluff.com
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BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP_ _-S4
Inductive Positioning System

6 I0-Link interface (continued)

Index assignment of switching channels

Channel number | Assigned channel | Comment

0 (0x00) BDCH Binary data channel O (default)

1 (0x01) BDCH Binary data channel 1 (Bit O in PD)

2 (0x02) BDC2 Binary data channel 2 (Bit 1 in PD)

3 (0x03) BDC3 Binary data channel 3 (Bit 2 in PD)

255 (OxFF) BDC1...3 Return all switching channel settings to factory default.

Tab. 6-11: Index assignment of switching channels

Returning all switching channel settings to factory

default
Index Subindex Access Value
Hex. Dec. Hex. | Dec.
1. Select switching channel. O0O3A |58 00 0 Write only | Channel number”
2. Return all settings of the previously selected switching| 0002 2 00 0 Write only | Ox4E
channel to factory settings?.
) See Tab. 6-11 on page 16, hexadecimal value
2 See chapter Factory settings on page 17
6.12 Teach-in of the measuring range
The start and end points of the curve (SImin and Simax) ﬂ If the target leaves the measuring range during
can be defined by teaching in to indicate the gradient teach-in, the error message
progress and gradient value of the curve. TEACH STATE ERROR is shown.

Teach-in process of the measuring range

Index Subindex | Access Value

Hex. Dec. | Hex. | Dec.

1. Activate the measuring range settings OO3A |58 00 0 Write only | OxCO
(address 0xC0/192, ).

2. Move target to new Simin.%

|3. Temporarily save the current distance as SImin. |OOO2 |2 |OO |O |Write only |[Ox4B

4. Move target to new Simax.”

5. Temporarily save the current distance as Slmax. 0002 |2 00 0 Write only | 0x4C

6. Apply and activate values for the new measuring range Simin/| 0002 |2 00 0 Write only | Ox4D
Simax.

3 Within the original linear range
4 Within the original linear range and at least 5.7 mm

The teach-in process has no time limit. If the measuring range is changed by teach-in, any

The minimum distance between start and end point must previously saved switching positions (BDCs) are deleted.
be set to a value greater than 1/3 SImax. The new curve offset and gradient value set by teach-in
The Slmin start point value must always be smaller than can be read out as described in Tab. 6-7 on page 12.
Slmax.

The start point SImin is initially saved temporarily and can
then be overwritten any number of times.

16 | BALLUFF english
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Inductive Positioning System

6

Returning measuring range settings to factory

10-Link interface (continued)

default
Index Subindex | Access Value
Hex. Dec. | Hex. | Dec.
1. Activate the measuring range settings O03A |58 00 0 Write only | OxCO
(address 0xC0/192, ).
2. Return all measuring range settings to the factory settings”. | 0002 2 00 0 Write only | Ox4E
' See chapter Factory settings on page 17
6.13 Factory settings
The following settings exist at the time of delivery and after
resetting to factory settings:
Binary data channel factory settings
Parameters BDC1...3 Comment
Hex. Dec.
Setpoint SP1 0000 0 Switching threshold value
Setpoint SP2 0000 0 Functionally not supported
Switch point mode 00 0 Inactive
Switch point logic 00 0 Switching state NO (normally open)
Switch point hysteresis 0064 100 Default value corresponds to a digital output value of 100.
Tab. 6-12: Factory settings (binary data channel)
Measuring range factory settings
Parameters Index Subindex Data Default value | Comment
Hex. |Dec. |Hex. |Dec. |format [pey Dec.
Slmin 00C8 | 200 01 1 UINT16 0000 0 Starting point of curve
Slmax 00C8 | 200 02 UINT16 OFFF 4095 | End point of curve
Inversion 00C5 | 197 00 UCHARS | 00 0 Non-inverted curve
Tab. 6-13: Factory settings (measuring range)
Reset to factory settings
All sensor parameters can be reset together.
To reset the settings separately, see Returning all switching
channel settings to factory default on page 16 or
Returning measuring range settings to factory default on
page 17.
Index Subindex | Access Value
Hex. Dec. | Hex. | Dec.
» Return all settings (BDC and measuring range) to factory 0002 2 00 0 Write only [ Ox82
default.
B www.balluff.com english BALLUFF
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BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP_ _-S4
Inductive Positioning System

7 Technical data

The technical data, in particular the repeat accuracy,

applies after a warm-up period of 15 min.

71 Accuracy

Linearity range S,
Linearity error
Reference distance S,
Repeat accuracy

7.2  Ambient conditions”

Ambient temperature T,
Storage temperature

Temperature drift max. from end

value

Vibration load per EN 60068-2-6

Degree of protection per IEC 60529

Shock rating
per EN 60068-2-27

Degree of contamination

7.3 Supply voltage

Operating voltage U,, stabilized?

Rated operating voltage U,
No-load current | at U,
Ripple

Rated insulation voltage U,
Mains rated frequency

Short-circuit protection

Protection against possibility of

miswiring

Reverse polarity protection

SALLUFF english

0...177 mm
< 250 um
8.5 mm
+40 um

-25°C...+70°C
-40°C...+85°C

+3 %

55 Hz, 1 mm
amplitude,
3 x 30 min

P67
30 g/11 ms

3

18...30V DC
24V DC
<19 mA
<10% (of U)
75V DC

DC

Yes

Yes

Yes

7.4 10-Link interface

Specification
Transfer rate
Process data
Position value at S,

Position value at S

I max

Data format

Cycle time
Master-device process data
Device-master process data

7.5 Mechanical data

Housing material
Sensing surface, material
Connection type

Tightening torque

Cable jacket, material

Cable diameter

Cable, number of conductors
Wire cross-section

Bending radius, fixed cable

|O-Link 1.1

38.4 kBit/s (COM2)
2 bytes

0x0000

OxOFFF

16 bit unsigned
integer

>3 ms
0 bytes
2 bytes

PA
PA

Cable with/without
connector

0.5 Nm
PUR
<35 mm
3

0,14 mm?

> 3 x cable diameter

" For 6“05: Use in enclosed spaces and up to a height of 2000 m above

sea level.

2 For oAus: The BIP must be externally connected via a limited-energy
circuit as defined in UL 61010-1, a low-power source as defined in
UL 60950-1 or a class 2 power supply as defined in UL 1310 or UL 1585.
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8 Accessories

BAM TG-XE-020 target

The position detected by the BIP (A) lies in the center
of the target (line of symmetry).

Ordering code: BAMO2RW

Material: Steel (EC-80)
6
~ A
|
g |
|
[+ ] o
28

ERZNYRRVZNY
NN,
18

Fig. 8-1:  BAM TG-XE-020 target
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BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP_ _-S4
Systéme de mesure de position inductif

1 Guide d'utilisation

1.1 Validitée

Le présent manuel décrit la structure, le fonctionnement et
les possibilités de réglage du systeme de mesure de
position inductif BIP avec interface IO-Link. Il est valable
pour les types BIP LD2-T017-04-BP _ _-S4 et

BIP LD2-T017-04-BP _ _.

Le présent manuel s'adresse a un personnel qualifié. Lire le
présent manuel avant d'installer et d'exploiter le BIP.

1.2 Symboles et conventions utilisés

Les instructions spécifiques sont précédées d'un
triangle.

» Instruction 1

Les instructions sont numérotées et décrites selon leur
ordre :

1. Instruction 1
2. Instruction 2

Conseils d'utilisation
Ce symbole caractérise des conseils généraux.

1.3 Fourniture

- BIP
— Notice résumée

SALLUFF francais

1.4 Homologations et certifications

® Homologation UL
Dossier N°

c US E227256

Avec le symbole CE, nous certifions que

nos produits répondent aux exigences

de la directive européenne (directive
CEM) actuelle.

Le BIP satisfait aux exigences de la norme produit
suivante :

— EN 61326-2-3 (résistance au brouillage et émission)

Contréles de I'émission :

— Rayonnement parasite
EN 55011

Controles de la résistance au brouillage :

— Electricité statique (ESD)

EN 61000-4-2 Degré de sévérité 3
— Champs électromagnétiques (RF)
EN 61000-4-3 Degré de sévérité 3

— Impulsions parasites rapides et
transitoires (Burst)

EN 61000-4-4 Degré de sévérité 3
— Surtensions transitoires (Surge)
EN 61000-4-5 Degré de sévérité 2

— Grandeurs perturbatrices
véhiculées par cable, induites par
des champs de haute fréquence

EN 61000-4-6 Degré de sévérite 3

ﬂ Pour plus d'informations sur les directives,
homologations et certifications, se reporter a la
déclaration de conformité.




BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP_ _-S4
Systéme de mesure de position inductif

2 R —

2.1 Utilisation conforme aux prescriptions

Le systeme de mesure de position inductif BIP avec
interface 10-Link constitue, conjointement avec une
commande machine (p. ex. API) et un module 10-Link
Master, un systeme destiné a la mesure de déplacement /
au positionnement. Il est monté dans une machine ou une
installation et est destiné aux applications du domaine
industriel.

L 'ouverture du BIP ainsi que toute utilisation non conforme
aux prescriptions sont interdits et entrainent I'annulation de
la garantie et de la responsabilité du fabricant.

2.2 Généralités concernant la sécurité du
systéme de mesure de position inductif

|'installation et la mise en service ne doivent étre
effectuées que par un personnel qualifié et ayant des
connaissances de base en électricité.

Est considéré comme qualifié le personnel qui, par sa
formation technique, ses connaissances et son
expérience, ainsi que par ses connaissances des
dispositions spécifiques régissant son travail, peut
reconnaitre les dangers potentiels et prendre les mesures
de sécurité adéquates.

Il est de la responsabilité de I'exploitant de veiller a ce
que les dispositions locales concernant la sécurité soient
respectées.

L'exploitant doit en particulier prendre les mesures
nécessaires pour éviter tout danger pour les personnes et
le matériel en cas de dysfonctionnement du BIP.

En cas de dysfonctionnement et de pannes irrémédiables
du BIP, celui-ci doit étre mis hors service et protégé contre
toute utilisation non autorisée.

B www.balluff.com

2.3 Signification des avertissements

Respecter impérativement les avertissements de cette
notice et les mesures décrites pour éviter tout danger.

LLes avertissements utilisés comportent différents mots-clés
et sont organisés de la maniere suivante :

MOT-CLE

Type et source de danger
Conséquences en cas de non-respect du danger
» Mesures a prendre pour éviter le danger

Signification des mots-clés en détail :

ATTENTION

Décrit un danger pouvant entrainer des dommages ou
une destruction du produit.

ADANGER

Le symbole "Attention" accompagné du mot DANGER
caractérise un danger pouvant entrainer directement la
mort ou des blessures graves.

2.4  Elimination

» Pour I'élimination des déchets, se conformer aux
dispositions nationales.

francais BALLUFF
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BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP_ _-S4
Systéme de mesure de position inductif

3 Structure et fonctionnement

3.1 Structure

19.4

16 4, 18
r A\
Start 1]
>
= 0
[te) (= c?/
o A
H b1l S
o w !
g 8 3 P

10.9

30

Fig. 3-1: Structure

3.2 Consignes de montage

Pour empécher une influence du signal de mesure par le
matériel de montage, un espace exempt de métal d'env. 1
mm doit étre respecté autour de la face sensible du
systeme (voir Fig. 3-2).

Si, outre le capteur de position, le BIP détecte encore une
autre piece métallique, les signaux de mesure en résultant
sont erronés.

Pour obtenir un signal de mesure de résolution élevée,
veiller a une pose adéquate des cables dans la machine et
a installer des filtres sur I'alimentation électrique du
systeme.

Le capteur de position peut étre déplaceé dans la plage D =
0,5...1,3 mm devant la face sensible, dans la direction de
mesure (voir Fig. 3-3). L'erreur de linéarité résultant du
signal de sortie est minimale a une distance

D =1,0+0,25 mm.

La direction de mesure s'étend le long du symbole
cunéiforme de la face sensible.

Montage

» Fixer le BIP avec 2 vis de fixation DIN EN ISO 4762
M4 x 10 (couple de serrage max. : 0,5 Nm).

BALLUFF francais

Face sensible

Fig. 3-2 :

—

Espace exempt de métal

@ |

©

Capteur de position
BAM TG-XE-020

Fig. 3-3:

A

17.5 +4

Distance par rapport a la surface de mesure

3.3 Courbe caractéristique standard (typique)

Valeur de
position T
OxFFF+ I
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
1
:
0x000 . f
SLmin SLmax ’
Position de mesure
Fig. 3-4 :  Courbe caractéristique
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4 Raccordement

4.1 Raccordement électrique

Fig. 4-1: Affectation des broches du connecteur S4
(vue de dessus sur le connecteur du BIP)

Broche | Couleur du Signal
brin
1 Marron L+(18...30 V)
2 - non utilisé?
3 Bleu L- (GND)
4 Noir C/Q (cable de communication)

" Les conducteurs non utilisés peuvent étre reliés coté commande a la
masse GND, mais pas au blindage.

Tab. 4-1 . Affectation des broches

4.2 Pose des cables

Mise a la terre définie !
Le BIP et I'armoire électrique doivent étre reliés
au méme potentiel de terre.

Champs magnétiques

Le BIP fonctionne d'aprés le principe des courants de
Foucault. Veiller a ce que le BIP se trouve a une distance
suffisante de champs magnétiques externes de forte
intensité.

Pose des cables

Ne pas poser le céble reliant le BIP, la commande et
I'alimentation a proximité de cables de puissance (risques
de perturbations inductives).

Les perturbations inductives créées par des ondes
harmoniques (p. ex. provenant de commandes de
déphasage), pour lesquelles le cable blindé n'offre qu'une
faible protection, sont particulierement nuisibles.

Longueur de céable

Longueur max. du céble 20 m. Il est possible d'utiliser des
cébles plus longs si la structure, le blindage et le cablage
empéchent toute nuisance venant de champs
perturbateurs externes.

Rayon de courbure en cas de céablage fixe

En cas de cablage fixe, le rayon de courbure doit étre au
moins trois fois supérieur au diamétre du cable.

B www.balluff.com
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BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP_ _-S4
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5 Mise en service

5.1 Mise en service du systéme

A DANGER

Mouvements incontrélés du systéme

Lors de la mise en service et lorsque le systeme de

mesure de position inductif BIP fait partie intégrante d'un

systeme de régulation dont les parametres n'ont pas

encore été réglés, des mouvements incontrolés peuvent

survenir. De tels mouvements sont susceptibles de

causer des dommages corporels et matériels.

» Les personnes doivent se tenir a I'écart de la zone
de danger de l'installation.

» La mise en service ne doit étre effectuée que par un
personnel qualifié.

» Les consignes de sécurité de I'installation ou du
fabricant doivent étre respectées.

1. Vérifier la fixation et la polarité des raccordements.
Remplacer les raccordements endommagés.

Mettre le systéme en marche.

3. \Vérifier les valeurs mesurées et les parametres
réglables et, le cas échéant, procéder a un nouveau
réglage du systeme de mesure de position inductif BIP.

N

n Vérifier I'exactitude des valeurs au point zéro et
en fin de plage, en particulier apres
remplacement du BIP ou réparation par le
fabricant.

5.2 Conseils d'utilisation

— Contréler régulierement le fonctionnement du BIP et de
tous ses composants.

— En cas de dysfonctionnement, mettre le BIP hors

service.

— Protéger l'installation de toute utilisation non autorisée.

BALLUFF francais
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6 Interface 10-Link

6.1 Connaissances de base concernant 10-Link

Généralités

|O-Link integre des capteurs et actionneurs conventionnels
et intelligents dans des systéemes d'automatisation et est
congu en tant que standard de communication sous les
bus de terrain classiques. La transmission indépendante
du bus de terrain utilise des systemes de communication
déja existants (bus de terrain ou systemes sur base
Ethernet).

Les appareils |0-Link, tels que les capteurs et actionneurs,
sont reliés au systeme de commande dans une liaison
point a point par une passerelle, le maitre IO-Link. Les
appareils I0-Link sont raccordés a I'aide de cables de
capteur standard non blindés du commerce.

La communication se base sur un protocole UART
standard a I'aide d'une modulation par impulsions de 24 V
en fonctionnement semi-duplex. Ce principe permet une
physique classique a trois conducteurs.

Protocole

Pour la communication |0-Link, des trames a définition fixe
sont échangées de maniere cyclique entre le maitre
|O-Link et I'appareil IO-Link. Dans ce protocole, des
données de processus de méme que des données utiles,
telles que des parametres ou des données de diagnostic,
sont transmises. La taille et le type de trames ainsi que le
temps de cycle utilisés résultent de la combinaison des
propriétés du maitre et de I'appareil (voir Spécification de
I'appareil a la page 10).

Temps de cycle

Le temps de cycle utilisé (master cycle time) résulte du
temps de cycle minimal possible de I'appareil 10-Link

(min cycle time) et du temps de cycle minimal possible du
maitre |O-Link. Lors du choix du maitre |O-Link, il faut
noter que la valeur supérieure détermine le temps de cycle
utilisé.

Versions de protocole 1.0/ 1.1

Dans la version de protocole 1.0, les données de
processus supérieures a 2 octets étaient transmises par
répartition sur plusieurs cycles.

A partir de la version de protocole 1.1, toutes les
données de processus disponibles sont transmises dans
une trame. Le temps de cycle (master cycle time) est ainsi
identique au cycle de données de processus.

ﬂ Le BIP est optimisé pour la version de
protocole 1.1.
Le fonctionnement de I'appareil I0-Link sur un
maitre 10-Link avec une version de
protocole 1.0 entraine des temps de
transmission plus longs
(cycle des données de processus ~ nombre de
données de processus x master cycle time).

B www.balluff.com

Gestion des parameétres

Dans la version de protocole 1.1, un gestionnaire de
parametres permettant I'enregistrement des parametres de
I'appareil sur le maitre I10-Link est défini. En cas de
remplacement d'un appareil IO-Link, il est possible de
reprendre les données de parameétre du dernier appareil
|O-Link installé. La commande de ce gestionnaire de
parameétres dépend du maitre IO-Link utilisé et est
disponible dans la description respective.

ﬂ Les parametres suivants sont enregistrés dans
le BIP (gestion des parametres) :
— Access Codes
— Application Specific Tag
— Output Inversion byte
Les points d'action ne sont pas enregistrés,
étant donné que les capteurs ne sont pas
interchangeables a 100 %.

Fonctions de I'appareil et passerelle maitre

Les fonctions du BIP sont décrites en détail dans les
chapitres 6.3 a 6.13. Pour connaitre le mode
d'implémentation des données de processus et de
parameétre par la passerelle maitre, se reporter au manuel
du maitre 10-Link.

francais BALLUFF
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6 Interface 10-Link (suite)

6.2 Spécification de I'appareil

Spécification Désignation 10-Link Valeur
Vitesse de transmission COM2 38,4 kBit/s
Temps de cycle minimal de |'appareil min cycle time Ox1E (83 ms)
Spécification de la trame M-Sequence Capability: 0x1B

— Nombre de données utiles Preoperate | — M-Sequence Type Preoperate 2 octets

— Nombre de données utiles Operate — M-Sequence Type Operate 1 octet

— Parameétres avancés — ISDU supported Reconnu

Version de protocole 10-Link Revision ID O0x11 (version 1.1)
Profil 10-Link Profile Smart Sensor Profile 10042_V1.0
Nombre de données de processus de ProcessDataln 0x10 (2 octets)

I'appareil au maitre

Nombre de données de processus du ProcessDataln 0x00 (0 bit)
maitre a |'appareil

Identification du fabricant Vendor ID 0x378
|dentifiant de I'appareil Device ID 0x020304

Tab. 6-1: Spécification de I'appareil

Temps de transmission

Cycle de données de processus pour maitre 1.0 Nombre de DP x master cycle time =4 x 3ms =12 ms

Cycle de données de processus pour maitre 1.1 master cycle time = 3 ms

Tab. 6-2 : Temps de transmission de I'appareil

6.3 Données de processus

Le BIP délivre les données de processus sur 2 octets par
I'intermédiaire de l'interface I0-Link. Ces octets se
composent de la valeur de position centrée a gauche

(12 bits) et de 4 valeurs binaires.

Octet 0 Octet 1
7]l e | 5] a3 2|1 ]o]7 6|5 ] a]3]|]2]1]o0
(MSB) Position value (LSB) | OoR" | BDC3 | BDC2 | BDCA
BDC1...3 | Point de commutation information OoR" Capteur de position
1 actif 1 en dehors de la plage de mesure
0 inactif 0 dans la plage de mesure

1) Capteur de position hors de portee (Out of Range)

Tab. 6-3 : Données de processus

10 | BALLUFF francais
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6 Interface 10-Link (suite)

6.4 Parameétre d'identification

Index Parameétre Format de données Acces Contenu
Hex Dec (longueur)
0010 |16 Vendor name StringT (7 octets) Read only | "BALLUFF"
0011 |17 Vendor text StringT (15 octets) Read only | "www.balluff.com"
0012 |18 Product name StringT (21 octets) Read only | "BIP LD2-T017-04-BP_ _"
0013 |19 Product ID StringT (7 octets) Readonly |"BIP____""
0014 |20 Product text StringT (28 octets) Read only | "Inductive Positioning System"
0016 |22 Hardware revision StringT (3 octets) Read only | "v1.0"
0017 |23 Firmware revision StringT (8 octets) Read only | "1.00.000"
0018 |24 Application specific tag | StringT (32 octets max.) Read/Write | ***
Tab. 6-4 : Données d'identification 10-Link

LL'acces au subindex 0 adresse |'objet entier
d'un index. L'acces par subindex > 0 adresse
les éléments séparés d'un index.

Device Access Locks

Ce parametre standard permet d'activer ou de désactiver
certaines fonctions de I'appareil I0-Link. Le BIP offre la
possibilité de bloquer le fonctionnement du gestionnaire de
parametres. Pour cela, le bit 1 de la valeur sur 2 octets doit
étre mis a "1" (bloqué). Afin de débloquer le gestionnaire

de parametres, le bit 1 est mis sur "0".

