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BIP LD2-T__ _-03-S75
Induktives Positionsmesssystem

1 Benutzerhinweise

1.1 Giiltigkeit 14 Zulassungen und Kennzeichnungen

Diese Anleitung beschreibt Aufbau, Funktion und Einstell-

moglichkeiten des induktiven Positionsmesssystems ® UL-Zulassun
BIP LD2-T_ _ _-03-S75 mit IO-Link-Schnittstelle. File No 9
Die Anleitung richtet sich an qualifizierte Fachkréfte. Lesen C US 57056

Sie diese Anleitung, bevor Sie das Positionsmesssystem

installieren und betreiben.

Mit dem CE-Zeichen bestéatigen wir, dass
1.2 Verwendete Symbole und Konventionen unsere Produkte den Anforderungen der

aktuellen EU-Richtlinie (EMV-Richtlinie)
Einzelne Handlungsanweisungen werden durch ein entsprechen.

vorangestelltes Dreieck angezeigt.

» Handlungsanweisung 1
Das BIP erfullt die Anforderungen der folgenden
Produktnorm:

Handlungsabfolgen werden nummeriert dargestellt:
— EN 61326-2-3 (Storfestigkeit und Emission)

1. Handlungsanweisung 1
2. Handlungsanweisung 2

Emissionsprufungen:
n Hinweis, Tipp B EllilngztoizritrahlunQ
Dieses Symbol kennzeichnet allgemeine
Hinweise. Storfestigkeitsprifungen:
— Statische Elektrizitat (ESD)
13 Lieferumfang EN 61000-4-2 Schéarfegrad 3
— Elektromagnetische Felder (RFI)
- BP . EN 61000-4-3 Scharfegrad 3
- Befeshggngsmatenal — Schnelle transiente Stérimpulse
—  Kurzanleitung
(Burst)
EN 61000-4-4 Schérfegrad 3

— Leitungsgeflihrte StorgroBen, indu-
ziert durch hochfrequente Felder
EN 61000-4-6 Schéarfegrad 3

Nahere Informationen zu Richtlinien, Zulas-
sungen und Normen sind in der Konformitétser-
klarung aufgefthrt.

4 | BALLUFF  deutsch
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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 Positionsmesssystems oder eine nichtbe-
stimmungsgemaBe Verwendung sind nicht zulassig und
fUhren zum Verlust von Gewahrleistungs- und Haftungsan-
spriichen gegentber dem Hersteller.

22 Allgemeines zur Sicherheit des
Abstandsmesssystems

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, mdgliche 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 Positionsmesssystems keine
Gefahren flr Personen und Sachen entstehen kénnen.

Bei Defekten und nicht behebbaren Stérungen des
Positionsmesssystems ist dieser 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
fuhrt.

24 Entsorgung

» Befolgen Sie die nationalen Vorschriften zur Entsor-
gung.

deutsch SBALLUrF
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Induktives Positionsmesssystem

3 Aufbau und Funktion

3.1 Aufbau

Typ L
@‘ ‘ i BIP LD2-T048-03-S75 64,0
\ r' ‘ d ; § BIP LD2-T070-03-S75 92,5
¥ \ \ @ BIP LD2-T103-03-S75 121,0
N
R | |BIPLD2-T133-03-575 149,5
B
i_eg'f)_i__ '%_féj - 1 7=  Nicht im Lieferumfang enthalten
Positionsgeber "
- 55.3 -
B | 23 _
\<_ O v 4O
/ /
@
\ \
— '\ () g)_
O 1O
LED Befestigungsklammern und Zylinderkopfschrauben ISO 4762 M4x12,

max. Anzugsdrehmoment 3 Nm
Bild 3-1:  Aufbau

3.2 Funktion LED Anzeige

Die LED zeigt die Betriebszustande des BIP an.
Das induktive Positionsmesssystem BIP liefert ein I1O-Link-