Bit Fonction Blocage
Reconnu Non
reconnu
0 Bloquer I'acces au X
parametre
1 Bloguer le gestionnaire
de parametres
2 Bloguer le paramétrage X
local
3 Bloquer l'interface X
utilisateur locale
4...15 | Réservés
Tab. 6-5: Blocage des données de parameétre

B www.balluff.com

Profile Characteristic

Ce parametre indique le profil de I'appareil 10-Link
reconnu.

Le systéeme de mesure de position inductif BIP prend en
charge le profil Smart Sensor avec une variable de
données de processus :

— Subindex 1 ("Profile Identifier -> DeviceProfilelD") :
0x0001 ("Smart Sensor Profile")

— Subindex 2 ("Profile Identifier -> FunctionClassID") :
0x8000 ("Device Identification Objects")

— Subindex 3 ("Profile Identifier -> FunctionClassID") :
0x8002 ("ProcessDataVariable")

PD Input Descriptor

Ce paramétre décrit la composition des variables de
données de processus utilisées.

Le systeme de mesure de position inductif BIP traite les
variables de données de processus (voir Tab. 6-6 a la
page 12).

Application Specific Tag

Le parametre "Application Specific Tag" offre la possibilité
d'attribuer une séquence de 32 bits quelconque a
I'appareil I0-Link. Cette séquence peut étre utilisée pour
une identification spécifique a I'application et reprise dans
le gestionnaire de parametres. L'acces a I'objet entier a
lieu via le subindex O.

francais BALLUFF
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Interface 10-Link (suite)

6.5 Parameétres systéme

Index Parameétre [Subindex [Parameétre Format de Acces Plage de |Remarques

Hex |Dec Hex |Dec données valeurs

000D |13 Profile 01 1 DeviceProfilelD UINT16 Read only |0x0001 Profil Smart Sensor

characteristic 02 2 FunctionClassID 0x8001 Canal de données
binaires
03 3 FunctionClassID 0x8002 Valeur de processus
04 4 FunctionClassID 0x8004 Canal
d'apprentissage
O0CE |14 PDInput 01 1 BDC1,BDC2, OctetStringT3 |Read only |0x010300 |Canal de
descriptor BDC3 commutation
02 2 PDV1 0x010103 |Out of Range (hors
de portee)
03 3 PDV2 0x020C04 |Valeur de position

Tab. 6-6 : Paramétres systeme

6.6 Parameétres spécifiques au capteur

Index Paramétre Subindex |Format de Accés Plage de Remarques

Hex Dec Hex |Dec données valeurs

(longueur)

0052 |82 Température interne |00 0 Char (1 octet) Read only |-128...+127 |Envoi de tous les
parameétres de
température (en °C)

0056 |86 COMx Speed 00 Char (1 octet) Read only |2 Vitesse COM |0O-Link

00C0O |192 Pente 00 Float32" Read only Pente de la courbe

(4 octets) caractéristique
(sortie — distance)
00C1 |193 Offset 00 0 Float32" Read only Offset de la courbe
(4 octets) caractéristique
(sortie — distance)
00C5 [197 Inversion 00 0 UChar (1 octet)  |Read/Write |0x00-0x01 Inversion de la courbe
caractéristique?
00C8 |200 Slmin[um] 01 1 UINT16 (2 octets) |Read/Write |0...4095 Valeur actuelle pour
Simin[um]
Slmax[um] 02 2 UINT16 (2 octets) |Read/Write |0...4095 Valeur actuelle pour
Slmax{um]

1) A noter que les valeurs a virgule flottante sont codées en little endian et commencent avec le LSB (bit le moins significatif).
2) Avec l'inversion, les points d'action précédemment définis sont supprimés.

Tab. 6-7:

SALLUrr

Parametres spécifiques au capteur
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6 Interface 10-Link (suite)

6.7 Commandes du systéeme

Index Subindex |Paramétre |Format de|Accées Plage de |[Remarques
Hex |Dec |Hex |Dec données valeurs
0002 |12 00 |0 System UINT8 Write only |0x4B Teaching Sauvegarde temporairement la
command Simin/Simax  |position actuelle en tant que SImin.
0x4C Sauvegarde la position actuelle en
tant que Simax.
0x4D Applique les valeurs Simin / Simax.
Ox4F Supprime les valeurs sauvegardées
temporairement.
Ox4E Réinitialise tous les réglages du canal
sélectionné aux valeurs par défaut.
0x82 Réinitialisation |Réinitialise au réglage d'usine.
("Reset")
Tab. 6-8 : Commandes du systeme
6.8 Parameétres spécifiques au profil
Index Parameétre |Subindex [Paramétre Format de |Acces Plage de valeurs |Remarques
Hex |Dec Hex |Dec données Hex Dec
003A |58 Teach-In 00 |0 UINT8 Read/Write |00 0 BDC1 (standard)
channel 01..03 [1..3 [BDC1...BDC3
003B |59 Teach-In 00 |0 UINT8 Read only |Voir profil Smart Sensor
status (www.io-link.com)
003C |60 Set Point o1 |1 Setpoint SP1 UINT16 Read/Write |00...0FFF|0...4095
value BDCT) loo o [setpoint SP2 0 0 Fonction non
reconnue
003D |61 Switch Point |01 |1 Switchpoint logic |UINT8 Read/Write |00...01  |0...1
configuration - -
(BDC1) 02 |2  |Switchpoint mode 00...01 ]0..1
03 |3 Switchpoint UINT16 >0013 >19 Valeur d'hystérésis
hysteresis minimale
003E |62 Set Point o1t N Setpoint SP1 UINT16 Read/Write |00...0FFF |0...4000
value BDC2) [oo o |setpoint SP2 0 0 Fonction non
reconnue
OO03F |63 Switch Point |01 |1 Switchpoint logic |UINT8 Read/Write [00...01  |0...1
configuration - - —
(BDC2) 02 |3 Switchpoint mode 00...01 |0..1 BDC activé
03 |3 Switchpoint UINT16 >0013 >19 Valeur d'hystérésis
hysteresis minimale
4000 |16384 |Set Point o1t Setpoint SP1 UINT16 Read/Write |00...0FFF|0...4095
value BDC3) [oo o [setpoint SP2 0 0 Fonction non
reconnue
4001 (16385 [Switch Point |01 |1 Switchpoint logic |UINT8 Read/Write [00...01  |0...1
configuration - -
(BDC3) 02 |2 Switchpoint mode 00...01 |0..1
03 |3 Switchpoint UINT16 >0013 >19 Valeur d'hystérésis
hysteresis minimale

Tab. 6-9 : Parameétres spécifiques au profil

B www.balluff.com francais BALLUrF | 13
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6 Interface 10-Link (suite)

6.9 Apprentissage direct des canaux de
commutation

Les valeurs de distance pour la programmation du seuil de
commutation peuvent étre saisies directement dans les
onglets correspondants et sont ensuite enregistrées

durablement.
Canal Index Subindex Acces Parameétre
Hex Dec Hex Dec
BDCH 003C |60 01 1 Read/Write Setting / reading setPoint1
02 2 Setting / reading setPoint2
003D |61 01 1 Read/Write Setting / reading switch point logic
02 2 Setting / reading switch point mode
03 3 Setting / reading switch point hysteresis
BDC2 OO3E |62 01 1 Read/Write Setting / reading setPoint1
02 2 Setting / reading setPoint2
OO03F 63 01 1 Read/Write Setting / reading switch point logic
02 2 Setting / reading switch point mode
03 3 Setting / reading switch point hysteresis
BDC3 4000 16384 |01 1 Read/Write Setting / reading setPoint1
02 2 Setting / reading setPoint2
4001 16385 |01 1 Read/Write Setting / reading switch point logic
02 2 Setting / reading switch point mode
03 3 Setting / reading switch point hysteresis

Tab. 6-10 : Paramétres pour apprentissage direct

14 | BALLUFF francais
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6 Interface 10-Link (suite)

6.10 Etat de commutation

Pour les canaux de commutation BDC1...BDCS3, le mode
de fonctionnement Single Point Mode a été implémenté.

Si la valeur de position dépasse le seuil de commutation, le
signal de commutation se modifie. Le point de
commutation est situé au-dessus de la valeur d'hystérésis
et le seuil de commutation est défini avec Setpoint (point
de réglage 1).

Le comportement de commutation avec hystérésis est
représenté a la Fig. 6-1.

Hystérésis
BDC
ON Valeur de mesure
SP1
Hystérésis
BDC

.
ORI o

| Valeur de mesure

SP1
Fig. 6-1:  Comportement de commutation hystérésis avec Setpoint1
(SP1)
6.11 Apprentissage des canaux de commutation

avec capteur de position

Placer le capteur de position a la portée souhaitée,
sélectionner le canal de commutation et enregistrer la
position de commutation.

Si le capteur de position quitte la plage de
mesure pendant I'apprentissage, le message
d'erreur TEACH_STATE_ERROR apparait.

Exécution de I'apprentissage

Setpointi

Le seuil de commutation SP1 mémorise la valeur initiale, a
laquelle la commutation doit avoir lieu.
Plage de valeurs 0x0014...0xOFEB (20,,...4075, ).

Switch point logic
Etat de commutation logique :

— 0: NO (normalement ouvert)
— 1 NF (nhormalement fermé)

Switch point hysterese

Hystérésis du point de commutation avec plage de valeurs
0x0013...0xOFEA (19,,...4074,,).

Switch point mode

(mode de fonctionnement mode du point de commutation)
Dans un premier temps, tous les canaux de commutation
sont désactivés. Apres saisie des parametres du canal de
commutation, chaque canal de commutation doit
explicitement étre validé.

— 0: bloguer la fonction du seuil de commutation

1 : valider la fonction du seuil de commutation

Index Subindex | Acces Valeur
Hex Dec | Hex | Dec
1. Sélectionner le canal de commutation. 003A |58 00 0 Write only | Numéro de
canal"
2. Déplacer le capteur de position a la position souhaitée.
3. Enregistrer la position actuelle temporairement en tant 0002 2 00 0 Write only | Ox41
que point de commutation.
4. ContrOler le registre d'état d'apprentissage (le cas 003B |59 00 0 Read only |Ox14
échéant).
5. Appliquer et activer la fonction de commutation. 0002 2 00 0 Write only | 0x40

" Voir Tab. 6-11 a la page 16, valeur hexadécimale

B www.balluff.com
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Affectation des index des canaux de commutation

Channel number Assigned channel Remarque

(Numéro de canal) (Canal affecté)

0 (0x00) BDC1 Canal de données binaires 0 (par défaut)

1 (0x01) BDCH Canal de données binaires 1 (Bit 0 dans PD)

2 (0x02) BDC2 Canal de données binaires 2 (Bit 1 dans PD)

3 (0x03) BDC3 Canal de données binaires 3 (Bit 2 dans PD)

255 (OxFF) BDC1...3 Reéinitialiser tous les réglages du canal de commutation au réglage d'usine.

Tab. 6-11 : Affectation des index des canaux de commutation

Réinitialisation des réglages du canal de
commutation au réglage d'usine

Index Subindex Acces Valeur

Hex Dec Hex | Dec

1. Sélectionner le canal de commutation. O03A |58 00 0 Write only | Channel number?

2. Réinitialiser tous les réglages du canal de commutation | 0002 2 00 0 Write only | Ox4E
sélectionné auparavant au réglage d'usine?.

" Voir Tab. 6-11 a la page 16, valeur hexadécimale

2 Voir chapitre Réglages d'usine a la page 17

6.12 Apprentissage de la plage de mesure

Le point initial et le point final de la courbe caractéristique Sile capteur de position quitte la plage de
(SImin et SImax) peuvent étre définis par apprentissage afin ﬂ mesure pendant I'apprentissage, le message
de fixer le déroulement de la pente et la valeur de pente de d'erreur TEACH_STATE_ERROR apparait.

la courbe caractéristique.

Déroulement de I'apprentissage de la plage de
mesure

Index Subindex | Acces Valeur

Hex Dec | Hex | Dec
| 1. Activer les réglages de la plage de mesure (adresse 0xC0/192, ). |003A |58 00 0 Write only | OxCO
2. Déplacer le capteur de position vers le nouveau Simin.%

|3. Enregistrer temporairement la distance actuelle en tant que Simin. |0002 |2 |OO |O |Write only |Ox4B |

4. Déplacer le capteur de position vers le nouveau Simax.”

5. Enregistrer temporairement la distance actuelle en tant que Simax. [0002 |2 00 0 Write only | 0x4C

6. Activer et appliquer les valeurs pour la nouvelle plage de mesure  |0002 |2 00 0 Write only | 0x4D
Simin / Simax.

3 Dans la plage linéaire initiale
4 Dans la plage linéaire initiale et au minimum 5,7 mm

Il n"existe aucune limite de temps pour la procédure Si la plage de mesure est modifiée en raison de
d'apprentissage. I'apprentissage, les positions de commutation (BDC)

La distance minimale du point initial par rapport au point sauvegardees auparavant sont supprimées.

final doit étre choisie a une valeur supérieure a 1/3 Simax. La nouvelle valeur de I'offset et de la pente réglée par

La valeur du point initial Simin doit toujours étre inférieure a I'apprentissage pour la courbe caractéristique peut étre lue
Slmax. comme décrit dans la Tab. 6-7 a la page 12.

Dans un premier temps, le point initial SImin est enregistré
temporairement et peut ensuite étre écrasé a volonté.

16 | BALLUFF francais
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6

Réinitialisation du réglage de la plage de mesure au
réglage d'usine

Interface 10-Link (suite)

Index Subindex | Accés Valeur
Hex Dec |Hex |Dec
1. Activer les réglages de la plage de mesure (adresse O03A |58 00 0 Write only | OxCO
0xC0/192, ).
2. Réinitialiser tous les réglages de la plage de mesure au 0002 2 00 0 Write only | Ox4E
réglage d'usine".

I Voir chapitre Réglages d'usine a la page 17

6.13 Réglages d'usine

A la livraison et apres réinitialisation au réglage d'usine, les
réglages suivants sont paramétrés :

Réglages d'usine canal de données binaire

Parameétre BDC1...3 Remarque
Hex Dec
Setpoint SP1 0000 0 Valeur du seuil de commutation
Setpoint SP2 0000 0 Fonction non reconnue
Switch point mode 00 0 Inactif
Switch point logic 00 0 Etat de commutation NO (normalement ouvert)
Switch point hysteresis 0064 100 La valeur par défaut correspond a une valeur de sortie numérique de 100.

Tab. 6-12 : Réglages d'usine (canal de données binaire)

Réglages d'usine plage de mesure

Parameétre Index Subindex Format | Valeur par Remarque
de défaut
Hex Dec Hex Dec |données | o, Dec
Slmin 00C8 200 01 1 UINT16 0000 0 Point initial de la courbe
caractéristique
Slmax 00C8 | 200 02 2 UINT16 OFFF 4095 | Point final de la courbe
caractéristique

Inversion 00C5 | 197 00 0 UCHARS8 | 00 0 Courbe caractéristique non inversée
Tab. 6-13 : Réglages d'usine (plage de mesure)
Réinitialise au réglage d'usine.
Tous les parametres du capteur peuvent étre réinitialisés
simultanément.
Pour une réinitialisation séparée des réglages, voir
Réinitialisation des réglages du canal de commutation au
réglage d'usine a la page 16 ou Réinitialisation du
réglage de la plage de mesure au réglage d'usine a la
page 17.

Index Subindex Acces Valeur
Hex Dec |Hex |Dec
» Reéinitialiser tous les réglages (BDC et plage de mesure) au 0002 2 00 0 Write only | 0x82
réglage d'usine.

B www.balluff.com francais BALLUFF
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7 Caractéristiques techniques

L’es,cla}ractéristiques techniq\ues, notamment Ia} fidélité de 7.4 Interface 10-Link
répétition, sont valables apres un temps de préchauffage
de 15 minutes. Spécification 10-Link 1.1
Vitesse de transmission 38,4 kBit/s (COM2)
71 Précision .
Données de processus 2 octets
Plage de linéarité S, 0...177 mm Valeur de position a S, 0x0000
Erreur de linéarité < +250 pm Valeur de positiona S, OxOFFF
Distance de mesure S, 8,5 mm Format de données Nombre entier non
Répétabilité +40 pm signé de 16 bits
Temps de cycle >3 ms
Données de processus 0 octet
aas . 1)
7.2 Conditions ambiantes maitre / appareil
Température ambiante T —-25°C...+70°C Donnees de processus 2 octets
] a appareil / maitre
Température de stockage -40°C...+85 °C
Dérive thermique max. de la fin +3 %
d'échelle 7.5  Caractéristiques mécaniques
Vibration 55 Hz, amplitude
selon EN 60068-2-6 1 mm, 3 x 30 min Matériau du boitier PA
Classe de protection selon IP67 Face sensible, matériau PA
CEl 60529 R
Type de raccordement Céble sans/avec
Résistance aux chocs 30 g/11 ms connecteur
selon EN 60068-2-27 Couple de serrage 0,5 Nm
Degré d'encrassement S Matériau de la gaine de cable PUR
Diameétre de cable <3,5mm
7.3 Alimentation électrique Céable, nombre de 3
conducteurs
Tension d'emploi U, stabilisée? 18...30 VDC Section de conducteur 0,14 mm?
Tension d'emploi nominale U, 24V DC Rayon de courbure, pose fixe = 3 x diamétre de cable
Courant avide |, & U, <19mA )
Ondulation résiduelle <10 % (de Ue) 7 Pour cNUS: utilisation en intérieur et jusqu'a une altitude max. de 2

000 m au-dessus du niveau de la mer.

Tension d'isolement nominale U 75V DC -\ - ) o
! 2 Pour e us: e BIP doit étre raccordé en externe par un circuit a énergie

Fréquence nominale réseau DC limitée, ainsi que défini dans la norme UL 61010-1 ou par une source de
courant de puissance limitée selon UL 60950-1 ou encore par une

Résistance aux courts-circuits QOui alimentation électrique de classe 2 comme défini dans la norme UL 1310
ou UL 1585.

Possibilité d'interversion protégée  Oui

Protection contre I'inversion de Oui

polarité

18 | BALLUFF francais



BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP_ _-S4
Systéme de mesure de position inductif

8 Accessoires

Capteur de position BAM TG-XE-020

La position détectée par le BIP (A) se situe au centre du
capteur de position (bissectrice).

Symbolisation commerciale : BAMO2RW

Matériau : Acier (EC-80)
6

~ A

|

S |
|

[+ ] o

28

ERZNYRRVZNY
NN,
18

Fig. 8-1: Capteur de position BAM TG-XE-020
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Sistema di misura posizione induttivo
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BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP_ _-S4
Sistema di misura posizione induttivo

1 Avvertenze per l'utente

1.1 Validita

Queste istruzioni descrivono la struttura, il funzionamento e
le possibilita di regolazione del sistema di misura posizione
induttivo BIP con interfaccia 10-Link. Vale per i tipi

BIP LD2-T017-04-BP _ _-S4 ¢ BIP LD2-T017-04-BP _ _.

Le istruzioni sono rivolte a personale qualificato. Leggere le
istruzioni prima di installare e mettere in funzione il BIP.

1.2 Simboli e segni utilizzati

Le singole istruzioni operative sono precedute da un
triangolo.

» |Istruzione operativa 1

Le sequenze operative vengono indicate con numeri:
1. lIstruzione operativa 1
2. Istruzione operativa 2

n Avvertenza, suggerimento
Questo simbolo identifica le avvertenze generali.

1.3 Dotazione

- BIP
— Istruzioni brevi

SALLUFF italiano

1.4 Autorizzazioni e contrassegni

® Autorizzazione UL
File No.

c US E227256

I marchio CE ¢ la conferma che i nostri
prodotti sono conformi ai requisiti
dell’attuale Direttiva UE (direttiva EMC).

Il BIP € conforme ai requisiti della seguente norma di
prodotto:

—  EN61326-2-3 (immunita alle interferenze ed emissioni)

Controlli emissioni:

— Irradiazione di disturbi radio
EN 55011

Controlli di immunita da disturbi radio:

— 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 transienti
rapidi (burst)

EN 61000-4-4 Grado di definizione 3
— Tensioni ad impulso (surge)
EN 61000-4-5 Grado di definizione 2

— Grandezze dei disturbi dalla
linea indotte da campi ad alta
frequenza

EN 61000-4-6 Grado di definizione 3

Ulteriori informazioni in merito a direttive,
autorizzazioni e norme sono indicate nella
dichiarazione di conformita.




BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP_ _-S4
Sistema di misura posizione induttivo

2 R

21 Uso a norma

Il sistema di misura posizione induttivo BIP con interfaccia
|O-Link, assieme a un controllo macchina (ad es. PLC) e
un 10-Link Master, costituisce un sistema di misurazione
della corsa/misura posizione . Per poter essere utilizzato, il
sistema deve essere montato su una macchina o su un
impianto ed & destinato all'impiego in ambiente industriale.

"apertura o I'uso improprio del BIP non sono consentiti e
determinano la decadenza di qualsiasi garanzia o
responsabilita da parte della casa produttrice.

2.2 Informazioni di sicurezza sul sistema di
misura posizione induttivo

Linstallazione e la messa in funzione devono avvenire
soltanto da parte di personale specializzato, in possesso di
nozioni fondamentali di elettrotecnica.

Per personale specializzato e addestrato si intendono
persone che, grazie alla propria formazione specialistica,
alle proprie conoscenze ed esperienze e alla propria
conoscenza delle disposizioni in materia, sono in grado di
giudicare i lavori a loro affidati, di riconoscere eventuali
pericoli e di adottare misure di sicurezza adeguate.

Il gestore ha la responsabilita di far rispettare le norme di
sicurezza vigenti localmente.

In particolare il gestore deve adottare provvedimenti tali da
poter escludere qualsiasi rischio per persone e cose in
caso di difetti del BIP.

In caso di difetti e guasti non eliminabili del BIP questo
deve essere disattivato e protetto contro I'uso non
autorizzato.

B www.balluff.com

2.3 Significato delle avvertenze

Seguire scrupolosamente le avvertenze di sicurezza in
queste istruzioni e le misure descritte per evitare pericoli.
Le avvertenze di sicurezza utilizzate contengono diverse
parole di segnalazione e sono realizzate secondo lo
schema seguente:

PAROLA DI SEGNALAZIONE

Natura e fonte del pericolo

Conseguenze in caso di mancato rispetto dell’avvertenza
di pericolo
» Misure per la prevenzione del pericolo

Le singole parole di segnalazione significano:

ATTENZIONE

Indica il rischio di danneggiamento o distruzione del
prodotto.

/A PERICOLO
Il simbolo di pericolo generico in abbinamento alla parola
di segnalazione PERICOLO contraddistingue un pericolo
che provoca immediatamente la morte o lesioni gravi.

2.4 Smaltimento

» Seguire le disposizioni nazionali per lo smaltimento.

italiano BALLUFF
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BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP_ _-S4
Sistema di misura posizione induttivo

3 Struttura e funzionamento

3.1 Struttura

19.4

16 4, 18
r A\
Start 1]
>
= 0
[te) (= c?/
o A
H b1l S
o w !
g 8 3 P

10.9

30

Fig. 3-1:  Struttura

3.2 Istruzioni di montaggio

Per minimizzare l'influsso del segnale di misura attraverso il
materiale d'installazione, attorno alla superficie attiva del
BIP & consigliabile mantenere uno spazio privo di metallo
di circa 1 mm (vedere Fig. 3-2).

Se, oltre al datore di posizione, dal BIP viene riconosciuto
un ulteriore elemento metallico, si creano segnali di misura
non validi.

Per ottenere un segnale di misurazione con elevata
risoluzione, garantire un passaggio appropriato dei cavi
nella macchina e misure di filtraggio nell'alimentazione di
tensione del sistema.

Il datore di posizione puod essere spostato in direzione di
misurazione nell'intervallo D = 0,5...1,3 mm davanti alla
superficie attiva (vedere Fig. 3-3). Il risultante errore di
linearita del segnale di uscita diventa minimo nell'intervallo
di distanza D = 1,0 +0,25 mm.

La direzione di misurazione corre lungo il simbolo
cuneiforme sulla superficie attiva.

Montaggio

» Fissare il BIP con 2 viti di fissaggio DIN EN ISO 4762
M4 x 10 (max. coppia di serraggio: 0,5 Nm).

SALLUFF italiano

superficie attiva

—

Fig. 3-2:  Distanza spazio privo di metallo

@ |

©

A

Datore di posizione
BAM TG-XE-020

17.5 +4

Fig. 3-3:  Distanza dalla superficie di misurazione

3.3 Linea caratteristica standard
(andamento tipico)

Valore di
posizione T

OXFFFA

0x000

SLmin

Fig. 3-4:  Linea caratteristica

R

SLmax
Posizione di misura
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Sistema di misura posizione induttivo

4 Collegamento

4.1 Collegamento elettrico

Fig. 4-1:  Piedinatura del connettore a spina S4
(vista in pianta del connettore sul BIP)

Connettore/ | Colore Segnale
pin fili
1 marrone L+(18...30V)
2 - non utilizzato"
3 blu L- (GND)
4 nero C/Q (linea di comunicazione)

"1 ili non utilizzati possono essere collegati con GND lato unita di
comando, ma non con la schermatura.

Tab. 4-1:  Piedinatura

4.2 Posa dei cavi

Messa a terra definita!
BIP e armadio elettrico devono trovarsi sullo
stesso potenziale di terra.

Campi magnetici

Il BIP lavora secondo il principio delle correnti parassite.
Mantenere una distanza sufficiente del BIP dai campi
magnetici esterni intensi.

Posa dei cavi

Non posare i cavi fra BIP, unita di controllo e alimentazione
elettrica in prossimita di linee ad alta tensione (sono possibili
interferenze induttive).

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
protezione ridotta.

Lunghezza cavo

Lunghezza del cavo max. 20 m. Possono essere utilizzati
cavi piu lunghi qualora, data la costruzione, la schermatura
e la posa in opera, i campi elettrici esterni non producono
alcun effetto.

Raggio di curvatura con posa fissa

I raggio di curvatura con posa fissa del cavo deve essere
almeno tre volte il diametro del cavo.

B www.balluff.com
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BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP_ _-S4
Sistema di misura posizione induttivo

5 Messa in funzione

5.1 Messa in funzione del sistema

A PERICOLO

Movimenti incontrollati del sistema

Durante la messa in funzione e se il sistema di misura

posizione induttivo BIP fa parte di un sistema di

regolazione i cui parametri non sono ancora stati

impostati, il sistema puo eseguire movimenti incontrollati.

Cio potrebbe causare pericolo per le persone e danni

materiali.

» Le persone devono stare lontane dalle aree
pericolose dell’impianto.

» Lamessa in funzione deve essere effettuata soltanto
da personale specializzato e addestrato.

» Rispettare le avvertenze di sicurezza del produttore
dellimpianto o del sistema.

1. Controllare che i collegamenti siano fissati saldamente
e che la loro polarita sia corretta. Sostituire |
collegamenti danneggiati.

2. Attivare il sistema.

3. Controllare i valori misurati e i parametri regolabili e, se
necessario, reimpostare il sistema di misura posizione
induttivo BIP.

n In particolare dopo la sostituzione del BIP o la
riparazione da parte della casa produttrice
verificare i valori corretti nel punto zero e nel
punto finale.

5.2 Avvertenze per il funzionamento

— Controllare periodicamente il funzionamento del BIP e
di tutti i componenti ad esso collegati.

— In caso di anomalie di funzionamento disattivare il BIP.

— Proteggere I'impianto da un uso non autorizzato.

8 | BALLUFF italiano
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Sistema di misura posizione induttivo

6 Interfaccia 10-Link

6.1 Nozioni di base 10-Link

Aspetti generali

|O-Link integra sensori e attuatori convenzionali e
intelligenti in sistemi di automazione ed & previsto come
standard di comunicazione tra i classici bus di campo. La
trasmissione indipendente da bus di campo sfrutta gia i
sistemi di comunicazione presenti (bus di campo o sistemi
basati su Ethernet).

Gli IO-Link Device, quali sensori e attuatori, vengono
collegati in una connessione punto-punto tramite un
gateway, I'lO-Link Master, al sistema di controllo. Gili
|O-Link Device sono collegati con cavi sensore standard
non schermati normalmente reperibili in commercio.

La comunicazione si basa su un protocollo UART standard
con una modulazione di impulso a 24 V in modalita semi-
duplex. In questo modo & possibile una classica fisica a tre
conduttori.

Protocollo

Nella comunicazione 10-Link, IO-Link Master e 10-Link
Device si scambiano ciclicamente frame fissi. In questo
protocollo vengono trasmessi sia dati di processo sia dati
necessari, quali parametri o dati di diagnosi. Dimensioni e
tipologia del tipo di frame e del tempo ciclo utilizzati
risultano dalla combinazione di proprieta Master e Device
(vedere Specifica Device a pag. 10).

Tempo ciclo

Il tempo ciclo utilizzato (master cycle time) risulta dal
tempo ciclo minimo possibile dell’lO-Link Device

(min cycle time) e dal tempo ciclo minimo possibile dell’lO-
Link Master. Nella scelta dell’lO-Link Master, tenere
presente che ¢ il valore piu grande a determinare il tempo
ciclo utilizzato.

Versione protocollo 1.0/ 1.1

Nella versione protocollo 1.0 sono stati trasmessi dati di
processo superiori a 2 byte distribuiti su piu cicli.

Dalla versione protocollo 1.1 vengono trasmessi tutti i dati
di processo disponibili in un frame. Pertanto il tempo ciclo
(master cycle time) & identico al ciclo dati di processo.

Gestione dei parametri

Nella versione protocollo 1.1 € definito un manager
parametri che consente la memorizzazione di parametri
Device sul IO-Link Master. In caso di sostituzione di un
|O-Link Device & possibile acquisire i dati parametrici del
|O-Link Device installato per ultimo. Lutilizzo di questo
manager parametri dipende dal IO-Link Master utilizzato e
dovrebbe essere dedotto dalla relativa descrizione.

n Nel BIP vengono memorizzati i seguenti
parametri (gestione parametri):
— Access Codes
— Application Specific Tag
— Output Inversion byte
| punti di commutazione non vengono
memorizzati, poiché i sensori non sono
interscambiabili tra loro.

ﬂ Il BIP & ottimizzato per la versione
protocollo 1.1.
Se I'lO-Link Device viene utilizzato su un 10-Link
Master con la versione protocollo 1.0, risultano
tempi di trasmissione piu lunghi
(ciclo dati di processo ~ numero dati di
processo x master cycle time).

B www.balluff.com

Funzioni Device e Master Gateway

Le funzioni del BIP sono descritte dettagliatamente nei
capitoli da 6.3 a 6.13. Per I'implementazione dei dati di
processo e parametrici sul Master Gateway, consultare le
istruzioni dell'lO-Link Master.

SALLUrr
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Sistema di misura posizione induttivo

6 Interfaccia 10-Link (continua)

6.2 Specifica Device

Specifica Identificazione 10-Link Valore

Velocita di trasmissione COM2 38,4 kBit/s

Tempo ciclo minimo Device min cycle time Ox1E (83 ms)

Specifica frame M-Sequence Capability: ox1B

— Numero dati necessari Preoperate — M-Sequence Type Preoperate 2 byte

— Numero dati necessari Operate — M-Sequence Type Operate 1 byte

— Parametri avanzati — ISDU supported Supportato

Versione protocollo |0-Link Revision ID 0x11 (versione 1.1)

Profilo 10-Link Profile Smart Sensor Profile 10042_V1.0

Numero dati di processo da Device a
Master

ProcessDataln

0x10 (2 byte)

Numero dati di processo da Master a ProcessDataln 0x00 (0O bit)
Device

Dati di identificazione del fabbricante Vendor ID 0x378
Riferimento apparecchio Device ID 0x020304

Tab. 6-1:  Specifica Device

Tempi trasmissione

Ciclo dati processo per Master 1.0

Numero PD x master cycle time =4 x 3 ms =12 ms

Ciclo dati processo per Master 1.1

master cycle time = 3 ms

Tab. 6-2:  Tempi trasmissione Device

6.3 Dati di processo

I BIP trasmette i dati di processo a 2 byte tramite
I'interfaccia 10-Link. Questi sono composti dal valore di
posizione a 12 bit allineato a sinistra e da 4 valori binari.

1) Datore di posizione fuori portata (Out of Range)

Tab. 6-3: Dati di processo

SALLUFF italiano

Octet 0 Octet 1
7 | e[ 5] 4] 3| 210|765 ] a4]s3]2]1]o0
(MSB) Position value (LSB) | OoR" | BDC3 | BDC2 | BDCH
BDC1...3 Informazioni punto di attivazione OoR" Datore di posizione
1 attivo 1 oltre l'intervallo di misurazione
0 inattivo 0 nell'intervallo di misurazione
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6 Interfaccia 10-Link (continua)

6.4 Parametri identificativi

Indice Parametro Formato dati Accesso Contenuto
hex dec. (lunghezza)
0010 |16 Vendor name StringT (7 byte) Read Only | "BALLUFF"
0011 |17 Vendor text StringT (15 byte) Read only | "www.balluff.com"
0012 |18 Product name StringT (21 byte) Read only | "BIP LD2-T017-04-BP_ _"
0013 |19 Product ID StringT (7 byte) Readonly |"BIP____""
0014 |20 Product text StringT (28 byte) Read only | "Inductive Positioning System"
0016 |22 Hardware revision StringT (3 byte) Read only | "v1.0"
0017 |23 Firmware revision StringT (8 byte) Read only | "1.00.000"
0018 |24 Application specific tag | StringT (max. 32 byte) Read/Write | ***
Tab. 6-4: Dati identificativi |O-Link

n [“accesso al subindice 0 interessa I'intero
oggetto di un indice. L'accesso tramite
subindice > O interessa i singoli elementi di un
indice.

Device Access Locks

Con questo parametro standard & possibile attivare o
disattivare determinate funzioni dell’lO-Link Device. Con il
BIP ¢ possibile bloccare la funzione di gestione parametri.
Allo scopo & necessario impostare il bit 1 del valore 2 byte
su "1" (bloccato). Per sbloccare nuovamente il manager
parametri, il bit 1 viene impostato su “0”.

Bit Funzione Blocco
Supportato]  Non
supportato
0 Blocca 'accesso X
parametri
1 Blocca la gestione X
parametri
2 Blocca la X
parametrizzazione locale
3 Blocca l'interfaccia X
utente locale
4...15 | Riservato
Tab. 6-5: Blocca dati parametrici

B www.balluff.com

Profile Characteristic

Questo parametro indica quale profilo dell’lO-Link Device e

supportato.

Il sistema di misura posizione induttivo BIP supporta il

profilo Smart Sensor con una variabile dati di processo:

— Subindice 1 (“Profile Identifier -> DeviceProfilelD”):
0x0001 (“Smart Sensor Profile”)

— Subindice 2 (“Profile Identifier -> FunctionClassID”):
0x8000 (“Device Identification Objects”)

— Subindice 3 (“Profile Identifier -> FunctionClassID”):
0x8002 (“ProcessDataVariable”)

PD Input Descriptor

Questo parametro descrive la composizione delle variabili
dati di processo utilizzate.

Il sistema di misura posizione induttivo BIP elabora le
variabili dati di processo (vedereTab. 6-6 a pagina 12).

Application Specific Tag

L'Application Specific Tag offre la possibilita di assegnare
all'lO-Link Device una qualsiasi stringa da 32 byte. Questa
puo essere utilizzata per I'identificazione specifica
dell’applicazione ed essere applicata nella gestione
parametri. Per accedere all'intero oggetto si utilizza il
subindice O.

italiano BALLUFF
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6 Interfaccia 10-Link (continua)

6.5 Parametri di sistema

Indice Parametro | Subindice | Parametro Formato Accesso | Intervallo | Commenti
hex |dec. hex |dec. dati di valori
000D |13 Profile 01 1 DeviceProfilelD | UINT16 Read only | 0x0001 Profilo Smart
characteristic Sensor
02 2 FunctionClassID 0x8001 Binary data channel
03 3 FunctionClassID 0x8002 Valore di processo
04 4 FunctionClassID 0x8004 Teach Channel
OOOE |14 PDInput 01 1 BDC1,BDC2, OctetStringT3 |Read only | 0x010300 | Canale di
descriptor BDC3 attivazione
02 2 PDV1 0x010103 | Out of Range
03 3 PDV2 0x020C04 | Valore di posizione

Tab. 6-6: Parametri di sistema

6.6 Parametri specifici del sensore

Indice Parametro Subindice | Formato dati Accesso | Intervallo Commenti

hex dec. hex |dec. (lunghezza) di valori

0052 |82 Temperatura interna | 00 0 Char (1 byte) Read only |-128...+127 | Emissione di tutti i
parametri temperatura
(in °C)

0056 |86 COMXx Speed 00 0 Char (1 byte) Read only |2 |O-Link COM Speed

00CO | 192 Transconduttanza |00 0 Float32" (4 Byte) |Read only Transconduttanza della

linea caratteristica
(Uscita — Distanza)

00C1 | 193 Offset 00 0 Float32" (4 Byte) |Read only Offset della linea
caratteristica
(Uscita — Distanza)

00C5 |197 Inversione 00 0 UChar (1 byte) Read/Write | 0x00-0x01 Inversione linee
caratteristiche?

00C8 |200 Simin[um] 01 1 UINT16 (2 byte) |Read/Write |0...4095 Valore attuale per
Simin[um]

Simax(um] 02 2 UINT16 (2 byte) |Read/Write |0...4095 Valore attuale per
Simax{um]

1) Tenere presente che i valori in virgola mobile sono codificati little-endian e iniziano con LSB.
2) Con l'inversione vengono cancellati i punti di commutazione precedentemente impostati.

Tab. 6-7: Parametri specifici del sensore

12 | BALLUFF italiano
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6

Interfaccia 10-Link (continua)

6.7 Comandi sistema
Indice Subindice | Parametro | Formato | Accesso | Intervallo | Commenti
hex |dec. |hex |dec. dati di valori
0002 |2 00 0 UINT8 Write 0x4B Teaching | Memorizza temporaneamente
Only SLMin/ I'attuale posizione come SImin.
0x4C SLMax [\ lemorizza I'attuale posizione
come SImax.

0x4D Rileva i valori SImin/Simax.

Ox4F Cancella i valori salvati
temporaneamente.

Ox4E Ripristina tutte le impostazioni
del canale selezionato ai valori
predefiniti.

0x82 Reset Ripristino delle impostazioni di
fabbrica

Tab. 6-8: Comandi sistema
6.8 Parametri specifici del profilo
Indice Parametro | Subindice | Parametro Formato| Accesso | Intervallo di valori | Commenti
hex |dec. hex | dec. dati hex dec.
003A |58 Teach-In 00 0 UINT8 Read/Write| 00 0 BDC1 (standard)
channel 01..03 |1..3 |BDC1...BDC3
003B |59 Teach-In 00 |0 UINT8 |Read only |Vedere profilo Smart Sensor
status (www.io-link.com)
003C |60 Set Point 01 Setpoint SP1 UINT16 | Read/Write| 00...0FFF |0...4095
value BDCT) 9o |2 Setpoint SP2 0 0 Non supportato
funzionalmente
003D |61 Switch Point | 01 1 Switchpoint logic | UINT8 Read/Write| 00...01 0...1
configuration
(BDC1) 02 |2 Switchpoint mode 00...01 0...1
03 3 Switchpoint UINT16 >0013 >19 Valore isteresi
hysteresis minimo
OO03E |62 Set Point 01 Setpoint SP1 UINT16 |Read/Write|00...0FFF | 0...4000
value (BDC2) [go |5 Setpoint SP2 0 0 Non supportato
funzionalmente
OO3F |63 Switch Point | 01 1 Switchpoint logic | UINT8 Read/Write| 00...01 0...1
configuration - - -
(BDC2) 02 3 Switchpoint mode 00...01 0...1 BDC attivato
03 3 Switchpoint UINT16 >0013 >19 Valore isteresi
hysteresis minimo
4000 16384 | Set Point 01 Setpoint SP1 UINT16 | Read/Write| 00...0FFF |0...4095
value (BDC3) [ |5 Setpoint SP2 0 0 Non supportato
funzionalmente
4001 (16385 Switch Point | 01 1 Switchpoint logic | UINT8 Read/Write| 00...01 0...1
configuration - -
(BDC3) 02 2 Switchpoint mode 00...01 0...1
03 3 Switchpoint UINT16 >0013 >19 Valore isteresi
hysteresis minimo
Tab. 6-9:  Parametri specifici del profilo
B www.balluff.com italiano BALLUFF
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Sistema di misura posizione induttivo

6 Interfaccia 10-Link (continua)

6.9 Teach-In diretto dei canali di attivazione

| valori di distanza per la programmazione delle soglie di
attivazione possono essere immessi direttamente nei
registri corrispondenti e venire quindi salvati in modo

permanente.
Channel Indice Subindice Accesso Parametro
hex dec. hex dec.
BDCH 003C |60 01 1 Read/Write Setting / reading setPoint1
02 2 Setting / reading setPoint2
003D |61 01 1 Read/Write Setting / reading switch point logic
02 2 Setting / reading switch point mode
03 3 Setting / reading switch point hysteresis
BDC2 003E 62 01 1 Read/Write Setting / reading setPoint1
02 2 Setting / reading setPoint2
003F 63 01 1 Read/Write Setting / reading switch point logic
02 2 Setting / reading switch point mode
03 3 Setting / reading switch point hysteresis
BDC3 4000 16384 |01 1 Read/Write Setting / reading setPoint1
02 2 Setting / reading setPoint2
4001 16385 |01 1 Read/Write Setting / reading switch point logic
02 2 Setting / reading switch point mode
03 3 Setting / reading switch point hysteresis

Tab. 6-10: Parametri per il Teach-In diretto

14 | BALLUFF italiano
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Sistema di misura posizione induttivo

6 Interfaccia 10-Link (continua)

6.10 Stato di attivazione

Per i canali di attivazione BDC1...BDC3 ¢ stata
implementata la modalita di funzionamento Single Point
Mode.

Se il valore di posizione supera la soglia di attivazione, il
segnale di attivazione cambia. Il punto di disattivazione si
trova oltre del valore isteresi e la soglia di attivazione viene
definita con Setpoint1.

I comportamento di attivazione con isteresi &
rappresentato in Fig. 6-1.

Isteresi
BDC
ON I Valore misurato
SP1
Isteresi
BDC

.
ORI o

SP1

Comportamento attivazione isteresi con Setpoint 1 (SP1)

| Valore misurato

Fig. 6-1:

6.11 Apprendimento dei canali di attivazione con
datore di posizione

Posizionare il datore di posizione alla distanza di
commutazione desiderata, selezionare il canale di
attivazione e salvare la posizione di commutazione.

ﬂ Se il datore di posizione esce dal campo di
misura durante I'apprendimento, viene
visualizzato il messaggio di errore
TEACH_STATE_ERROR.

Effettuare I’lapprendimento

Setpointi

Il valore soglia di attivazione SP1 salva il valore di uscita in
cui deve avvenire la commutazione.
Campo di valori 0x0014...0xOFEB (20,,...4075, ).

Switch point logic

Stato di attivazione logico:
— 0: NO (normally open)
— 1: NC (normally closed)

Switch point hysterese

Isteresi punto di attivazione con campo di valori
0x0013...0xOFEA (19,,...4074, ).