Ausgangssignal, das sich proportional zur Position eines

metallischen Positionsgebers &ndert. LED Betriebszustand
Standardkennlinie Grln Positionsgeber ist innerhalb des Messbereichs
Positions- Rot Positionsgeber ist auBerhalb des Messbereichs
wert T Tab.3-1: LED-Anzeige
OXOFFF ___ o ______
1
1
1
1
1
1
1
[N R . !
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
0x0000 ; :
Slmin Se Slmax ’
Messposition

Bild 3-2:  Kennlinie

SALLUrFF deutsch
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4 Einbau und Anschluss

4.1 BIP einbauen

ACHTUNG

UnsachgemiBe Montage

UnsachgemaBe Montage kann die Funktion des BIP

beeintrachtigen und zu Beschadigungen fuhren.

» Darauf achten, dass keine starken elektrischen oder
magnetischen Felder in unmittelbarer Nahe des BIP
auftreten.

Hinweise zum Einbau:

— Die Einbaulage ist beliebig.

— Anzugsdrehmomente beachten, siehe Bild 3-1.

— Um eine Beeinflussung des Messsignals durch das
Einbaumaterial zu minimieren, muss umlaufend um die
aktive Flache des BIP ein metallfreier Raum von
ca. 20 mm eingehalten werden (siehe Bild 4-3). Wird
neben dem Positionsgeber noch ein weiteres Metallteil
vom BIP erkannt, fuhrt dies zu ungultigen Mess-
signalen.

— Um ein Messsignal mit hoher Aufldsung zu erhalten,
auf eine geeignete Kabelfihrung in der Maschine und
FiltermaBnahmen bei der Spannungsversorgung des
Systems achten.

ﬂ Befestigungen (Klemmbhalter, Befestigungs-
schellen, Klemmbdécke, Haltewinkel) sind als
Zubehor erhaltlich unter www.balluff.com.
Klemmbhalter siehe Zubehor auf Seite 19.

Empfohlene Verteilung der Befestigungsklammern in
Abhangigkeit von der jeweiligen BIP-Léange L:

B L
;16 A _
— L O
8 o (&D) <\ \
vi_q} = 8_{;__,

Bild 4-1:  Empfohlener Befestigungsabstand
Typ L A
BIP LD2-T048-03-S75 64,0 28
BIP LD2-T070-03-S75 92,5 60
BIP LD2-T103-03-S75 121,0 89
BIP LD2-T133-03-S75 149,5 118

Tab. 4-1: Befestigungsabstande

B www.balluff.com

Durch entsprechende Aussparungen muss die Zuganglich-
keit zu LED-Anzeige und Steckverbinder sichergestellt
werden (siehe Bild 4-2).

Bild 4-2:

Aussparungen

Folgende Abstande sind einzuhalten:

Einbaumaterial

=
4 NV

((llll Illl)’

te}
N
ol
© 1
> 20 (umlaufend)
Bild 4-3:  EinbaumaBe
deutsch SALLUrFF
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BIP LD2-T_ _ _-03-S75
Induktives Positionsmesssystem

4 Einbau und Anschluss (Fortsetzung)

4.2 Elektrischer Anschluss

Bild 4-4:  Pinbelegung Steckverbinder S75 (Draufsicht auf Stecker

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

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

Tab. 4-2:  Pinbelegung Steckverbinder S75

4.3 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 N&he von Starkstromleitungen verlegen (induktive
Einstreuungen maglich).

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

Kabellange

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

SALLUrFF deutsch



BIP LD2-T_ _ _-03-S75
Induktives Positionsmesssystem

5 Inbetriebnahme

5.1 System in Betrieb nehmen

A GEFAHR

Unkontrollierte Systembewegungen

Bei der Inbetriebnahme und wenn das induktive Positi-

onsmesssystem 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 prufen.
Beschéadigte Anschllsse tauschen.

System einschalten.

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

N

n Insbesondere nach dem Austausch des induk-
tiven Positionsmesssystems oder der Reparatur
durch den Hersteller die korrekten Werte an
Startpunkt und Endpunkt prifen.