Switch point mode

(modalita di funzionamento modalita punto di attivazione)
Inizialmente, tutti i canali di attivazione sono disattivati.
Dopo I'immissione dei parametri canali di attivazione, ogni
canale di attivazione deve essere abilitato in modo
esplicito.

— 0: bloccare la funzione soglia di attivazione

— 1: attivare la funzione soglia di attivazione

Indice Subindice | Accesso | Value
hex dec. | hex |dec.
1. Selezionare il canale di attivazione. 003A |58 00 0 Write only | Channel number”
2. Spostare il datore di posizione nella posizione desiderata.
3. Salvare temporaneamente la posizione attuale come 0002 2 00 0 Write only | Ox41
punto di attivazione.
4. Controllare il registro di stato Teach-In Status 003B |59 00 0 Read only |Ox14
(all'occorrenza).
5. Rilevare e attivare la funzione del punto di attivazione. 0002 2 00 0 Write only | 0x40
" Vedere Tab. 6-11 a pag. 16, valore esadecimale
B www.balluff.com italiano BALLUFF
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Sistema di misura posizione induttivo

6 Interfaccia 10-Link (continua)

Assegnazione indice dei canali di attivazione

Channel number | Assigned channel | Commento

0 (0x00) BDCH Binary data channel O (default)

1 (0x01) BDCH Binary data channel 1 (bit O in PD)

2 (0x02) BDC2 Binary data channel 2 (bit 1 in PD)

3 (0x03) BDC3 Binary data channel 3 (bit 2 in PD)

255 (OxFF) BDC1...3 Ripristinare tutte le impostazioni del canale di attivazione alle impostazioni di
fabbrica.

Tab. 6-11: Assegnazione indice dei canali di attivazione

Ripristinare le impostazioni del canale di attivazione
alle impostazioni di fabbrica

Indice Subindice | Accesso | Value

hex |dec. | hex |dec.
1. Selezionare il canale di attivazione. 003A |58 00 0 Write only | Channel number"

2. Ripristinare tutte le impostazioni del canale di attivazione 0002 |2 00 0 Write only | Ox4E
selezionato in precedenza alle impostazioni di fabbrica?.

" Vedere Tab. 6-11 a pag. 16, valore esadecimale
2 Vedere il capitolo Impostazioni di fabbrica a pag. 17

6.12 Apprendimento del campo di misura

Il punto iniziale € il punto finale (Simin e Simax) possono
essere stabiliti tramite apprendimento (Teach), per evitare ﬂ misura durante I'apprendimento, viene
I'andamento ascendente e il valore di ascendenza della visualizzato il messaggio di errore TEACH_

linea caratteristica. STATE_ERROR.

Se il datore di posizione esce dal campo di

Svolgimento dell’apprendimento del campo di
misura

Indice Subindice | Accesso | Value

hex dec. | hex | dec.
| 1. Attivare le impostazioni del campo di misura (indirizzo 0xC0/192, ). |003A |58 00 0 Write only | OxCO
2. Spostare il datore di posizione verso il nuovo Slmin.?

| 3. Salvare temporaneamente la distanza attuale come Simin. | 0002 | 2 | 00 | 0 |Write only | Ox4B |
4. Spostare il datore di posizione verso il nuovo Slmax.*

5. Salvare temporaneamente la distanza attuale come Slmax. 0002 |2 00 0 Write only | Ox4C

6. Rilevare e attivare i valori per il nuovo campo di misura SiImin/Simax. | 0002 |2 00 0 Write only | Ox4D

3 Allinterno del campo lineare originale
4 All'interno del campo lineare originale e aimeno 5,7 mm

Per il processo Teach-In non sono presenti limitazioni di Se il campo di misura viene modificato attraverso

tempo. I’apprendimento, prima vengono cancellate le posizioni di
La distanza minima dal punto iniziale a quello finale si deve attivazione (BDC) memorizzate.

selezionare maggiore di 1/3 Simax. Per il nuovo valore offset e di transconduttanza della linea
Il valore del punto iniziale SImin deve essere sempre caratteristica consultare la Tab. 6-7 a pag. 12.

inferiore a SImax.

Il punto iniziale SImin viene prima memorizzato
temporaneamente e poi pud essere sovrascritto con
frequenza a piacere.
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Sistema di misura posizione induttivo

6 Interfaccia 10-Link (continua)

Ripristinare le impostazioni del campo di misura alle

impostazioni di fabbrica

Indice Subindice | Accesso | Value
hex dec. | hex |dec.
1. Attivare le impostazioni del campo di misura (indirizzo O03A |58 00 0 Write only | OxCO
0xC0/192, ).
2. Ripristinare tutte le impostazioni del campo di misura alle 0002 2 00 0 Write only | Ox4E
impostazioni di fabbrica®.

" Vedere il capitolo Impostazioni di fabbrica a pag. 17

6.13 Impostazioni di fabbrica

Alla consegna e dopo il ripristino alle impostazioni di
fabbrica, sono presenti le seguenti impostazioni:

Impostazioni di fabbrica canale dati binario

Parametro BDC1...3 Commento
hex dec.
Setpoint SP1 0000 0 Valore soglia di attivazione
Setpoint SP2 0000 0 Non supportato funzionalmente
Switch point mode 00 0 Inattivo
Switch point logic 00 0 Stato di attivazione NO (normally open)
Switch point hysteresis 0064 100 Il valore default corrisponde a un valore di uscita digitale 100.

Tab. 6-12: Impostazioni di fabbrica (canale dati binario)

Impostazioni di fabbrica campo di misura

Parametro Indice Subindice Formato | Default value Commento
hex dec. |hex dec. |dati hex dec.
Simin 00C8 200 01 1 UINT16 0000 0 Punto iniziale della linea
caratteristica
Simax 00C8 200 02 UINT16 OFFF 4095 | Punto finale della linea caratteristica
Inversione 00C5 197 00 UCHARS8 | 00 0 Linea caratteristica non invertita
Tab. 6-13: Impostazioni di fabbrica (campo di misura)
Ripristino delle impostazioni di fabbrica
Tutti i parametri del sensore possono essere ripristinati
insieme.
Per ripristinare separatamente le impostazioni, vedere
Ripristinare le impostazioni del canale di attivazione alle
impostazioni di fabbrica a pag. 16 o Ripristinare le
impostazioni del campo di misura alle impostazioni di
fabbrica a pag. 17.
Indice Subindice | Accesso | Value
hex dec. | hex dec.

impostazioni di fabbrica.

» Ripristinare tutte le impostazioni (BDC e campo di valori) alle | 0002 2 00 0

Write only | Ox82

B www.balluff.com
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BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP_ _-S4

Sistema di misura posizione induttivo

7

| dati tecnici, in particolare la precisione di ripetibilita,
vigono dopo una fase di riscaldamento di 15 min.

71 Precisione

Campo dilinearita S
Errore di linearita

Distanza di misurazione S,
Precisione di ripetibilita

7.2 Condizioni ambientali”

Temperatura ambiente T,
Temperatura di magazzinaggio

Deriva termica max. del valore
finale

Vibrazioni
secondo EN 60068-2-6

Grado di protezione IEC 60529

Carico da urti
secondo EN 60068-2-27

Grado di contaminazione

7.3 Alimentazione elettrica

Tensione di esercizio U,
stabilizzata?

Tensione d'esercizio nominale U,
Corrente a vuoto |, con U,
Ondulazione residua

Tensione d'isolamento nominale U,

Frequenza nominale rete
Protezione dai cortocircuiti

Protezione dalla possibilita di
scambio

Protezione inversione di polarita

SALLUFF italiano

0...177 mm
< +250 ym
8,5 mm
+40 um

-25°C...+70°C
-40 °C...+85 °C
+3 %

55 Hz, 1 mmdi
ampiezza,
3 x 30 min

P67
30 g/11 ms

3

18...30VDC

24V DC
<19 mA
<10 % (di U,)
75V DC

DC

si

si

@,

7.4 Interfaccia 10-Link

Specifica

Velocita di trasmissione
Dati di processo

Valore di posizione con S,

Valore di posizione con S,
Formato dati

Tempo ciclo
Dati di processo Master — Device
Dati di processo Device — Master

7.5 Dati meccanici

|O-Link 1.1

38,4 kBit/s (COM2)
2 byte

0x0000

OxOFFF

16 bit unsigned
integer

>3 ms
0 byte
2 byte

Materiale corpo PA

Superficie attiva, materiale PA

Tipo di collegamento Cavo senza/con
connettore

Coppia di serraggio 0,5Nm

Materiale guaina di PUR

protezione cavo

Diametro del cavo <3,5mm

Cavo, numero di conduttori 3
0,14 mm?

> 3 x diametro del cavo

Sezione dei conduttori

Raggio di curvatura, posa
fissa

' Per c“us; uso in spazi chiusi e fino a un’altezza di 2000 m sul livello del

mare.

2 Per c“us; il BIP deve essere collegato esternamente mediante un
circuito elettrico ad energia limitata in base alla norma UL 61010-1 oppure
mediante una fonte di energia a potenza limitata in base alla norma
UL 60950-1 oppure un alimentatore della classe di protezione 2 in base

alla norma UL 1310 o UL 1585.
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Sistema di misura posizione induttivo

8 I ——

Datore di posizione BAM TG-XE-020

LLa posizione (A) rilevata dal BIP & al centro del datore di
posizione (linea di simmetria).

Codice d’ordine BAMO2RW

Materiale: Acciaio (EC-80)
6
~ A
|
S |
|
[+ ] o
28

N
2/
N
2/

Fig. 8-1:  Datore di posizione BAM TG-XE-020
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BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP_ _-S4
Sistema inductivo de medicion de posicion

1 Indicaciones para el usuario

1.1 Validez 1.4 Autorizaciones e identificaciones
El presente manual describe la estructura, el ® Autorizacion UL
funcionamiento y las posibilidades de ajuste del sistema File No.

inductivo BIP de medicion de posicion con interfaz 10-Link. c us E007056

Es aplicable a los tipos BIP LD2-T017-04-BP _ _-S4y
BIP LD2-T017-04-BP _ _.

L - . o Con el marcado CE confirmamos que
El manual esta dlrlgldg a personall Tecnlco cualificado. Lea nuestros productos cumplen con los
este manual antes de instalar y utilizar el BIP. requerimientos de la directiva UE actual
(directiva CEM).

1.2 Simbolos y convenciones utilizados
El BIP cumple con los requerimientos de la siguiente

Cada una de las instrucciones va precedida de un norma de producto:

triangulo. — EN61326-2-3 (inmunidad a las interferencias y
» Instruccion 1 emisiones)

Las secuencias de instrucciones se representan Pruebas de emisiones:

numeradas:

— Radiacion con interferencias radiofénicas
EN 55011

Pruebas de inmunidad a las interferencias:

— Electricidad estatica (ESD)

1. Instruccioén 1
2. Instruccion 2

[[§ [ndicacion, consejo o EN 61000-4-2 Grado de severidad 3
Este simbolo se utiliza para indicaciones
generales. — Campos electromagnéticos (RF)
EN 61000-4-3 Grado de severidad 3
— Transitorios eléctricos rapidos
1.3  Volumen de suministro en rafagas (Burst)
_ BP EN 61000-4-4 Grado de severidad 3
— Instrucciones breves ~ Ondas de choque (Surge) ,
EN 61000-4-5 Grado de severidad 2

— Magnitudes perturbadoras
conducidas por cable, inducidas
por campos de alta
frecuencia
EN 61000-4-6 Grado de severidad 3

n En la declaraciéon de conformidad figura mas
informacion sobre las directivas, autorizaciones
y normas.

4 | BALLUFF espaiiol
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Sistema inductivo de medicion de posicion

2 Seguridad

2.1 Uso debido 2.3 Significado de las advertencias
El sistema inductivo BIP de medicion de posicion con Es indispensable que tenga en cuenta las advertencias
interfaz 10-Link forma, en combinacién con un control de que figuran en este manual y las medidas que se
la maquina (p. ej. PLC) y un maestro 10-Link, un sistema describen para evitar peligros.
para medicion de desplazamiento/posicionamiento. Para Las advertencias utilizadas contienen diferentes palabras
utilizarlo, se monta en una maquina o instalacion y esta de sefalizacion y se estructuran segun el siguiente
previsto para el uso en la industria. esquema:
No se permite la apertura del BIP y tampoco un uso — -
indebido del mismo. En caso contrario, se perderan los PALABRA DE SENALIZACION
derechos de garantia y de exigencia de responsabilidades
ante el fabricante. Tipo y fuente de peligro

Consecuencias de ignorar el peligro
2.2  Informacién general sobre la seguridad del > Medidas para prevenir el peligro

sistema inductivo de mediciéon de posicion

. . - Las palabras de sefalizacion significan en concreto:
La instalacion y la puesta en servicio solo las debe

llevar a cabo personal técnico cualificado con ATENCI()N

conocimientos basicos de electricidad. Indica un peligro que puede daiiar o destruir el

Un técnico cualificado es todo aquel que, debido a su producto.

formacion profesional, sus conocimientos y experiencia,

asi como a los conocimientos que dispone sobre las APELIGRO

disposiciones pertinentes, puede valorar los trabajos que El simbolo de advertencia general, en combinacion con
se le encargan, detectar posibles peligros y adoptar la palabra de sefializacion PELIGRO, indica un peligro
medidas de seguridad adecuadas. que provoca directamente la muerte o lesiones

El explotador es responsable de respetar las normas de graves.

seguridad locales vigentes.
En particular, el explotador debe adoptar medidas

destinadas a evitar peligros para las personas y dafios 24 Eliminacién de desechos

materiales si se produce algun defecto en el BIP.

En caso de defectos y fallos no reparables en el BIP, este > (F;espe:}e las normas nacionales sobre eliminacion de
esechos.

se debe poner fuera de servicio y se debe impedir
cualquier uso no autorizado.

B www.balluff.com espanol BALLUFF
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Sistema inductivo de medicion de posicion

3 Estructura y funcionamiento

3.1 Estructura 1
T
16,4, 18 IR
//\~
<
2 N\
Start 1]
>
- fe}
9 c o
3 7 é Superficie activa
0 ~ [+ | — T
g 3 % —
<
=

Fig. 3-2:  Distancia al espacio sin metal
J I

3° e

Fig. 3-1:  Estructura A

10.9

3.2 Indicaciones para el montaje o

Afin dele.thar que se produzpan mﬂuenmgs sobre la selnal Sensor de posicion |
de medicion debido al material de montaje, es necesario BAM TG-XE-020

mantener alrededor de la superficie activa del BIP un
espacio sin metal de aprox. 1 mm (véase Fig. 3-2).

Si, ademas del sensor de posicion, el BIP detecta otra
pieza metalica, se producen sefales de medicidon no
validas.

17.5 +4

Fig. 3-3:  Distancia a la superficie de medicion

3.3 Curva caracteristica estandar
A fin de obtener una sefal de medicion de alta resolucion, (gradiente tipico)
garantizar un correcto guiado de cable en la maquina asi
como medidas de filtro en la alimentacion de tension del Valor de
sistema. posicion T

OXFFF+
El sensor de posicion se puede mover dentro de un rango

D =0,5...1,3 mm delante de la superficie activa en el
sentido de medicion (véase Fig. 3-3). El error de linealidad
resultante de la sefial de salida se minimiza en la zona de
distancia D = 1,0 0,25 mm.

El sentido de medicion transcurre a lo largo del simbolo
cuneiforme en la superficie activa.

0x000

R

. SLmin SLmax
Montaje Posicion de medicion
» Fijar el BIP con 2 tornillos de fijacion DIN EN ISO 4762 Fig. 3-4: Curva caracteristica

M4 x 10 (max. par de apriete: 0,5 Nm).

6 | BALLUFF espaiiol



BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP_ _-S4
Sistema inductivo de medicion de posicion

4 Conexion

4.1 Conexion eléctrica

Fig. 4-1:  Asignacion de pines del conector S4
(vista desde arriba del conector en el BIP)

Conector/ | Color del Senal
pin conductor
1 Marrén L+(18...30 V)
2 - no utilizado"
3 Azul L- (GND)
4 Negro C/Q (linea de comunicacion)

" Los conductores no utilizados se pueden conectar en el lado del
dispositivo de control con GND, pero no con el blindaje.

Tab. 4-1:  Ocupacion de conexiones

4.2 Tendido de cables

Puesta a tierra definida
El BIP y el armario eléctrico deben estar a
idéntico potencial de puesta a tierra.

Campos magnéticos

El BIP funciona segun el principio de la corriente de
Foucault. Se debe mantener suficiente distancia entre el
BIP y los campos magnéticos externos de alta intensidad.

Tendido de cables

No tender cables entre el BIP, el control y la alimentacion de
corriente cerca de lineas de alta tension (posibilidad de
perturbaciones inductivas).

Son particularmente criticas las perturbaciones inductivas
provocadas por los armoénicos de la red (p. gj., debido al
efecto de controles de angulo de fase), para las cuales la
pantalla del cable ofrece una proteccion reducida.

Longitud de cable

Longitud del cable max. 20 m. Pueden utilizarse cables de
mayor longitud si, debido a la estructura, al blindaje y al
tendido, no producen ningun efecto los campos
perturbadores externos.

Radio de flexion con tendido fijo

El radio de flexion con tendido de cable fijo debe ser como
minimo tres veces el diametro del cable.

B www.balluff.com espanol BALLUFF |7
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5 Puesta en servicio

5.1 Puesta en servicio del sistema

A PELIGRO

Movimientos incontrolados del sistema

El sistema puede realizar movimientos incontrolados

durante la puesta en servicio y si el sistema inductivo BIP

de medicidn de posicion forma parte de un sistema de

regulacion cuyos parametros todavia no se han

configurado. Con ello se puede poner en peligro a las

personas y causar danos materiales.

» Las personas se deben mantener alejadas de las
zonas de peligro de la instalacion.

» Puesta en servicio solo por personal técnico
cualificado.

» Tenga en cuenta las indicaciones de seguridad del
fabricante de la instalacion o sistema.

1. Compruebe que las conexiones estén asentadas
firmemente y tengan la polaridad correcta. Sustituya
las conexiones dahadas.

Conecte el sistema.

3. Compruebe los valores de medicion y los parametros
ajustables y, en caso necesario, reajustar el sistema
inductivo BIP de medicion de posicion.

N

n Sobre todo después de la sustitucion del BIP o
de su reparacion por parte del fabricante,
compruebe los valores correctos en el punto
cero y en el punto final.

5.2 Indicaciones sobre el servicio

— Compruebe periddicamente el funcionamiento del BIP
y de todos los componentes relacionados.

— Sise producen fallos de funcionamiento, ponga fuera
de servicio el BIP.

— Asegure la instalacion contra cualquier uso no
autorizado.
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6 Interfaz 10-Link

6.1 Aspectos basicos sobre 10-Link

Generalidades

El sistema |O-Link integra sensores y actuadores
convencionales e inteligentes en sistemas de
automatizacion y funciona como estandar de
comunicacion para uso por debajo de los buses de campo
clasicos. La transferencia independiente del bus de campo
utiliza los sistemas de comunicacion ya existentes (buses
de campo o sistemas basados en Ethernet).

Los dispositivos de 10-Link, como sensores y actuadores,
se conectan al sistema de control en conexion punto a
punto mediante un gateway, el maestro IO-Link. Los
dispositivos I0O-Link se conectan con cables estandar de
sensor convencionales no blindados.

LLa comunicacion se basa en un protocolo UART estandar
con una modulacion de impulsos de 24 V en modo
semiduplex. De esta manera es posible disponer del
sistema clasico de tres conductores.

Protocolo

En la comunicacion IO-Link se intercambian de forma
ciclica tramas fijas entre el maestro 10-Link y el dispositivo
IO-Link. En este protocolo se transfieren tanto datos de
proceso y de requerimiento, como parametros o datos de
diagndstico. El tamafio y el tipo de la trama y del tiempo
de ciclo utilizados se obtienen a partir de la combinacion
de las caracteristicas del maestro y el dispositivo (véase
Especificacion de dispositivo en la pagina 10).

Tiempo de ciclo

El tiempo de ciclo utilizado ("master cycle time") se calcula
a partir del tiempo de ciclo minimo posible del dispositivo
IO-Link ("min cycle time") y del tiempo de ciclo minimo
posible del maestro |O-Link. Al seleccionar este Ultimo se
debe tener en cuenta que el valor superior es el que
determina el tiempo de ciclo utilizado.

Version de protocolo 1.0/ 1.1

En la version de protocolo 1.0, los datos de proceso
mayores de 2 bytes se transferian repartidos en varios
ciclos.

A partir de la versidn de protocolo 1.1, todos los

datos de proceso disponibles se transfieren en una trama.
De este modo, el tiempo de ciclo ("master cycle time") es
idéntico al ciclo de datos de proceso.

n El BIP se ha optimizado para la version de
protocolo 1.1.
Si el dispositivo 10-Link funciona en un maestro
|O-Link con la version de protocolo 1.0, se
generan tiempos de transferencia mayores
(ciclo de datos de proceso
(ciclo de datos de proceso ~ nimero de datos
de proceso x master cycle time).

B www.balluff.com

Gestion de parametros

En la version de protocolo 1.1 esta definido un gestor de
parametros que permite guardar los parametros del
dispositivo en el maestro IO-Link. Si se sustituye un
dispositivo 10-Link, los datos de parametros del ultimo
dispositivo I0-Link instalado se pueden transferir al
dispositivo nuevo. El manejo del gestor de parametros
depende del maestro 10-Link utilizado (se puede consultar
en la descripcidn correspondiente).

ﬂ En el BIP se guardan los siguientes parametros
(gestion de parametros):
— Access Codes
— Application Specific Tag
— Output Inversion byte
Los puntos de actuacion no se guardan ya que
no es posible intercambiar los sensores de uno
€n uno.

Funciones del dispositivo y gateway maestro

Las funciones del BIP estan descritas detalladamente en
los capitulos del 6.3 al 6.13. En las instrucciones del
maestro IO-Link se puede consultar de qué modo esta
implementada la conversién de los datos de proceso y de
parametros por medio del gateway maestro.

espaiol BALLUFF
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6 Interfaz 10-Link (continuacion)

6.2 Especificacion de dispositivo

Especificacion Denominacion de 10-Link Valor
Tasa de transferencia COM2 38,4 kBit/s
Tiempo de ciclo minimo del dispositivo | min cycle time Ox1E (83 ms)
Especificacion de la trama M-Sequence Capability: ox1B
— Numero de datos de requerimiento — M-Sequence Type Preoperate 2 bytes

previos al funcionamiento
— Numero de datos de requerimiento — M-Sequence Type Operate 1 bytes

para funcionamiento
— Parametros ampliados — ISDU supported Compatible
Versién de protocolo de 10-Link Revision ID Ox11 (version 1.1)
Perfil de 10-Link Profile Smart Sensor Profile 10042_V1.0
Numero de datos de proceso del ProcessDataln 0x10 (2 bytes)
dispositivo al maestro
Numero de datos de proceso del ProcessDataln 0x00 (O bits)
maestro al dispositivo
Identificacion de fabricante Vendor ID 0x378
Identificacion del aparato Device ID 0x020304

Tab. 6-1:  Especificacion de dispositivo

Tiempos de transferencia

Ciclo de datos de proceso con maestro 1.0 Numero datos proceso x master cycle time =4 x 3 ms = 12 ms

Ciclo de datos de proceso con maestro 1.1 master cycle time = 3 ms

Tab. 6-2:  Tiempos de transferencia del dispositivo

6.3 Datos de proceso

El BIP emite datos de proceso de 2 bytes a través de la
interfaz 10-Link. Se componen del valor de posicion de la
izquierda (12 bits) y de 4 valores binarios.

Octeto 0 Octeto 1
7 |6 | 5] 4] 3| 2] 1 o] 7]e|]s5]a4]s3]2]1]o0
(MSB) Valor de posicion (LSB) | OoR" | BDC3 | BDC2 | BDCA
BDC1...3 | Informacién del punto de conmutacion OoR" Sensor de posicion
1 activo 1 fuera de la zona medible
0 inactivo 0 dentro de la zona medible

1) Sensor de posicion fuera del alcance (Out of Range)

Tab. 6-3: Datos de proceso

10 | BALLUFF espaiiol
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6

Interfaz 10-Link (continuacion)

6.4 Parametros de identificacion
indice Parametros Formato de datos Acceso indice
hex dec (longitud)
0010 |16 Vendor name StringT (7 bytes) Read only | "BALLUFF"
0011 |17 Vendor text StringT (15 bytes) Read only | "www.balluff.com"
0012 |18 Product name StringT (21 bytes) Read only | "BIP LD2-T017-04-BP_ _"
0013 |19 Product ID StringT (7 bytes) Readonly |"BIP____""
0014 |20 Product text StringT (28 bytes) Read only | "Inductive Positioning System"
0016 |22 Hardware revision StringT (3 bytes) Read only | "v1.0"
0017 |23 Firmware revision StringT (8 bytes) Read only | "1.00.000"
0018 |24 Application specific tag | StringT (max. 32 bytes) Read/Write | ***
Tab. 6-4: Datos de identificacion 10-Link

El acceso al subindice 0 va dirigido al objeto
completo de un indice. El acceso mediante el
subindice > 0 va dirigido a los elementos
individuales de un indice.

Device Access Locks

Con este parametro estandar es posible activar o
desactivar determinadas funciones del dispositivo 10-Link.
En el BIP existe la posibilidad de bloquear la funcién de
gestor de parametros. Para ello se debe asignar el valor
"1" (bloqueado) al bit 1 del valor de 2 bytes. Para
desbloquear el gestor de parametros se debe asignar el
valor "0" al bit 1.

Bit Funcidon Bloqueo
Compatible No
compatible

0 Bloquear el acceso a X
los parametros

1 Bloguear la gestion de X
parametros

2 Bloguear la X
parametrizacion local

3 Bloguear la interfaz X
local de usuario

4...15 | Reservado

Tab. 6-5:  Bloguear los datos de pardmetros

B www.balluff.com

Profile Characteristic

Este parametro indica qué perfil del dispositivo 10-Link se
admite.

El sistema inductivo BIP de medicidn de posicion es
compatible con el perfil del sensor inteligente con una
variable de datos de proceso:

— Subindice 1 ("Profile Identifier -> DeviceProfilelD"):
0x0001 ("Smart Sensor Profile")

— Subindice 2 ("Profile Identifier -> FunctionClassID"):
0x8000 ("Device Identification Objects")

— Subindice 3 ("Profile Identifier -> FunctionClassID"):
0x8002 ("ProcessDataVariable")

PD Input Descriptor

Este parametro describe la composicion de las variables
de datos de proceso utilizadas.

El sistema inductivo BIP de medicion de posicién procesa
las variables de datos de proceso (véase Tab. 6-6 en la
pagina 12).

Application Specific Tag

El parametro Application Specific Tag permite asignar al
dispositivo IO-Link una cadena discrecional de 32 bytes de
tamano. Esta se puede utilizar para una identificacion
especifica de la aplicacion y se puede adoptar en el gestor
de parametros. Mediante el subindice O se accede al
objeto completo.

espaiol BALLUFF
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Interfaz 10-Link (continuacion)

6.5 Parametros del sistema

indice Parametros | Subindice | Parametros Formato de | Acceso | Rango de | Observaciones

hex |dec hex |dec datos valores

000D |13 Profile 01 1 DeviceProfilelD UINT16 Read only | 0x0001 Perfil Smart Sensor

characteristic [o5 o | FunctionClassD 0x8001 | Binary data
channel
03 3 FunctionClassID 0x8002 Valor de proceso
04 4 FunctionClassID 0x8004 Teach channel
OOOE (14 | PDInput 01 BDC1,BDC2, OctetStringT3 |Read only |0x010300 |Canal de
descriptor BDC3 conmutacion
02 PDV1 0x010103 | Out of Range
03 PDV2 0x020C04 | Valor de posicion
Tab. 6-6: Pardmetros del sistema
6.6 Parametros especificos del sensor
indice Parametros Subindice | Formato de Acceso Rango de | Observaciones
hex |dec hex |dec |datos valores
(longitud)

0052 |82 Temperatura interior | 00 0 Char (1 byte) Read only [-128...+127 |Emision de todos los
parametros de
temperatura (en °C)

0056 |86 COMXx Speed 00 Char (1 byte) Read only |2 |O-Link COM Speed

00C0O | 192 Pendiente 00 Float32" Read only Pendiente de la curva

(4 bytes) caracteristica
(salida — distancia)
00C1 | 193 Offset 00 0 Float32" Read only Offset de la curva
(4 bytes) caracteristica
(salida — distancia)
00C5 | 197 Inversion 00 0 UChar (1 byte) Read/Write | 0x00-0x01 Inversion de curva
caracteristica?
00C8 |200 Simin[um] 01 1 UINT16 (2 bytes) |Read/Write |0...4095 Valor actual para
Simin[um]
Simaxum] 02 2 UINT16 (2 bytes) |Read/Write |0...4095 Valor actual para
Simax[um]

1) Tenga en cuenta que los valores de coma flotante tienen codificacion little-endian y comienzan con el LSB.

2) Con la inversion se borran los puntos de actuacion previamente fijados.

Tab. 6-7:

Parametros especificos del sensor

SALLUrr

espaiiol



BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP_ _-S4
Sistema inductivo de medicion de posicion

6

Interfaz 10-Link (continuacion)

6.7 Comandos del sistema
indice Subindice |Parametros |Formato |Acceso |Rango de |Observaciones
hex |dec [hex |dec de datos valores
0002 |2 00 |0 System UINT8 Write only | Ox4B Teaching | Guarda la posicion actual
command Slmin/ temporalmente como SImin.
0x4C SImax [ Guarda la posicién actual como
Simax.

0x4D Adopta los valores SImin/Slmax.

Ox4F Borra los valores guardados
temporalmente.

Ox4E Restablece los valores por defecto
de todos los ajustes del canal
seleccionado.

0x82 Reset Restablecimiento de los ajustes de
fabrica

Tab. 6-8: Comandos del sistema
6.8 Parametros especificos del perfil
indice Parametros | Subindice | Parametros Formato | Acceso Rango de valores |Observaciones
hex |dec hex |dec de datos hex dec
003A |58 Teach-In 00 |0 UINT8 Read/Write | 00 0 BDC1 (estandar)
channel 01..03 [1..3 |BDC1...BDC3
003B |59 Teach-In 00 |0 UINT8 Read only | Véase el perfil Smart Sensor
status (www.io-link.com)
003C |60 Set Point 01 Setpoint SP1 UINT16 | Read/Write |00...0FFF |0...4095
value BDC1) oo 2 | setpoint SP2 0 0 Funcionalmente
no compatible
003D |61 Switch Point |01 |1 Switchpoint logic | UINT8 Read/Write |00...01 0...1
configuration
(BDC1) 02 |2 Switchpoint 00...01 0...1
mode
03 |3 Switchpoint UINT16 >0013 =19 Menor valor de
hysteresis histéresis
003E |62 Set Point 01 Setpoint SP1 UINT16 | Read/Write [00...0FFF [0...4000
value BDC2) [0o [o [ setpoint SP2 0 0 Funcionalmente
no compatible
OO03F |63 Switch Point |01 |1 Switchpoint logic| UINT8 Read/Write | 00...01 0...1
configuration - - -
(BDC2) 02 |3 Switchpoint 00...01 0...1 BDC activado
mode
03 |3 Switchpoint UINT16 >0013 >19 Menor valor de
hysteresis histéresis
4000 | 16384 | Set Point 01 Setpoint SP1 UINT16 | Read/Write |00...0FFF |0...4095
value BDC3) (0o [2 | setpoint SP2 0 0 Funcionalmente
no compatible
4001 | 16385| Switch Point |01 |1 Switchpoint logic| UINT8 Read/Write | 00...01 0...1
configuration - -
(BDC3) 02 |2 Switchpoint 00...01 0...1
mode
03 |3 Switchpoint UINT16 >0013 >19 Menor valor de
hysteresis histéresis

Tab. 6-9:  Parametros especificos del perfil

B www.balluff.com
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6 Interfaz 10-Link (continuacion)

6.9 Aprendizaje directo de los canales de
conmutacion

Los valores de distancia para la programacién de umbrales
de conmutacion pueden introducirse directamente en las
correspondientes pestafias; alli estaran guardados

permanentemente.
Canal indice Subindice Acceso Parametros
hex dec hex dec
BDCH 003C |60 01 1 Read/Write Setting / reading setPoint1
02 2 Setting / reading setPoint2
003D |61 01 1 Read/Write Setting / reading switch point logic
02 2 Setting / reading switch point mode
03 3 Setting / reading switch point hysteresis
BDC2 OO3E |62 01 1 Read/Write Setting / reading setPoint1
02 2 Setting / reading setPoint2
OO03F 63 01 1 Read/Write Setting / reading switch point logic
02 2 Setting / reading switch point mode
03 3 Setting / reading switch point hysteresis
BDC3 4000 16384 |01 1 Read/Write Setting / reading setPoint1
02 2 Setting / reading setPoint2
4001 16385 |01 1 Read/Write Setting / reading switch point logic
02 2 Setting / reading switch point mode
03 3 Setting / reading switch point hysteresis

Tab. 6-10: Pardmetros para un aprendizaje directo

14 | BALLUFF espaiiol
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6 Interfaz 10-Link (continuacion)

6.10 Estado de conmutacion

Para los canales de conmutacion BDC1...BDCS3 se ha
implementado el tipo de servicio Single Point Mode.

Si el valor de posicion supera el umbral de conmutacion, la
sefal de conmutacion cambia. El punto de desconexion
esta situado encima y esta distancia equivale al valor de
histéresis. El punto de conmutacion se define con
Setpoint1.

El comportamiento de conmutacion con histéresis esta
representado en Fig. 6-1.

Histéresis
BDC
ON i Valor de medicion
SP1
Histéresis
BDC

.
ORI o

SP1

| Valor de medicion

Fig. 6-1:  Comportamiento de conmutacion con histéresis con
Setpoint 1 (SP1)
6.11 Aprendizaje de los canales de conmutacion

con sensor de posicion

Posicionar el sensor de posicion a la distancia de
actuacion deseada, seleccionar el canal de conmutacion y
guardar la posicion de conmutacion.

ﬂ Si el sensor de posicion sale de la zona medible
durante el aprendizaje, aparece el mensaje de
error TEACH_STATE_ERROR.

Realizacion del aprendizaje

Setpointi

El valor del umbral de conmutacion SP1 guarda el valor de
salida en el que se debe efectuar la conmutacion.
Gama de valores 0x0014...0xOFEB (20,,...4075, ).

Switch point logic

Estado de conmutacion logico:
— 0: NO (normally open)

— 1: NC (normally closed)

Switch point hysterese

Histéresis del punto de conmutacion con gama de valores
0x0013...0xOFEA (19,,...4074, ).

Switch point mode
(Tipo de servicio modo de punto de conmutacion)

Todos los canales de conmutacion estan desactivados
primero. Después de introducir los parametros de canal de
conmutacioén, cada canal debe habilitarse explicitamente.

— 0: bloquear la funcién de umbral de conmutacion
— 1. habilitar la funcién de umbral de conmutacion

indice Subindice | Acceso Valor
hex dec | hex |dec
1. Seleccionar el canal de conmutacion. O03A |58 00 0 Write only | Channel number”
2. Mover el sensor de posicion a la posicion deseada.
3. Guardar la posicion actual temporalmente como punto | 0002 2 00 0 Write only | Ox41
de conmutacion.
4. Comprobar el registro de estado de aprendizaje (segun | 003B |59 00 0 Read only |Ox14
necesidad).
5. Adoptar y activar la funcion del punto de conmutacion. | 0002 2 00 0 Write only | 0x40

" Véase Tab. 6-11 en la pagina 16, valor hexadecimal

B www.balluff.com espanol BALLUFF
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6 Interfaz 10-Link (continuacion)

Asignacion de indices de los canales de
conmutacion

Channel number | Assigned channel | Observaciones

0 (0x00) BDCH Binary data channel O (default)

1 (0x01) BDCH Binary data channel 1 (bit O en PD)

2 (0x02) BDC2 Binary data channel 2 (Bit 1 in PD)

3 (0x03) BDC3 Binary data channel 3 (Bit 2 in PD)

255 (OxFF) BDC1...3 Restablecer todos los ajustes de fabrica de los canales de conmutacion.

Tab. 6-11: Asignacion de indices de los canales de conmutacion

Restablecer todos los ajustes de fabrica de los
canales de conmutacion

indice Subindice | Acceso Valor
hex dec hex | dec
1. Seleccionar el canal de conmutacion. O03A |58 00 0 Write only | Channel number"
2. Restablecer todos los ajustes de fabrica? del canal 0002 2 00 0 Write only | OX4E
seleccionado anteriormente.
" Véase Tab. 6-11 en la pagina 16, valor hexadecimal
2 Véase el capitulo Ajustes de fabrica en la pagina 17
6.12 Aprendizaje de la zona medible
Los puntos inicial y final de la curva caracteristica (SImin y n Si el sensor de posicion sale de la zona medible
Simax) Ipueden def!nlrse medlantg aprendizaje para durante el aprendizaje, aparece el mensaje de
determinar la pendiente y el gradiente de la pendiente de error TEACH STATE ERROR.

la curva caracteristica.

Proceso de aprendizaje de la zona medible

indice Subindice | Acceso Valor

hex dec | hex |dec
| 1. Activar los ajustes de la zona medible (direccion 0xC0/192, ). | 003A |58 00 0 Write only | OxCO
2. Mover el sensor de posicion al nuevo Simin.®

| 3. Guardar la distancia actual temporalmente como Simin. | 0002 | 2 | 00 | 0 |Write only [0x4B

4. Mover el sensor de posicion al nuevo Simax.*

5. Guardar la distancia actual temporalmente como Simax. 0002 |2 00 0 Write only | Ox4C

6. Adoptary activar valores para la nueva zona medible 0002 |2 00 0 Write only [ Ox4D
SImin/SImax.

9 Dentro de la zona lineal original
4 Dentro de la zona lineal original y 5,7 mm como minimo

No hay limitaciéon de tiempo para el proceso de Si la zona medible se modifica con un aprendizaje, las
aprendizaje. posiciones de conmutacion (BDC) guardadas
Para la distancia minima entre el punto de inicio y el punto anteriormente se borraran.
final se debe seleccionar un valor mayor que 1/3 Simax. Los valores nuevos de offset y de pendiente de la curva
El valor del punto de inicio Simin siempre debe ser inferior caracteristica ajustados mediante aprendizaje pueden
a Simax. leerse tal y como se describe en Tab. 6-7 en la

pagina 12.

El punto inicial SImin primero se guarda temporalmente,
luego puede sobrescribirse las veces que se desee.
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Restablecimiento del ajuste de fabrica de la zona

Interfaz 10-Link (continuacion)

medible
indice Subindice | Acceso Valor
hex dec |hex |dec
1. Activar los ajustes de la zona medible (direccion OxC0/192, ). | 003A |58 00 0 Write only [ OxCO
2. Restablecer todos los ajustes de fabrica" de la zona medible. | 0002 2 00 0 Write only | Ox4E

" Véase el capitulo Ajustes de fabrica en la pagina 17

6.13 Ajustes de fabrica

En el momento de la entrega y después de restablecer los
ajustes de fabrica, los ajustes son:

Ajustes de fabrica del canal de datos binario

Parametros BDC1...3 Observaciones
hex dec
Setpoint SP1 0000 0 Valor del umbral de conmutacion
Setpoint SP2 0000 0 Funcionalmente no compatible
Switch point mode 00 0 Inactivo
Switch point logic 00 0 Estado de conmutacion NO (normally open)
Switch point hysteresis 0064 100 El valor por defecto corresponde a un valor de salida digital de 100.

Tab. 6-12: Ajustes de fabrica (canal de datos binario)

Ajustes de fabrica de la zona medible

Parametros indice Subindice Formato | Valor por Observaciones
de datos | defecto
hex dec hex dec hex dec
Simin 00C8 200 01 1 UINT16 0000 0 Punto inicial de la curva
caracteristica

Simax 00C8 200 02 2 UINT16 OFFF 4095 | Punto final de la curva caracteristica

Inversion 00C5 197 00 UCHARS8 | 00 0 Curva caracteristica no invertida
Tab. 6-13: Ajustes de fabrica (zona medible)
Restablecimiento de los ajustes de fabrica
Todos los parametros del sensor pueden restablecerse
juntos.
Para restablecer los ajustes por separado, véase
Restablecer todos los ajustes de fabrica de los canales de
conmutacion en la pagina 16 o Restablecimiento del
ajuste de fabrica de la zona medible en la pagina 17.

indice Subindice | Acceso Valor
hex dec |hex |dec
» Restablecer todos los ajustes de fabrica (BDC y zona 0002 2 00 0 Write only | Ox82
medible).

B www.balluff.com espanol BALLUFF
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Los datos técnicos, especialmente la repetibilidad, son
aplicables al cabo de un tiempo de calentamiento de 15

minutos.

71 Precision

Zona de linealidad S,
Error de linealidad
Distancia asignada S,
Repetibilidad

7.2  Condiciones ambientales’

Temperatura ambiente T,

Temperatura de almacenamiento
Deriva térmica max. del valor final

Vibracion
segun EN 60068-2-6

Grado de proteccidn segun
IEC 60529

Carga de choque
segun EN 60068-2-27

Grado de suciedad

7.3 Alimentacion de tension

Tension de servicio Uy, estabilizada?

Tension de servicio asignada U,
Corriente de vacio |, con U,
Ondulacién residual

Tension de aislamiento de medicion U

Frecuencia asignada a la red

Proteccion contra cortocircuito

Proteccion contra posible confusion
Proteccion contra polaridad inversa

SALLUFF espaiiol

0...177 mm
< +250 pm
8,5 mm
+40 upm

-25°C...+70 °C
-40 °C...+85°C
+3 %

Amplitud 55 Hz,
1 mm, 3 x 30 min

P67
30 g/11 ms

3

18...30 V DC
24\ DC
<19mA
<10% (de U)
75V DC

DC

Si

Si

Si

7.4 Interfaz 10-Link

Especificacion

Tasa de transferencia
Datos de proceso
Valor de posicion con S,

Valor de posicion con S,
Formato de datos

Tiempo de ciclo

Datos de proceso maestro-
dispositivo

Datos de proceso dispositivo-
maestro

7.5 Datos mecanicos

Material de la carcasa
Superficie activa, material

Tipo de conexion

Par de apriete

Material de la cubierta del cable
Diametro del cable

Cable, nimero de conductores
Seccion de conductor

Radio de doblado,
instalacion fija

|O-Link 1.1

38,4 kBit/s (COM2)
2 bytes

0x0000

OXOFFF

Unsigned Integer de
16 bits

>3ms
0 bytes

2 bytes

PA

PA

Cable sin/con conector
0,5 Nm

PUR

<3,5mm

3

0,14 mm?

> 3 x diametro de cable

I Para r.“\us: uso en espacios cerrados y hasta una altura de 2000 m

sobre el nivel del mar.

2 Para c“\us: el BIP se debe conectar externamente mediante un circuito
eléctrico con limitacion de energia de conformidad con UL 61010-1,
mediante una fuente de corriente de potencia limitada de conformidad
con UL 60950-1 o mediante una fuente de alimentacion de clase de

proteccion 2 segun UL 1310 o UL 1585.
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8 Accesorios

Sensor de posicion BAM TG-XE-020

LLa posicién captada por el BIP (A) se sitda en el centro del
sensor de posicion (linea simétrica).