5.2 Hinweise zum Betrieb

— Funktion des induktiven Positionsmesssystems und
aller damit verbundenen Komponenten regelmaBig
Uberprtfen.

— Bei Funktionsstdérungen das induktive Positionsmess-
system auBer Betrieb nehmen.

— Anlage gegen unbefugte Benutzung sichern.

B www.balluff.com deutsch BALLUFF |9



BIP LD2-T__ _-03-S75
Induktives Positionsmesssystem

6 I0-Link Schnittstelle

6.1 Grundwissen I0-Link

Allgemein

|O-Link integriert konventionelle und intelligente Sensoren
und Aktoren in Automatisierungssysteme und ist als
Kommunikationsstandard unterhalb der klassischen Feld-
busse vorgesehen. Die feldbusunabhéngige 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 IO-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 maglich.

Protokoll

Bei der 10-Link-Kommunikation werden zyklisch fest
definierte Frames zwischen 10-Link Master und 10-Link
Device ausgetauscht. In diesem Protokoll werden sowohl
Prozess- als auch Bedarfsdaten, wie Parameter oder
Diagnosedaten, Ubertragen. Die GréBe 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 11).

Zykluszeit

Die verwendete Zykluszeit (master cycle time) ergibt sich
aus der minimal maglichen Zykluszeit des 10-Link Devices
(min cycle time) und der minimal moglichen 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 verfugbaren
Prozessdaten in einem Frame Ubertragen. Damit ist die
Zykluszeit (master cycle time) identisch zum Prozess-
datenzyklus.

n Das BIP ist fur die Protokollversion 1.1 und die
Zykluszeit 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).

SALLUrFF deutsch

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 kénnen die Parameterdaten des zuletzt
installierten 10-Link Devices Ubernommen werden. Die
Bedienung dieses Parametermanagers ist abhangig vom
verwendeten 10-Link Master und sollte der zugehdrigen
Beschreibung entnommen werden.

Device-Funktionen und Master-Gateway

Die Funktionen des BIP sind in den Kapiteln 6.3 bis 6.9
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.



BIP LD2-T_ _ _-03-S75

Induktives Positionsmesssystem

6 10-Link Schnittstelle (Fortsetzung)

6.2 Device-Spezifikation

Spezifikation 10-Link-Bezeichnung Wert
Ubertragungsrate COoM2 38,4 kBaud
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

O0x11 (Version 1.1)

Anzahl Prozessdaten
vom Device zum Master

ProcessDataln

0x10 (2 Byte)

Anzahl Prozessdaten ProcessDataOut 0x00 (0 Bit)
vom Master zum Device
Herstellerkennung Vendor ID 0x378
Geratekennung Device ID 0x020305 (BIP LD2-T048)
0x020306 (BIP LD2-T070)
0x020307 (BIP LD2-T103)
0x020308 (BIP LD2-T133)
Tab. 6-1:  Device-Spezifikation
Ubertragungszeiten
Prozessdatenzyklus bei 1.0/1.1 Master | master cycle time = 3 ms
Tab. 6-2:  Device-Ubertragungszeiten
6.3 Prozessdaten
Das BIP gibt tber die 10-Link-Schnittstelle 2-Byte-Prozess-
daten aus. Diese setzen sich aus dem linksbundig orien-
tierten 12-Bit-Positionswert und 4 Bindrwerten zusammen.
Octet 0 Octet 1
7| e[ 5] 4] 3] 210|765 ]a]s3]2]1]o0
(MSB) Position value (LSB) | OoR" 2 2 2
OoR" Positionsgeber
1 auBerhalb des Messbereichs
0 im Messbereich
" Positionsgeber auBer Reichweite (out of range)
2 reserviert
Tab. 6-3: Prozessdaten
B www.balluff.com deutsch BALLUFF
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BIP LD2-T_ _ _-03-S75
Induktives Positionsmesssystem