Cadigo de pedido: BAMO2RW

Material: Acero (EC-80)
6
~ A
|
S |
|
[+ ] o
28

ERZNYRRVZNY
NN,
18

Fig. 8-1:  Sensor de posicion BAM TG-XE-020
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BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP_ _-S4
RNF VENERS

1
11 EAH
1.2 FRERAFS R G
1.3 #HHEEE
1.4 NEFFRE

2
21 HHEMEA
22 RBNNUENERSRESER
23 EBELEERPNEN
24 [RHELE

3
3.1 4%
3.2 ZRERT
3.3 ftrEESMEHLE (BB ER)

4 I ]

(LIRS RS B O & b b b S

o

o oo

41 HF#EN 7
42 Tk 7
5
51 REBAEH 8
52 JE{TUEA 8
G
6.1 10-LinkE 44117 9
6.2 EEME 10
6.3 STEHE 10
6.4 RRSE 11
6.5 XRESW 12
6.6 fERBETESH 12
6.7 REGT 13
6.8 EEXHEESH 13
6.9 FREEMNERETH 14
6.10 FRMEA 15
6.11 ANBERSBINFRBEERIT R 15
6.12 METEM R 16
6.13 H/RE 17
1 EBE5 18
71 RBE 18
72 HEXH 18
7.3 {HEBEHE 18
7.4 10-Linki#E0O 18
7.5 HUHBIE 18

8 I T2
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BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP_ _-S4
RNF VENERLS

1

1.1 ERE 1.4  AEMFRE
AU B 3T 1O-LinkiZ O BN K2 BN B REBIPHE ® ULIAGE
. ThEEMIRBRTMTT A, EATES e
BIP LD2-T017-04-BP _ _-S4F1BIP LD2-T017-04-BP_ _, c Us E227256
iﬁiﬁjﬂﬁ%ﬁ!ﬂjém’sﬂuﬁﬁﬁo BERENET
BIPHI B R A RAEF Ao HCEARRIIN , REF~REEYTNRE
S (EMCIES) WER,
1.2 FrfERAMRFS IR 5
HE=ABSRRELDWIRERRA, BIPHR U T~ BIRHENER :
> EREUERT - EN61326-2-3 (i T EMEES)
BEIRFRESHITHEA mERN
1. BAERA -
2. ®RIFEULEA2 Eﬂzﬂf 1
RTMUERSE :
BR, Bl
H .o _ B (BBEME , HHESD)
ZHFESRREBRT, EN 61000-4-2 FEELHI3
- B (BT, FHRFI)
1.3 {#HH5EE EN 61000-4-3 FERHI3
_ BIP — PURBRROT (REROF , EFBurst)
o e st EN 61000-4-4 FERF3
- HERHA
- B (Surge)
EN 61000-4-5 FERFI2
- EETHE  BEIEHRER
EN 61000-4-6 FERRI3

H KXTHEN, NEMIFENFRERSAEEH

EH,

4 | BALLUFF HX



BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP_ _-S4
RNF VENERS

2 I —

21 BAEER

BN BN ERSEBIPHIO-LinkiED , SHESE4IRE
(EEEPLC) FMIO-Link =W E B A F & MM BN/ E
NHWRR, FANENELZESNSBRIEE , EFEIL
REERER,

ZIFTHABIPSEEMMER , BN R EZRIEFEE IR

B

22 REXVENERSGZEHR

RAWEIFHY H BREEMBSMRNETLARFTR
#FHZEMNFR,
S8BT LA RBRBETHTUZY, iR, 2%
MRS R MER N, X HATMSEH TR THE , R
ABERRK T EREME LN R LR,
RAPEREETHHIATHRENE,
RAEAEBIPHIAHENTERT , EES LIRS EE
i, B WA RBEMM K,
HEBIPHIMAH A EENHERR T , Y EMFIE
1T, ALEEEER.

B www.balluff.com

23 EBERERTHEX

BEFLERUABFHESRRIANTRER BRI EE.
PANESRTESENTRNESE , FRRTIRE
EHTHE :

E=1A
B M R AR
RABRNER
> BB
THIESHNEL :
EE
KRR TS B RIRTF RGO BR,
VAN A

w R ESEAN —RERSARTRERSIETHY
BBk,

24 RHFLE
> FETHEENRFLENE,

X BALLUFF
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BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP_ _-S4
RNF VENERLS

3 G5 ThEE
31 41
16 4 18
r A\
Start 1]
>
el o3
[te) (=
= 3 & ARE
fe} N~ w A 1
55 2 ==
<
e
]

3-2:.  FTEEZEEE

10.9

j— |
Nﬁ [1]

T

22

so g ¢
310 4K ) ‘

'

3.2 RERR e
NEELEARIUBES = EHW  EBPEREND oo
BARNBHA1 mmBETE£EZE (I B 3-2). BAM TG-XE-020 ‘ 17544
MRBRTHNEERRBRIRZI , BIPEIRBIE T Htb e EE4 |
N&SBERNNERS. 33 ENBENEE

NTRBEERSIHURNNEES , hRSEHE BN
RANBALIREBE PSS HL,
3.3 tRAEfMEdRL (BEEM)

UBEZRBRBRAUEBREZAD = 0.5 - 1.3 mmiEE MR

NEHF BB (ME 3-3), 7D = 1.0 £0.25 mmiIFEIEESE zEE
P R 8 1B B 4 AR E I
OXFFFA
REENHLINEEFSBHNE,
=
> F2/EER4 (DIN EN ISO 4762 M4 x 10) 37 £BIP
(BRARFEHLE : 0.5Nm),
0x000 . :
SLmin Skmax —
U LokiA
B34 Mg

6 | BALLUFF X



BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP_ _-S4
RN ENERS

4-1:  SAREKERSRIHIS B (MBIPELHME EE)

HK/AtH | BEEE 5
1 B L+ (18...30 V)
2 - RoE
3 Ee L- (GND)
4 2a CIQ (EELK)

IRDERSK A SRERNBLEE  ETATERBREEER.

41 EEHB
42 T
ﬂ B E X !

BIPF{ZHI1E b LA T FRE,

2237
BIPRAERRERE, TEBIPS/EREZ 2 AEREFE
BHERE,

Liik53

BIP, ZHREMBRZANBEFEHEERBRFL
AR (JREFTERMTH).

153 R B4 R AE X ERIR S IR RN T (AR
HER) BEBRORPEM.

BAKE
BEHFK20 m, ELEH, RBCRENHLIRNBT 7
HNERT , TUERAER B,

BATWENEHFE
BEMLNEHFELARFT=FULNBHERE

B www.balluff.com

X BALLUFF
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BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP_ _-S4
RN ENE RS

S
51 REBRAER

RGBT 2

HRHZITERES  MRBIPREFIREHN Mo MES
B RIRE , WIS HREEHFZERE, Nialse
BERARBERM R K.

> FHEXARSTZEIRZ N R XE,

> RAFHEEIFINTLARFTRZNER,
> ESLEFTREJIRSHEFNZEUHA.

1. REEERE EWZOMERIRER, FRAITN
#0,

2. BERE,
3. RENEENASH , MEXE , EFHFEBIP,

H REEEERBIPRHTEBEHESEFRESE
RANLRINBEREER,

52 {7

BEEBKREBIPR AT EEZIMAAITHEE,
- BIPIHITNRERE |, BFILETT.
- BEREBEREARRE

8 | BALLUFF X



BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP _
RNF VENERS

_-S4

6 E

6.1 10-LinkE A &R

O-LinkFEMREMEEREZBBEESHITRERTBHLR
SR EHMAERNZHENIG B LU THWEESFE, ML
FRFEENARUERANENEERSE B ELERE
FUARBRR).

I0-Linki& % , & BEsMnITES , BBES —1PM% , B
O-Link =B =X RIERE |, BEHERSEHEE, 10-Linkig
ZEI E @B IER AR AL RS BB TIER,
BEEFTRHEUARTIHY , BE24-VEOR S , LLERT
EBRIET,. BEXHAFR , IXALAN=SKYEL
MQ

i

BATIO-LinkKBERT , FFEHZEIO-LinkEHFNO-LinkiR &
ZAIXH IR E M MU AT R, X —thiT , BERERREE
iR ERRAEREE  WSHRMBIE. ATRAME
BHXPAEARHENMRZBEENEASREN (B
REIE , TTEK10).

N

FT SR AV fEERAT ] (master cycle time) 2 HI0-Linki& &
BEIR BIH B /MEERETE] (min cycle time) AIO-LinkE 41
BER B B /MEIRBTERTER o FEIEFRIO-Link EHLES , K
EERAMERREFTE AN BIREFE,

P IRZ1.0 /1.1

MURAR1.0F , KF2NFTHEBEEEF S B NME
HHEAT

MIMURRZAR A | FrE A AR R E RS — Wi 4%

ﬁl‘l;ﬁ%# , /&I B (A] (master cycletime) B 532 HIETE
TR,

SHER

EMURA1 AR SHERHRITTEN , NTTSIRES
WA LR IZEIO-LinkEH L, MBEF#R—A10-Linki&
&, WA URABELZENIO-LnkKiRENS IR, B8
EIESMIREFORTATEAMIO-LinkEH , TS FEHEXH
iﬁﬁﬂo

ﬂ EBIPHFREFETUTSH (SHERE) :
— Access Codes (15 RIAE)
— Application Specific Tag (B & FAHR%)
— Output Inversion byte (i H R #& = %)
FRIEFRFRE , RRERSEHIE—X—1
R,

n BIPE & X MUARAR1. 13 4T 7 41,
MR —E10-LinkEH| L KY10-Linki& & £ B 7ML
WRA1.0 , &£ RN &R R (IREERE
I ~ FRRFIEHE x master cycle time),

B www.balluff.com

RZEDREMENM X
BIPHYZHEETESE6.3E 26 13EF AWM. MAETE
PR HITSRBENS BHIEN R , JSHI0-LinkE
GH:RiZE:Z S

X BALLUFF

9
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BIP LD2-T017-04-BP _ _/BP _

RN ENE RS

6

-84

10-LinkiZ 1 (£)

6.2 REMT
;3B 10-Link & 5 BE
= COoM2 38.4 kBit/s
BN Z AT min cycle time 0x1E (3 ms)
TR S M-Sequence Capability: 0x1B

- MR EERKEHE - M-Sequence Type Preoperate 275

- BEERBEHE — M-Sequence Type Operate 179

- BZH - I1SDU supported X5
[O-Link ¥ iR A Revision ID 0x11 (MRZA1.1)
[O-Link i & X # Profile Smart Sensor Profile 10042_V1.0
MNEZZEEZNHNIRHELE ProcessDataln 0x10 (2 )
MNENERZHIRHIELE ProcessDataln 0x00 (01iz)
BRI Vendor ID 0x378
REZIRIR Device ID 0x020304

6-1: REHT
1% S At

1.0 I EHIREER

PDZX x master cycle time =4 x 3 ms = 1

2ms

1TAENB I BBIREER

master cycle time = 3 ms

6-2: RERARBAETE

6.3 IEHE
BIPEEIO-Link#Z O B2 T 3 B HIE.

AR ENFF

FE @ 89 12 BB M4 =3 B BEA Ko

Octet 0 Octet 1
7 | e | 5[4 [ 3] 210|786 ][5] 4 3 [ 2] 1]o
(MSB) e (LSB) | OoR" |BDC3 |BDC2|BDC1
BDC1...3 FRRER OoR" fu B RER
1 R 1 ENESTE 25
0 REE 0 ENETEZA

1) {u B 1% BE7E B EFSEE (Out of Range)
6-3: SRR

BALLUFF X




BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP_ _-S4
RNF VENERS

6 I

6.4 iRBISH

]| E 2 BREERN (KE) 18] RS
Ayt Il it
0010 16 Vendor name StringT (7F77) Read only | "BALLUFF"
0011 17 Vendor text StringT (15F77) Read only | "www.balluff.com"
0012 18 Product name StringT (21F ) Read only | "BIP LD2-T017-04-BP_ _"
0013 19 Product ID StringT (7 %) Readonly |"BIP___ ™
0014 20 Product text StringT (28%F717) Read only | "Inductive Positioning System"
0016 22 Hardware revision StringT (3% 1) Read only | "v1.0"
0017 23 Firmware revision StringT (8% 1) Read only | "1.00.000"
0018 24 Application specific tag | StringT (& A32FH) Read/Write | ***
6-4:  |O-LinkiRBI k17

ﬂ AR FRE| OrY , X —MREINPIEX Rt
TR, B FHEEl > 0tiTIHRES , FxX—1
REIWB N TERITT U

Device Access Locks (1% & 1/ 7 8)
FAX—RAESE , TBEREAIO-LinkiZ I 4FE
HE. MR EBIP, WAUZRASHEEENINEE, AL,
PDFR2EZFHRENBM1IER 1 (EA). I TEFHESS
BWEER , THRM1IER0%

iz InEE £33

X F Sz
0 FERASHIAR X
1 ZEHSHER X
2 ZRA SR E X
3 ERAMAEFEO X
4..15 | 1R5§
E6-5 HASKKE

B www.balluff.com

Profile Characteristic (4314 & X #)

ZSBA TR BIO-LinkiR & X IFER M EE X4,

BEANENRBRABIPRFHE —MNIBRBBEETEN

Smarttk BERELE 4

— Subindex 1 (“Profile Identifier -> DeviceProfilelD”) :
0x0001 (“Smart Sensor Profile”)

— Subindex 2 (“Profile Identifier -> FunctionClassID”) :
0x8000 (“Device Identification Objects”)

— Subindex 3 (“Profile Identifier -> FunctionClassID”) :
0x8002 (“ProcessDataVariable”)

PD Input Descriptor (3253 fi A 3R 5F)
ZSHATHRAMANESHEEN AR,
BERVEBENERSEBIP T ESRRETE
(BNHE 6-6 , mH12),

Application Specific Tag (B & A#r%)

Application Specific TagR] 1 10-Linki& & 2 B —132F T
KNEEFRH, ZFFRTATHITRABFENRS ,
#ﬁg%m%%ﬁ%ﬂ%¢oEH&MMwO,ﬂﬁ@%
MOSESR

X BALLUFF
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BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP_ _-
RNF VENERLS

6

S4

10-LinkiZ 1 (£)

65 RESW
%5 e 2 F#5l S8 HEERX mE | A £x
+A5 |+ TR | it
Bl | Bl |
000D |13 |Profile 01 1 DeviceProfilelD |UINT16 Read |0x0001 Smartfk REgEL & 4
characteristic only
02 2 FunctionClassID 0x8001 —HFIEEEE
03 3 FunctionClassID 0x8002 |N#EE
04 4 FunctionClassID 0x8004 | REEE
000E |14 |PDInput 01 1 BDC1,BDC2, OctetStringT3 |Read |0x010300 |%:#riEE
descriptor BDC3 only
02 PDV1 0x010103 |Out of Range
03 PDV2 0x020C04 |{IEE
66 RESK
6.6 ZRBTESH
%5 e F35| BEEX (KE) | H6E (=62 £x
+5 | +i# T8 | T
Bl |l pri
0052 |82 AMERE 00 |0 FE (1FET) Read only [-128...+127 |#HFIERESE (°C)
0056 |86 COMXx Speed 00 |0 28 (1) Read only |2 |O-Link COM Speed
00CO |192 FEE 00 |0 Float32" (4F¥) |Read only SR RIBEE
(iR — BB
00C1 |193 |#Mz 00 |0 Float32" (4%15) |Read only HHE fh LB M2
(f s — BEE)
00C5 |197 R#% 00 |0 UChar (1%F77) Read/Write | 0x00-0x01 | 451E Bh4k e 552
00C8 (200 |SImin[um] 01 UINT16 (2%%) |Read/Write |0...4095 Simin[um]# 24 i {E
Simax[um] 02 |2 UINT16 (2%%) |Read/Write |0...4095 Simax[um]# 2 5I{&
1) EEE , FREXALitle-Endianimia , LILSBF .
2) REEJE , BORFTIR B HOTF 55 M R o
Be6-7: HERETESHK
BALLUFF F




BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP _

RNF VENERS

6

10-LinkiZ 0 (£)

_-S4

6.7 XR&wTw
%3] F&al b2 HEEX | BE |EE #x
A [+t [+A [+
pri I i I
0002 |2 00 |0 System |UINT8  |Write |Ox4B Teaching | ¥ H#{LE IEAHRE R SImin,
command o Joxac |3MN |k s EREHSImax.
0x4D EHSImin/Simax{B.
Ox4F i) B 15 B4R 77 O 2L
Ox4E FrnEBEN A RES M EIRRINME.
0x82 Reset SNRETRE
B6-8 REGS
6.8 EEXHEASH
]| S8 F &5l e BaEE| HE i 23X
T8 | Tt 5| ToRBEE | RS
B | &l Bt |
003A |58 Teach-In 00 |0 UINT8 |Read/Write | 00 0 BDC1 (¥5f)
channel 01..03 [1..3 [BDC1..BDC3
003B |59 Teach-In 00 |0 UINT8 Read only | Smartfk BEsHl&E X4
status (www.io-link.com)
003C |60 Set Point 01 1 Setpoint SP1 UINT16 |Read/Write | 00...0FFF|0...4095
value BDC1)[go 12 |setpoint SP2 0 0 e E R
003D |61 Switch Point |01 1 Switchpoint logic | UINT8 Read/Write | 00...01 0...1
configuration - -
(BDC1) 02 |2 Switchpoint mode 00...01 |0..1
03 |3 Switchpoint UINT16 >0013 |=19 &P EEE
hysteresis
003E |62 Set Point 01 1 Setpoint SP1 UINT16 |Read/Write | 00...0FFF|0...4000
value (BDC2)[go |2 |setpoint SP2 0 0 hEE E R R
003F |63 Switch Point |01 1 Switchpoint logic | UINT8 Read/Write | 00...01 0...1
configuration - - o
(BDC2) 02 |3 Switchpoint mode 00...01 |0...1 BDCEBUE
03 |3 Switchpoint UINT16 >0013 =19 B EEE
hysteresis
4000 |16384 | Set Point 01 1 Setpoint SP1 UINT16 |Read/Write |00...0FFF|0...4095
value (BDC3)[go |2 |Ssetpoint SP2 0 0 hEE E R
4001 |16385| Switch Point |01 1 Switchpoint logic | UINT8 Read/Write | 00...01 0...1
configuration - -
(BDC3) 02 2 Switchpoint mode 00...01 0...1
03 |3 Switchpoint UINT16 >0013 =19 BPEEE
hysteresis
M6-9: BMEXHZAESHK
B www.balluff.com X  BALLUFF
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BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP_ _-S4
RN ENE RS

6 I

6.9 IFIXBEMNEZETH
FRAEREMNNERETEZMAIIMNNSERT

RIEK AR
BiE ] F %5l L 28
TARRE | THH | TS | T
BDCA1 003C 60 01 1 Read/Write Setting / reading setPoint1
02 2 Setting / reading setPoint2
003D 61 01 1 Read/Write Setting / reading switch point logic
02 2 Setting / reading switch point mode
03 3 Setting / reading switch point hysteresis
BDC2 003E 62 01 1 Read/Write Setting / reading setPoint1
02 2 Setting / reading setPoint2
003F 63 01 1 Read/Write Setting / reading switch point logic
02 2 Setting / reading switch point mode
03 3 Setting / reading switch point hysteresis
BDC3 4000 16384 |01 1 Read/Write Setting / reading setPoint1
02 2 Setting / reading setPoint2
4001 16385 |01 1 Read/Write Setting / reading switch point logic
02 2 Setting / reading switch point mode
03 3 Setting / reading switch point hysteresis

6-10: RATEBRTHNSHK

14 | BALLUFF X



BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP_ _-S4
RNF VENERS

6 I

6.10 FFRIRE Setpoint1
s PR . SP1FF X R EHERF NI X B R E.
Xt FF<EEBDC1...BDC3 , EN1TE1T 5 X Single
Point Mode (2 A& ), {E15,0x0014...0xOFEB (20,...4075, ).
&u%{ﬁlﬁﬁﬁtﬂ T}F;&'iﬂﬁ , ﬁ*{%%éa&go *W/\ﬁ“ﬂ Switch point |°g|c
EE—NEEE , FxBREBETSetpoint1E Lo BT R -
%ﬁ%}éﬁ’gﬁ%ﬂ]ﬂzﬁ 6-1|:FMEIL7.|__\0 _ 0 : NO (-"%ﬁa:l:)
- 1:NC (¥
BDC s Switch point hysterese

(19,,...4074, ),

Switch point mode

M NEE GEFER : T AER)

FRA]ERE , WA TF{EE0x0013...0x0FEA

SP1 BEZERAMATXBE. EWATHXBESHE , XM
2 BIX AN R BEH T E

. 0 EAFXAENLE
i - 1: FEFRBEINEE

BDC

SP1
6-1: BRI, FFSetpoint 1 (SP1)

6.11 RUBEZRBFNTRBEHRTRE

UBEBRE TR RERL , BEFREE , HR
FRFXRME,

n MRNEZRBBERAIEPIEFNEXS, ,
2% HHEEBTEACH_STATE_ERROR,

#ATRE
#5| F &5l i BE
+REE | Tt | S | Tt
i ® [ | s
1. BEFXEE. 003A |58 (00 [0 |Writeonly |B@iE#&HE"
2. BUBRBRRBIIAMELE,
3. FYHEERRFEATFXR, 0002 |2 00 |0 Write only | 0x41
4. RETZHRSFEFSRE REFE). 003B (59 |00 |0 Read only |0x14
5. RAHBUEFF R RAThEE, 0002 |2 00 |0 Write only | 0x40

VBRE6-11, WE16 , +REHIE

B www.balluff.com

X BALLUFF
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BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP_ _-S4
RNF VENERLS

6 I

FFRBER RN M

Channel number (JE%5) | Assigned channel (JEE&E) |&*

0 (0x00) BDC1 i I BEEEIEO (BRIN)

1 (0x01) BDC1 IR EE1 (PDHRHIFEON)

2 (0x02) BDC2 I BIEEIE2 (PDFHIE14I)

3 (0x03) BDC3 ZHFIEIEEES (PDHHIEE21)
255 (OxFF) BDC1...3 FRREFXBEREENMIIE RE,

6-11:  FFXRBEKIRSIX M

RAXBERESMEH RE

]| F#5l 1[5 BE

TR | Al | S | T

&l pri I
1. EEFREE, 003A |58 00 |0 Write only | Channel number™
2. MREMEFRBENAMBEREHEMEIE RE?, |0002 |2 00 |0 Write only | Ox4E
YSRE6-11, ME16 , TAHHIE
AZNWHTRE—FE W17
6.12 NEBEK TH
FSE B HY I RAILE R (SIminFISImax) B REHETE | N B4 RS R 12 B X3
LS AT 2 0 B 2 A A n MRNBEEZBRFJERHIBFEFNEX

2R HES ETEACH_STATE_ERROR,

N ESTE N RERE

RE| TR5| L A
TRBEE] | H3EH | oEE | 3
1. BUENEEEIRE (#10xC0/192, )0 003A 58 00 0 Write | 0xCO
only
2. B LRI BHEFHAISIMIin, ¥
3. MY FIEEIETRZER SImin. 0002 2 00 0 Write | 0x4B
only
4. B ERBBHEFHISIMmax. ¥
5. ¥ YEIEEIGHRE N SImaxe 0002 2 00 0 Write | 0x4C
only
6. RYNFHIBUEH N £35E E Simin/Simaxky &, 0002 2 00 0 Write | 0x4D
only
9 15 BRI T X A
2 EERMEFREA , EHH5.7 mm
REERE AR ERH, MENETERREMEERE , 2HBREEFTRENT
FIE MM S T S IR/ EEE SHA T 1/3 Simax. Xfzi& (BDC)o
#2 5. SIminBy B AT L /N F SImaxe BE R ENBIEHEFIMEERFEEBETZR
SIRRHRIFRASImIn, 28 TUBES TR, 6-7 , U1 289 1 AT IR AN

16 | BALLUFF X



BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP_ _-S4
RNF VENERS

6 I

MNEBERESEMIIHRE

=5 F%5l 8] A

TREE | Tl | A | S
1. BUENEEEIRE (#40xC0/192, )0 003A 58 00 0 Write only | 0xCO
2. HAENETENEESNEIH RE", 0002 2 00 0 Write only | Ox4E
NBRWCRE—E , AHT
6.13 W[ iRE
EAHERURENEIE RER , FEUATRE :
—HEIBEREHRE
et BDC1...3 £x

TREEE | TR
Setpoint SP1 0000 0 FRAEHE
Setpoint SP2 0000 0 hEE E R 8
Switch point mode 00 0 REGE
Switch point logic 00 0 FFRIRASNO (EFF)
Switch point hysteresis 0064 100 ZRIAENE Y T HFHHE100,
B 6-12: HRE (SHHIBIREE)
NETEHRE
S =] F %5l BEER | RIAE £ix
ToREE | RS | SR | Raviid I i

Simin 00C8 200 01 1 UINT16 | 0000 0 tEznd:: eIy
Simax 00Cs8 200 02 2 UINT16 | OFFF 4095 | BIEHMELR
% 00C5 197 00 0 UCHARS | 00 0 KRIR WIS B

B 6-13: HIMiRE (NETH)

EMEIETRE

Bt B BEee — B E L,

AT AR BMEBRTEN , TSRANFRBERES
MBIHTIRE , TTHK16 , YN EBEIRBEMIIE
RE , W17,

5| F%5l 18] A
F7EE S | HEEE] | ASEEE]| RS
> NFFEIRE BDCHNETE) EMEIHRE, 0002 2 00 0 Write only | 0x82

B www.balluff.com Y  BALLUFF
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BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP_ _-S4

RNF VENERLS

7

BA%YE , L HREERE , B2 150 RN E

FEM.

7.1 BE

ZIRES,
BwiiRE
NEIERES,
BEERE

7.2  HEZH

HRERET,

HERE
BAENRXEEZR
#w3h

FAEN 60068-2-6

B ERARYEIEC 60529

paitshit =1
% &EN 60068-2-27

AREE

73 HE®BE

T{EBEUB , I2E2
NETHEBEU,
ZEEERI, HU,
RE

M B 48 2% B FE Ui
MEME |, B
AR

B Ik & 4ERBM TR
R MR

BALLUFF X

0...17 mm
< 250 ym
8.5 mm
+80 uym

-25°C...+70 °C
—40 °C...+85°C
+3 %

55 Hz , #Rxi&E
1mm , 3 x 3054
P67

30 g/11 ms

3

18...30V DC

24V DC

< 19 mARY

<10 % (U R E#)
75V DC

DC

i

7.4 10-Link#EA

B
=
SRRHE
fuEE , &S, T

vE®E , &S, T
BEER
FEEZNL)
SRHE , TREE - 8%
SRERE , 8% - ETREE

75  HEHBEE

SEHH

By , 8
EEAR

TRNE

B EMY
BAEE

B, SLRBE
SLER

Ei¥E  BEHRR

IO-Link 1.1

38.4 kBit/s (COM2)
27

0x0000

OxOFFF

16U 5B
>3 ms

0F T

=

2FT

PA

PA

B4, /AR
0.5 Nm

PUR

<3.5mm

3

0.14 mm?

>3 x BHEERE

0 5% Fo Vs ; 182 RABIRIEF 2000 mig it S AE .

2 FA TN s | RHRFRUL 61010-140 KB PR AL B B8 3R UL 60950145
AEE FRIN R BIRERIRUL 13108 UL 158545 MBI R S5 N 28T &

BIRXNBIPHTHABEREE.
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RN ENERS

8 I ——

{u & 1& 2138 BAM TG-XE-020
HBIPERMBINAIE A) LT EE BN PE (NFRE).

TTARES - BAMO2RW
ME 4 (EC-80)
6

77’T Al
|
.
[ ] e
28

)
)
m
)

8-1: L& & BZRBAM TG-XE-020
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BIP LD2-T017-04-BP _ _/BP_ _-S4
FERRTSIZVITDAT A

1 EEEE 4
11 ERER 4
1.2 AETEAITZII—VERFYE 4
1.3 FEHRSR 4
1.4 RRREERRREN—7 4
2
21 Hi# 5
22 FERRDSIAZVIIATLANDEZEICETZ —HKEE 5
23 EBERROHH 5
24 [EE 5
3
3.1 B 6
3.2 HYNWFICEITDEESE 6
3.3 fEESMHHE (HENTHE) 6

4

41 ERELE 7
42 T—T7I)OEZ 7
5
51 ATFLDEYRNTYYS 8
5.2 BREFOEE 8
G
6.1 10-Link & A 9
6.2 TINA ALHE 10
6.3 TOEARTF—X 10
6.4 HBRINSA—& 11
65 JATLANTX—Z 12
66 tTUHEEONZAXA—2XZ 12
6.7 AFALAINVR 13
6.8 ZO77AILEEONTZX—2Z 13
69 ARAYFUIFv+URIOEETF A —FA> 14
6.10 AA Y FJIREE 15
6.11 RZIIAVKRSIVATFI—HILKRDARAYFUIF Y ORILDTA—F 1> 15
6.12 HEHEOT 1 —F1> 16
6.13 IHERBTE 17
1 B 18
71 RBE 18
72 RABE%H 18
7.3 ERMHE 18
7.4 10-Link 1 >&27I—RA 18
75 HHHNT—X 18

8 E )

B www.balluff.com AZ4(E BALLUFF |3
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BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP _
FERRDIZVITAT A

_-54

1

1.1 18 A &6 B
COEMKHBAE, 10-Link 1 27T —ARHFOFE
RRSSaZUIIATABIP Ok, #ee, [EHE
ICDOWTEHL THY), BIPLD2-TO17-04-BP_ _-S4 &
& T BIP LD2-T017-04-BP__ O XA T ICEMTT .

KE, EREZEIIEMAORMEZTRELTVE
9, BIPZRE, BIETDHIC, COFPEEEBTAL
ZEL,

1.2 ZAETERHIBZI—VERFYZE
BRINERE=AIY—ITRRENET,
> ER1

BEFERFBEEELEEEICRRENET,
1. ¥R 1
2, #§R2

II X, BV
— RO BEREHEEZRLET

1.3 [Elm

- BIP
- BRELEAOFEE

BALLUFF HAE

p=11I

14  BEERTI—2

© UL
77 ALES

c US E227256

CENX—7k, BRHFREDEUIES
(EMC T ) 0EREZEIZEEL TV
BDEEZRTENDTY,

BIP X DEBBEEEF L TVWET,
- ENG61326-2-3 (A 3I1-F4H&LVPIIvI3ay)

ITIvoarvHEk:
-HETIIvIavilE

EN 55011

B/ AADAZI1I-T 1R :
- BEXME (ESD)

EN 61000-4-2 LRI 3
- MSTBMR (RFI)

EN 61000-4-3 L~JL3
- 7PARNRIYT IV M=K

EN 61000-4-4 LAXJL3
- Y=

EN 61000-4-5 LI 2
- BARBMRIC LT

FHEnD

fEEGE

EN 61000-4-6 LRI 3

[ FoURE ARCKISHECEAERS
ESELTLEEL,




BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP_ _-S4
FERRDAZVIIAT A

2 I —

2.1 A&

IO-Link 1 27 T—ABEOFERRS>a_—_2 I
AT L BIP (&, #WEIE A7 A (PLCERE ) X
I0-Link Y AR EHIC, VDZFHNBRAIE/RD>a =Y
DIEODIATLAZBELTVET, COTAT AL
WMELRFFRBCATAETNTHERAESh, EZEFEHTOR
ANrERENTVET,

BIPERK CEBLVBEEFEBZDIARTHERTSC
ERBFAENTHEST. A—H—ICRTBRABRIES
LUV EEBREN kDb hBZEICBYET,

22 FERRISIIAZVITVATLANDREICETS -
LrE S

BREBRTEY RTYTERTSZENHFAEATVEDD
k. ERZRFEOAFEEEAL, NL—Z2U 22T LEM
DEMENDHTT,
NL—ZV%Z20EEMR0OEMELE. EFAOHE.
i, BB BEOREICEI >AEERL, T5XE
EEZYMTRHE, ThICBITZEREEANTSC
E. BYARENEEBELUDENTEDAYESVE
3’0
FARL—Z—ICE B TEHAC N2 ZEREZETTS
EVWSEFEN BV ET,

BICARL—2—F, BIPILTESNHDERICANS
FYNBRBEARLTELRVLS, EZBLAT
nEEYERA,
BIPICTEEN B2 EEB R EELRAREZEEN 2
BE, YR ATLAOEEZLS T, TEYKEALS
REITDHVENHET,

B www.balluff.com

23 EBEXRTOHRHA

RECEREHEOLES
FLTLEZL,
BERTRIIFILD—REEEIIUTORS ICRTE
hE9d,

R, BREED-HDEE % B

SIFLI—K

fRROZ2A47ERA
BLEZERALLSECREIAER
> FBREEEE

BTN T—ROFHA :

I} ==
EE

HROBREPHRBZRHBTNOH2EREEL KT,

AR
Bk, O TFILT—RE—BHNBEY—IDEE
B, BESCESRLEEGEZHR<ETIOHZE
BERLET,

24 EE
> HEREZEFCEIZFEOERZEREICHK > TIEEL,

HZA5E SBALLUFF
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BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP _
FERRDIZVITAT A

_-54

S R ——

3.1 BiE

),

220711ve

40.5
33.7 +0.5
dig
|
<35

19.4

10.9

30

X 3-1:. #&&

3.2 HYFRTICEITZEIEEE

BYURGEMICKYBEESICHENr RSO EBL
®. BIP OBREEOBABRICH 1 mm OXZIILT7) -0z
BARENTUVWEThERYEFEA (K 3-2258 ),
R AVRNTIVATFI—HOMIZE, EEEHmA BIP
L& >TRHANENESE, BEWEAEETEARYET,

BABEONEESEZB ., #HTRENRT—7
LOBYEL, £EEIATLAOERRETRE 7 (LA
MEITEFRELTSEE Y,

RS2 AVRNZVARAFI—HRERBREERT
D=05~13mm QEETAEFBICEBATZENT
EET (R332SR ). BFENICELDHAETDV
ZTVTFAIT—k, BEHEMAD=1.0+025mm &V
SHEIBREICEYET,

BEFEEFREELOSETEI—TICR>THBLE
ED

RE
> BIP ZEER/L N (DINENISO 4762 M4 x 10 ) 2 &
TEELERY (BABESTRILY :05Nm) .

BALLUFF HAE

p=11I

REE

K32 XRILT7V—O=EOEE

K 3-3: HEMEDER

3.3 RESMER (HRENSHR)

EER T
OXFFF-
0x000 f :
SLmin SLmax ’
BIEME
K 3-4: Mg



BIP LD2-T017-04-BP __/BP_ -S4
FERRSIIZVIIVATA

X 4-1: EVES : O%0%S4(BP ORI REZLENSRIER)

ax9 | 5—=7)1Lo I+
z2IE> =
1 % L+ (18..30 V)
2 - REEAY
3 B L- (GND)
4 2 cQ(d3azH—var>
12)

DAREAOUMEEI NO—FRITGND ICERIRDCERTERT
VI RCERIBDZER>TERE A,

®4-1:  EROBHT

42 T—7IIOERE

Il T—AEMETS>C L]
BIPS LT #HIHF v ERY NEk, BUEMRT
DR I)LECETNRERYERA.

R

BIP IBERBICH > THEBLET. A0 DRHTIC
FLUTBIPATOABE#REES>TVWAESIEELTL
ZEL,

T—7 L OERE

BIP, O>hO—7F, BREAOT—7 %, BERT—7
LOESTRYEZZEVWTSEEY (FENETFSHPE

EoHTNh),

BICHELEZDORRY ND—UFRARICIDFENK
THREE (VHEMEHEHZECRS ) THY ., THIC
HUTT—7 L= REZ<HDTHBRELALFE
Ao

T—7IlnRE

T—7ILORE &R 20m, FRE. >—II R, Y@
LICK 2 THABDOTHEOZENEUBVWRY, KUK
WTr—7 LB REHRZENTETT,

EEBCAR D B (' H 2
BET—7IEBREO#MFEERF, s
T—7ILDOEEDIMETT,

B www.balluff.com HZAZE BALLUFF |7



BIP LD2-T017-04-BP __/BP_ -S4
FERRSIIZVIIVATA

5 S

5.1 SATLADEYRNTYS

S AT LOEED

EYRTYTOEE, BLUOBFEHERDSIZDIY

A7 LBIPAHIES A7 LO—HOBET, /15 X—~&

ARERETATOVEVES, JATLANREDZR

CIENBIET. EEPUNBEEEZR<EBTIY

HUET.

> JATLADRBRXEBAICEIEASHEWVWTILEE
\I\O

> By RT Y TEATIEE R EER ORI
TrTLEZE W,

> JATLPHRBXA—N—ICLDRENLEHOEE
BECHOTLEE W,

1. BEEA LAY EEBEEATEY, BEICRYAH

BUOAHERELET, ERFICEBENIRSNBBEC

&, Chex#L&d,

SATLDEREANET,

3. MEBEREAEBZNTA—2ZIRL, BEIIIS
UTHFERRDSa_—V IS AT LBIPEBRAEL &
3-0

N

II %12, BIPERIBRL B X—H—(CIBEZK
BLAERICEK., POSEKRSTELWMEICK
2TVRIAZERLTLSEEZL,

52 RFEROIE

- BIPO#EELTIIZEFEEATVWR2OVAR—FU N
EEHNICKBRLULET,

- HEEZEOESICE. BPOBEEZEELLTLSEE
W

- BRBUNANERATERVKS, SRATFAICOYY
ZATTLSEEZL,

8 | BALLUFF HAEE

p=[1



BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP _
FEHRRDIZVITATA

_-S4

6 I0-Link > 27 T—2

6.1 10-Link &7 /5

—REE

IO-Link ERERDA TV IRNBEEIHBERTT D
FATI—REFA—RKNX—3IATFALICEHEEL., E#
BB TE7A—I)LRNALRILEDBEETREICTSH
BTT. 74— RNAICKELEWVMEEICE, BEEFED
BESATA (7 14—I)L RINAX Ethernet R—AMN T A
TAL)ZRALET,

OB RTOFITI—2BED IO-Link FINA A&, 7
—RJIA, I0-Link TAZZNLTRA Y MY —7RA
O NERTHES AT AICEKEENET, [0-Link /N
A A, TROFES =) REEELHT—TIIEFELT
EBHELET,

BEFEEZEUVUART Z7ORIICENML, ¥-FF—RT
24V NI AZRAARICK ) ITOhET, COFEICKY
RN 3 EAYBEEN TREE RV ET,

O3

O-Link BETIk., EEE N7 L —AN IO-Link YAXR
& IO-Link FNA ABTABNICRBENET, <O
ORJLDBE, 7OELATF—REFTTELS, NTX—
BB T —RBEDV IV IANTF—REGEETNE
T, FHTDZIL—LRXRATBLRVUFERATIH AR
ALADKEETEEHEF, YAZXBHETNAABHOHE
BEDNSREVET (FNAARAEENOR—DZS

/Hﬁ ) o

HAOLERA L

FRATDH AU RA L ( master cycle time ) Ik 10-Link
FINAADERNTFA IR A LA (min cycle time ) &
O-Link X AZDFRNDF A VI ERALICK)REENE
T, 10-Link YARZRIRT B5E5E., ENfKE<ZH
&, RIS IINRALICEENfr EDEITEEL
TLEEW,

ZORINALN—2321.0/1.1

ZAORINN—=232 10T, 2N/ NE2BZX27°0
EATF—REAEEh, BROYA VL TEREEREL
/ol

ZORINMN=232 11 BBROBE, FRATRERZITAN
TO7OEATF—RE1 20T L —ATEHEEENET,
TR A IIZA L (mastercycle time ) (&7 0O+
ATF—=RYAIINEELLBYET,

NTA—REE

ZORINAMN—=23 211 TRENTA—=—EZIZ—2 1D
EZZITV, I0-Link X ARIZTFNAANTA—Z =R
FIBENTEET, IO-Link FNA AERIRT B5
&k, BEBICAAN=I)LE N 10-Link F/N14 AD/N
TA—BTF—R %8| EWSENTEXT, CcO/NTA
—BAIYZR—T v OBREFFERATS 10-Link Y ARIZEK 2
TEBRDNDT, ZYUTHIHABESHBL TLKEEV,

H BIPICERUATONTX—RARIFEELET
(NFA—REHE),
— Access Codes
— Application Specific Tag
— Output Inversion byte
tOHE 1IN TRIBRTERVZE, A4V
FRAVNERIFENEEA,

l] BPEZ7ORINN—2IVIACEHETE LD
ICEB{tEhTVWET,
ZO10-Link N4 AZ27ORJNLN—2 3
210D I0Link NARTERAT 2 &, EERKH
BFEYRSHRYET (FTOLATF—2Y1U)
~ 7O AF—X DO x master cycle time ) o

B www.balluff.com

FINA ABEBEEI AR —RND T A

BIPOMBEIC DWW TIE 6.3 E~613FETHLLKHALT
WET, TORARAF—RENTA—EF—R2OTB!HNT
AR —RIIAZHNLTEDESIZITONBH

(&, 10-Link X AZOHRPEZSHL TS EZL,

HZA5E SBALLUFF
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BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP _
FERRTSIAZVYTVAT A

_-S4

6

I0-Link 1> 27 T —RA (K& )

6.2 FNAARLK

5 10-Link O &R &

EEEE COoM2 38.4 kBit/s
TFNAADRNFATINEZA L min cycle time Ox1E (3 ms)
7 L—ALftH M-Sequence Capability: 0x1B

- DOTARNTF—RE, BEH - M-Sequence Type Preoperate 2N1 b~

- UOIARNT—2E. B¥E - M-Sequence Type Operate 1N ~

- RN X —4& - I1SDU supported HR—KEh>D

[O-Link 77O R JNAN—=2 3>

Revision ID

ox11 (N—23> 1.1)

O-Link 77O 7 7 1)L

Profile

Smart Sensor Profile 10042_V1.0

TFNAADBEIAZAOTOLAT—
2

ProcessDataln

0x10 (2 /51 )

RAZDSFNAANOTOEAT—

ProcessDataln

0x00 (0 E Y )

28

X—H—F5 Vendor ID 0x378

FINA AE A Device ID 0x020304
£6-1: FNARAULE

et i

10N ARDBEOTOCARATF—2HF 1V PD # x master cycle time =4 x 3 ms = 12 ms

TN RAZOBEOTOCATF—RY AL | master cycle time = 3 ms

£6-2:. FTINAAGEEY

63 7OtRAF—Z%

BIP [ 10-Link 1 27T —ABHEHT 2N/ h70Ot
AF—BEHILET, ChSODF—REERZD 12
Y NMIBBHRE 4 2ONAFVF—2TEREATY

£Y,
Octet 0 Octet 1
7 | e | 5] a3 2]1]0|7]|6]5] 4 3 2] 1]o0
(MSB) 7 —4% (LsB) |0oR"|BDC3|BDC2|BDCH1
BDCH1...3 ALY FRAY MMEH OoR" RIZAVRIVRATFI-Y
1 TOTA7 1 RIEEEHN
0 KXT7OT 1T 0 RIE BERN

1) RD2aVNFVAF1—Y R BEEES (Out of Range )
®6-3: JOEAF—X

BALLUFF HAE

p=[1




BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP _
FERRDAZVIIAT A

_-s4

6 10-Link 1 > 87 T—2A (#%& )