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 GmbH"

0011 |17 Vendor text StringT (15 Byte) Read only | "innovating automation”

0012 |18 Product name StringT (19 Byte) Read only | "BIP LD2-T103-03-S75"
0013 | 19 Product ID StringT (7 Byte) Read only | "BIP 0014"

0014 | 20 Product text StringT (28 Byte) Read only | "Inductive Positioning System"
0016 | 22 Hardware revision StringT (8 Byte) Read only | "vO1"

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 10-Link

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

Profile Characteristic

Dieser Parameter gibt an, welches Profil vom 10-Link

Device unterstutzt 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. 6-5 auf Seite 13).

Application Specific Tag

Der Application Specific Tag bietet die Moglichkeit dem
IO-Link Device einen beliebigen, 32 Byte groBen String
zuzuweisen. Dieser kann zur anwendungsspezifischen
Identifikation genutzt und in den Parametermanager
tibernommen werden. Uber Subindex 0 erfolgt der Zugriff
auf das gesamte Objekt.

12 | BALLUFF  deutsch
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Induktives Positionsmesssystem

6

10-Link Schnittstelle (Fortsetzung)

6.5 Systemparameter
Index Parameter Subindex | Parameter Datenformat | Zugriff Bemerkungen
hex | dez hex | dez
000D |13 Profile characteristic |01 1 DeviceProfilelD UINT16 Read only | Smart Sensor Profil
02 FunctionClassID Prozesswert
03 FunctionClassID Prozessdaten-
variable
OOOE |14 PDInput descriptor |01 1 PDV1 OctetStringT 3 |Read only | OutOfRange
02 |2 PDV2 Positionswert
Tab. 6-5:  Systemparameter
6.6 Sensorspezifische Parameter
Index Parameter Subin- Datenformat Zugriff Werte- Bemerkungen
dex (Lange) bereich
hex | dez hex | dez
0052 |82 | Temperatur Array 00 |0 Char (5 Byte) Read only |[-128...+127| Ausgabe aller Tempera-
Interne Temperatur 01 |1 Char (1 Byte) turparameter (in °C)
Temperatur min. Startup |02 |2 Char (1 Byte)
Temperatur max. Startup |03 |3 Char (1 Byte)
Temperatur min. Lifetime |04 |4 Char (1 Byte)
Temperatur max. Lifetime |05 |5 Char (1 Byte)
0055 |85 | Application specific 0 0 Char (1 Byte) Read/Write |0...255 -
number
0056 |86 |COMx Speed 00 Char (1 Byte) Read only |2 |O-Link COM Speed
0057 |87 | Operating hours array 00 |0 12 Byte Read only Betriebsstundenzahler
Total hours 01 UInt32 (4 Byte) Read only Betriebsstundenzahler
Lifetime
Maintenance hours 02 |2 UInt32 (4 Byte) Read only Betriebsstundenzahler
Maintenance
Startup hours 03 |3 UInt32 (4 Byte) Read only Betriebsstundenzahler
Inbetriebnahme
0058 |88 | Startup array 00 |0 8 Byte Read only Inbetriebnahmen
Total startups 01 UInt32 (4 Byte) Read only Inbetriebnahmen Lifetime
Maintenance startups 02 |2 UInt32 (4 Byte) Read only Inbetriebnahmen Mainte-
nance
00C0| 192 | Steilheit 00 |0 Float32" (4 Byte) | Read only Steilheit der Kennlinie
(Ausgang — Position)
00C1[193 |Offset 00 |O Float32" (4 Byte) | Read only Offset der Kennlinie
(Ausgang — Position)
00C5(197 |Invertierung 00 |O UChar (1 Byte) Read/Write |0x00-0x01 | Kennlinien-Invertierung
00C8|200 |SImin[mm] 01 |1 Float32" (4 Byte) |Read only |0...133 Aktueller Wert flr
SImin[mm]
Simax[mm] 02 |2 Float32" (4 Byte) |Read only |0...133 Aktueller Wert flr
Slmax[mm]
00CA| 202 |Teach-in Status 0 0 RecordT Read only Aktueller Status fur linear
Teach-in

' Beachten, dass die Gleitkommawerte Little-Endian-codiert sind und mit dem LSB beginnen.