64 RERINZA—2&

ATV IR NTX—=2 F—RT7AF—-XXY b (RE) |TI/ERA AR
16 X | 10 EHK
0010 16 Vendor name StringT (7 /N1 ) Read only | "BALLUFF"
0011 17 Vendor text StringT (15 /N1 ) Read only | "www.balluff.com"
0012 18 Product name StringT (21 /N1 &) Read only | "BIP LD2-T017-04-BP_ _
0013 |19 Product ID StringT (7 /N1 K ) Read only |"BIP___ ™
0014 20 Product text StringT (28 N1 K~ ) Read only | "Inductive Positioning
System"
0016 22 Hardware revision StringT (3 /Y1 &) Read only | "v1.0"
0017 23 Firmware revision StringT (8 /N1 &) Read only | "1.00.000"
0018 24 Application specific tag | StringT ( &K 32 /N1 &) Read/Write | ***
* 6-4: 1O-Link #BIF—&

l] HTAL VTV ITRAOADTIRAICKY, 1
DDA VFYIADAT ST U RNEMEICT R
LAZEEVYYTET, HTAFYIA>0
ERATRITIVEATRE, A1VFYIADE
BIEZRICTRLAZE)YHTET,

Device Access Locks

COBENT A= T, 10-Link T/N1 AD4EE DO H#
BETITATELRGIETITATILTRDENTESE
T, BIPDBEE. NDXA—EIZ—v0igez0y o
THDCENTEXRT, TOLEHIZE 2N/ hTF—Z2DE
YyRhN1%Z ™M, (OYY)ICRELET, NTAX—2YT
XUy EBUOOY VHBKRIBICE, EYRN1%Z "0y

ICERELET,

Ey N | B av 4
HR—KN HR—Kh&
S () nzz
0 INTXA=RTOEAD X
Oy
1 NSA—REBEOOY X
2
2 O—AILNTA—RE% X
EOOY D
3 AO—Al1—%—a4> X
R7I—A0OOvY Y
4..15 | Fig
£65 NSAXA—sF—2OOYY

B www.balluff.com

Profile Characteristic

SONZA—=&E, IO-Link FNA AQOEDTOAT T A

LNEYR—KNTBHZEELET,

FEARDSIIZVIIATABIP A TOZ7OEAT

—XBBREAI—RNEHT7O7 74 ZHR—KL

£

— Subindex 1 ( “Profile Identifier -> DeviceProfilelD” ) :
0x0001 ( “Smart Sensor Profile” )

— Subindex 2 ( “Profile Identifier -> FunctionClassID” ) :
0x8000 ( “Device Identification Objects” )

— Subindex 3 ( “Profile Identifier -> FunctionClassID” ) :
0x8002 ( “ProcessDataVariable” )

PD Input Descriptor
CONTA—RRBFEAETNZTOLRAT—2EROBK
ZHRALET,
FEURDIZVIIATABIPRTOELAT—2E
BEMBLET (KR6-6/12R—DSESHR ),

Application Specific Tag

Application Specific Tag (&, 10-Link 7*/N 1 RICEED
32/N4 N String ZE|WHTET, ChET77TUT—
2avEOBRICERL, NTX—EIZ—2 v IZHY)
ABCENTEES, YTAFYIRO0ILKY AT
IVRNEEANDT VAN ITAET,

HZA5E SBALLUFF
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BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP _

FERRSIIZVIIVATA

6

I0-Link 1> 27 T —RA (K& )

_-s4

65 TATLNTX—%&
AVFYVIR|INTA—=R | BTA2F | NTA—& F—RT7A— | TOEA | E&EHE =E5
v IR NV b
16 10 16 10
000D |13 Profile 01 1 DeviceProfileID |UINT16 Read only | 0x0001 A=Kt
characteristic 7a774)L
02 2 FunctionClassID 0x8001 NAFITF—2R
Fyvoxl
03 |3 FunctionClassID 0x8002 Z7OtAE
04 4 FunctionClassID 0x8004 TA—FA2F
Yo xI)I
000E |14 PDInput 01 1 BDC1,BDC2, OctetStringT3 | Read only [0x010300 | AA Y F > T F
descriptor BDC3 YR
02 PDV1 0x010103 |Out of Range
03 PDV2 0x020C04 |z E1E#R
®6-6: JATANTX—%
66 TUHEEONTX—X
AVTYIR | NTAX—& BIAOF | F—RTA—XY N |TOER |EFHH =E5
VIR (&E)
16 10 16 10
0052 |82 AERE 00 |0 Char (1 /N1 ~) Read only [-128...+127 | ¥ XTORBE/NT X
—Z0OHH (°C)
0056 |86 COMx Speed |00 Char (1 /X1 ~) Read only |2 10-Link COM Speed
00CO0 (192 |@E 00 Float32" (4 /N4 K ) |Read only Bt RO A
(5 - 5B )
00C1 |193 Offset 00 |0 Float32" (4 /Y4 ~ ) |Read only BHEMROFT7EY b
(HBH - BB
00C5 |197 REx 00 0 UChar (1 /N1 ) Read/ 0x00-0x01 451 AR R B
Write
00C8 [200 |SImin[um] 01 [1 |UINT16(2/54 K~ ) |Read 0...4095 Simin[um] O BIE1E
Write
Simax[um] 02 2 UINT16 (2 /N1~ ) |Read/ 0...4095 Simax[um] O EIEE
Write

1) FE/NEAMER Little-Endian (U NLIVF 47> ) BERTOA—F 1T hTHY,

2)REICKY) . BBICREENERS Y FRSA D NEHIBRENE T,

% 6-7:

EUHEREONT X -4

SALLUrr

BZA

=)

LSBASHED ZLIERL T EEL,




BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP _

_-S4

FERRTSIZVITDAT A

6

10-Link 1227 T —2A (#& )

6.7 SATLOAXRV R
ATV |\ YTAVFT | INTX—8& | F—% | TULR |E&H | BE
A YIR 7 A —
16 [10 |16 |10 X7k
EH | EH | EHR | ER
0002 |2 00 |0 System UINT8 |Write 0x4B |Teaching | REDE% Simin & L T—RHIZ
command only Simin/ RET D,
ox4c |SIMax I qfE% Simax & LTRIET 5.
0x4D SImin/Simax &% 5| & # <
Ox4F —BMICRELLEEZEIRT S,
Ox4E BRULEFYORILOINTOR
EF7FIINEIZUEY N5,
0x82 |Reset THBEEANOUEY N
£6-8: TYAFLIIUK
68 TO77A4LEEONTX—X
ATV | NTGA=% | T4 |NFX=%& TF—RT7 | TUOEA |E&HH 5
A TYIRA =XV
16 |10 16 [10 h 16 10
003A |58 |Teach-In 00 |0 UINT8 |Read/Write | 00 0 BDC1 ( 2% )
channel 01..03 [1..3 |BDC1..BDC3
003B|59 |Teach-In 00 |0 UINT8 |[Readonly |AX—htE2H7O7 71 25R
status ( www.io-link.com )
003C|60 |Set Point 01 |1 Setpoint SP1 UINT16 |Read/Write |00...0FFF|0...4095
value BDC1)(go 12 [setpoint SP2 0 0 HEER - R —
rEhizd
003D | 61 Switch Point |01 |1 Switchpoint logic | UINT8 Read/Write [ 00...01 0...1
configuration - -
(BDC1) 02 |2 Switchpoint mode 00...01 |0...1
03 |3 Switchpoint UINT16 = 0013 219 BPMeRATUY
hysteresis AfE
003E |62 |Set Point 01 |1 Setpoint SP1 UINT16 |Read/Write |00...0FFF|0...4000
value (BDC2)[g5 2 [setpoint SP2 0 0 BB I R —
rEhzzly
003F |63 Switch Point |01 1 Switchpoint logic | UINT8 Read/Write [ 00...01 0...1
configuration - - " —
02 |3 Switchpoint mode 00...01 |0...1 BDC A" 7 V7T
(BDC2) e
03 |3 Switchpoint UINT16 20013 =19 S UN < &l %
hysteresis AfE
4000 (16384| Set Point 01 |1 Setpoint SP1 UINT16 |Read/Write |00...0FFF|0...4095
value (BDC3)[go [2  |setpoint SP2 0 0 HAEE (- YR —
rEhixl)
4001 |16385| Switch Point |01 1 Switchpoint logic | UINT8 Read/Write | 00...01 0...1
configuration - -
(BDC3) 02 |2 Switchpoint mode 00...01 0...1
03 |3 Switchpoint UINT16 > 0013 219 ®PMeRATUY
hysteresis AfE
£69: TJOJ77ALEBONTX—&
B www.balluff.com H74%E BALLUFF
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BIP LD2-T017-04-BP _ _/BP_ _

FRERRSIIZVIVATA

6 10-Link 1> 87 T—2Z (#%& )

-S4

6.9 RAYVTFUIFYURIOEETA—FA>

AAYFILEVMETOTS IV T AOBERERZS
TBRLDARICEEANTE, ANRBKEHICRTFE

nEXI,
FYRIL | ATYIR BITAOTFYOR|TIER NZAX—&
16 X | 10 HEZK | 16 EE | 10 EX
BDC1 003C 60 01 1 Read/Write Setting / reading setPoint1
02 2 Setting / reading setPoint2
003D 61 01 1 Read/Write Setting / reading switch point logic
02 2 Setting / reading switch point mode
03 3 Setting / reading switch point hysteresis
BDC2 003E 62 01 1 Read/Write Setting / reading setPoint1
02 2 Setting / reading setPoint2
003F 63 01 1 Read/Write Setting / reading switch point logic
02 2 Setting / reading switch point mode
03 3 Setting / reading switch point hysteresis
BDC3 4000 16384 |01 1 Read/Write Setting / reading setPoint1
02 2 Setting / reading setPoint2
4001 16385 |01 1 Read/Write Setting / reading switch point logic
02 2 Setting / reading switch point mode
03 3 Setting / reading switch point hysteresis

£6-100 EETA —FAUAONTA—2

SALLUrr

AR

p=[1




BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP_ _
FEHRRDIZVITATA

-S4

6

6.10 RA Y TFUUIRE

AAYFYJF v %)L BDC1...BDC3 AICHEBHE—K
Single Point Mode A& &L =,
MBBHBIAAYF I LEVEZLEDE, RM YT
DOEENBIULET, AMYFATRA NIERT
DIAEBODEFRELZY, RAYFILEVER
Setpoint! TE&ZRENET,
ERATUSREZ#ESAAYF U I8ERK K 6-1 ICRLE
&SICWET,

10-Link 1227 T —2A (#& )

EATUZRA

BDC

.
NI === e

SP1
EATFUIA
BDC
G oN | az@
SP1
K 6-1:  Setpoint1 (SP1) IC&BDEATFUIARAL Y F I EE

RIZIAVRIDVATFI-HIERDARAYFUT
FrURLOTA—F A
RIOZAVRNIVATFI—HEHZLOKREERICEE
L. RAVFUIF v RILEEBRLTRACIYFU I
BEEZRELET,

6.11

RITVAVRSURAFI—HHTA—FA>
OREICAEREAERNDE, IT5— XY t—
2 TEACH_STATE_ERROR A"&RTRENE T,

TA—FAVORT

Setpointi

SPI AAYFUILEVMER., AAVTFUITREED
HOEZREFELET., EEHE

0x0014...0x0FEB ( 20,,...4075,, ) »

Switch point logic
REMNBAA Y FIIRE
- 0:NO ( ¥HKH )
- 1:NC(EEH)

Switch point hysterese
AAYFRAVNEART VD AN EEEH
0x0013...0x0FEA ( 19,,...4074,,) -

Switch point mode

(EBE—R, RAAYFUIRARNE—R)
ITRTCODARAYFUIF v o RIINGBDIFET VT4
DRETT, RAVFUIFYURILNTA—=ZDAS
ﬁ%ﬁ-l'f‘yﬂ"“/'j'?-‘\"/i)l,h‘"ﬂﬂﬁtiﬂ‘yQﬁﬁﬁﬁéh
- 0: RAYFUILEVMEREZOY VTS

- 1 RAYFILEVEREZO Y V#EKRTS

AVTFYIR | BTA> TOtA |E
FYIR

16 10 [16 |10

| EH | EHR | ER
1. A4V FUITFv RN ZBRT S, 003A |58 00 0 Write only | F ¥ > XL ES
2. REDIAVKNIVATFI—HEFZEONEICEN T,
3. BEDNBEASMYTFRAVMNELT—RKNIZREFETSD, [0002 |2 00 Write only | 0x41
4. LZABZDTA—FAVAT—RAZRKRTS (HEIC |003B |59 00 Read only |0x14

BUT),

5, A4 YFRAV NEEEEZ TANTT VT 147129%, |0002 |2 00 |0 |Write only |0x40
& 61116 R—T, 16 ERDEESE
B www.balluff.com AZA(E B3ALLUFF
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BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP _
FERRDIZVITAT A

_-54

6

AAYFUIFXRILDATY TRAEET

10-Link 1227 T —RA (#& )

Channel number Assigned channel BE

(FrRILES) (B HTEIBFv>xI)

0 ( 0x00 ) BDC1 NAFVF—=ZF v 2RI 0 (FT77IEN)

1(0x01) BDC1 NAFUF—2F v > 1(PDOEY RO)

2 (0x02) BDC2 NAFVF—2F v >N 2(PDOEY 1)

3 (0x03) BDC3 NAFUF—2F v > %)L 3(PDOEY K 2)

255 ( OXFF ) BDC1...3 FRTDAAYFUIFvoxIBEETHRITIC)
Y T2,

®6-11: ARAVTFUIFIORILOADTY IREET

AAYVTFUIF P UORIREEZTISRECIEY NTD

AOTFYIAR BYTAOFYOR | TIEA |E
16 X | 10 EZL | 16 EEL| 10 EE
1. RAVFUIFv RN Z2BIRT B, 003A |58 00 0 Write only | Channel number?
2. BENISBRUERAMYFUIF v RILO | 0002 2 00 0 Write only | Ox4E
TRNTOREEZIHREICIVEY NT 5B,

&K 6-11/16 R—2, 16 EBDEZSR
D TIBRENENT R—SESR

6.12 BIEHBEOT A —FA>
LR OB R ER R (SImin & Slmax ) 27 1 —F KOS AV RS AT 1Y T A —FA>
IYEEUAEL, BREBOARTOLAL AREE B i emrsnse. 15-xyus
BMETDENTERT, 3 TEACH_STATE_ERROR AR RE £,
BEEEOT 1 —F 1> FE
AFYIRA BYIAOFY Y | TOEA | B
A
16 HEH | 10 L | 16 HEBK| 10 EHK
1. AEEHEOREEZT VT4 (T RLAR 003A |58 00 0 Write only |0xCO
0xC0/192,, ) »
2. RPTIAVRNTVATFI—HEHFL Simin ETEHL T, ¥
|3. BEQE#EE Simin £ LT—BHICRET 3, looo2 |2 loo o | write only | 0x4B |
4. R VNI VATF1—HZHL L Simax ETEN T, 9
5. BENOEEZ Simax EL T—BHNIZRET S, 0002 00 Write only |0x4C
6. #HL VEIEEE Simin/Simax ADEZZ FANTT U7 1 0002 00 Write only |0x4D
729 %,

AT ZTERER
ATO)_THEEAA, & 57 mm

TA—=FA7TOCAICEREFIREHY) EEA
HBRRANSKAEXTORPERICE., &Y KEKR

1/3 Simax ZiBIR T I MBEN BV ET,

B A Slmin O1ElE Simax & FEIZ/NEWVETERITH
Fz)EREA,

R Simin BET BN ICREFEE L, TORREERLC
EEETRENTEET,

BALLUFF HAE

BIESEENT A —FAVICE>TEREEND &, MAEIC
REESNIZAAL Y FHNE (BDC) FHIBRENhET,
TA—FAVICK > TREEhEBEHBROFTFLVAT
Y MELQABEMEIK, R 6-712R—DICEHLEA
ETHRAHIENTEXT,



BIP LD2-T017-04-BP __/BP _
FERARTSIIZVIVATA

_-S4

6

AEBHEREZ THERECIEY NTS

10-Link 1227 T —2A (#& )

AOFYIR YTAVFYIOR | TORR |[E
16 R | 10 LR | 16 L | 10 K

1. AEEHEOREEZTITA7ICTD (T RLAR 003A |58 00 0 Write only | 0xCO

0xC0/192% ) ,
2. BIESHENOINTHORELEIBREICUEY KT, |0002 2 00 0 Write only | Ox4E
N"IJ/REDENT R—D 2SR
6.13 IBH/E
MABS RCITHREANO )Y NEFUTOREL &
WEF,
NAFVF—=2F v X OITHRE
NFTX—% BDC1...3 s

16 #EH | 10 LK
Setpoint SP1 0000 0 AAYFTLEVE
Setpoint SP2 0000 0 BEERICHR—REnixW
Switch point mode 00 0 FkT7OT47
Switch point logic 00 0 AAYFJIRENO ( EHEER )
Switch point hysteresis 0064 100 F7AINMEFEFZRIEIE 100 (CHET S,
%6122 IHBZE(NAFUVF—KFv2))
BIEEE O T155%
NIA=R | ATV DA BITAVFYIR | F—EBTA—XY N |FTFINE RS
16 2K (10 #EK |16 #Hk |10 #H 16 #H | 10 K
Simin 00C8 | 200 01 1 UINT16 0000 |0 SR OBIBR R
Simax 00C8 | 200 02 2 UINT16 OFFF |4095 |HMHBROKS
Rz 00C5 197 00 0 UCHARS 00 0 REEE nix VSR
%6-13. THBRE UEHEHA)
THREAOUEY K
ITRTOEVHNIA—F2FxHTILEYRNTE L
AFTEET,
BEZ@ERICUEY NTBFERE., RAVYFIFv>
XLBREEIGREICUEY NTBRM6R—TDFEEF
BEHEREEIHBREICVEY NTBNTR—D%
SRLTLEEL,
AFY IR YITAOFYOR | FTOEA &
16 HEZL | 10 SR | 16 EF | 10 HEE

|> FTRXTNHERE (BDC LRIEER ) # THREICUEY T D, |0002 |2 00 0 Write only | 0x82
B www.balluff.com HZAFE B3ALLUFF
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BIP LD2-T017-04-BP __/BP_ -S4
FERRSIIZVIIVATA

7 R .

Bifi7F—2 (BICRVELEE ) B 159074 —AT

YV ERBELEEDTY,

BIBRULEBE

7.2 AR

AERET,
REAERE

REMEASORKBERYT b

RE

EN 60068-2-6 %41
REZAR (IEC 60529 )
[DEEES

( EN 60068-2-27 )

ERE

73  ER#tE

B{EEE UB., RE(L?
ERBIEEE U,
BERERI (U )

Dy 7

EREHREE U
ERARE (XY NI—2)
EIERE

V) BZRE

BERRE

BALLUFF HAEE

p=11I

0...17 mm
< 250 ym
8.5 mm
+80 um

-25°C...+70°C
-40°C...+85°C
3 %

55 Hz, 1 mm #RIE.
3 x 30 min

IP67
30 g/11 ms

3

18...30 V DC

24V DC

<19 mA

<10 % (U, (XL )
75V DC

DC

HY)

»H)

»Hh)

7.4 10-Link 1227 1—RA

T

RIREE
T7OEAF—2X

S, ., BN EFHR

I'min

S, .. BORBEER

I max

F—87A=I Y K

YA OILZA L

I0-Link 1.1

38.4 kBit/s ( COM2 )
2184 b

0x0000

OxOFFF

1B6EY NOFERL
B

>3 ms

RAZ -FNAAOTOEAT 01N/ b

—=

FNARX-IAZO7OERAT 24k

-3

75 HEHNT—Z

NISUTHE
BREE. =M
BEROER

AT RILD
T—TIIBEEN
T—7ILOER
T—=7). BHEOHK
B fR T E A
R, BEERKE

PA

PA

ARV BBELMSET—T )
0.5 Nm

PUR

<3.5mm

3

0.14 mm?
23xJ—7)ER

2o 0B A : BIUS NI ZZBS L THEREE 2000 m LT THA,

20N 01BE  BIP &, HBOIRILF—HREE (UL 61010-1%
) FEFEEDEPRER (UL 60950-1 24 ) 2 VN FREZHK 2 0E
BRI v h (UL 1310 £/ UL 1585 %4 ) # AL TEGBL T

=W,



BIP LD2-T017-04-BP_ _/BP__-S4
FERRTSIZUYTVAT A

8 R ——

R a> NZ2UAF1—1H BAM TG-XE-020

BIPICK > THRHETNBME (A) FRI>IVRFY

ATF1—YOHRR (HH ) CBEYET,

FEXI—R BAMO2RW
E-y7/ AF—)L (EC-80)
6
B A
|
S |
|
[ | T
28
ST
ol 7 BN
|
TEETEN
K 8-1: RIS a>r NTUAF 11— BAM TG-XE-020

B www.balluff.com
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.www.balluff.com

Headquarters

Germany

Balluff GmbH
Schurwaldstrasse 9
73765 Neuhausen a.d.F.
Phone +49 7158 173-0
Fax +49 7158 5010
balluff@balluff.de

Global Service Center

Germany

Balluff GmbH
Schurwaldstrasse 9
73765 Neuhausen a.d.F.
Phone +49 7158 173-370
Fax +49 7158 173-691
service@balluff.de

US Service Center

USA

Balluff Inc.

8125 Holton Drive

Florence, KY 41042

Phone (859) 727-2200
Toll-free 1-800-543-8390
Fax (859) 727-4823
technicalsupport@balluff.com

CN Service Center

China

Balluff (Shanghai) trading Co., Itd.
Room 1006, Pujian Rd. 145.
Shanghai, 200127, P.R. China

Phone +86 (21) 5089 9970
Fax +86 (21) 5089 9975
service@balluff.com.cn

932455/E18
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