Tab. 6-6: Sensorspezifische Parameter

B www.balluff.com
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Induktives Positionsmesssystem

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 | 0x82 Reset Rucksetzen auf Werksein-
command stellung
OxEO Teaching linearity | Speichert den neuen
range Linearitatsbereich
OxE1 Simin Teach-in Startposition
speichern
OxE2 Simax Teach-in Endposition
speichern
OxEA Linearitats- Aktiviert Linear Teach-in
bereich Mode
aktivieren
OXEB Invertierung Invertiert den Sensoraus-
gang
OxEE Linearitats- Linearitatsbereich auf die
bereich Default-Werte zurlicksetzen
rlcksetzen
OxEF Teach-in l6schen | Laufenden Teach-in-
Prozess loschen (clear)
OxA5 Reset Ricksetzen Maintenance
maintenance
Tab. 6-7: Systemkommandos
6.8 Teachen des Messbereichs

Start- und Endpunkt der Kennlinie (SImin und Simax)
kénnen durch Teachen festgelegt werden, um den Stei-
gungsverlauf und den Steigungswert der Kennlinie vorzu-
geben.

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

Ablauf Teachen des Messbereichs

Index Subindex | Zugriff Value
hex |dez | hex | dez
| 1. Einstellungen des Messbereichs aktivieren. 0002 |2 00 |0 Write only | OXEA
2. Positionsgeber zum neuen SImin bewegen.?
|3. Die aktuelle Position als SImin temporar speichern. |0002 | 2 | 00 |O |Write only | OxE1
4. Positionsgeber zum neuen Slmax bewegen.®
5. Die aktuelle Position als Simax temporar speichern. 0002 |2 00 |O Write only | OxE2
6. Werte fUr den neuen Messbereich SImin/Slmax Gbernehmen | 0002 |2 00 |0 Write only | OXEO
und aktivieren.

3 Innerhalb des urspriinglichen Linearbereichs

14 | BALLUFF deutsch



BIP LD2-T_ _ _-03-S75
Induktives Positionsmesssystem

6 10-Link Schnittstelle (Fortsetzung)

FUr den Teach-in-Prozess gibt es eine Zeitbegrenzung von

2 Minuten. Jedes neues Kommando startet dieses Zeit-

fenster neu.

Der Startpunkt wird temporar gespeichert und kann

beliebig oft Uberschrieben werden. Der Endpunkt kann

nach dem Startpunkt eingestellt werden.

Eine Ruckmeldung Uber den Teach-in-Prozess erhalt man

Uber die LED und durch das Statusregister.

Wenn der Teach-in-Modus aktiviert ist, blinkt die LED

langsam:

— grun (Positionsgeber innerhalb des urspringlichen
Linearitatsbereichs)

— rot (Positionsgeber auBerhalb des urspriinglichen
Linearitatsbereichs)

Teach-in-Kommandos werden durch, fir etwa 2 Sekunden
schnell blinkende, griine (OK) oder rote (Fehler) LEDs
rickgemeldet. Nach dem Speichern der Startposition
blinkt die LED rot, weil die Endposition nicht in der Nahe
des Startpunkts eingestellt werden kann.

Der Teach-in-Status lasst sich als ISDU (Indexed Service
Data Unit) von Index OxCA auslesen und sieht wie folgt
aus:

MSB LSB

7 6 5 4 3 2 1 0
RES START
Der Status-Teil informiert Uber das Ergebnis des letzten
Teach-in-Kommandos:

Status Bedeutung

0 Kein Teach-in-Prozess

1 Startposition wird gespeichert

4 Endposition wird gespeichert und wartet auf
APPLY-Kommando

7 Fehler (z. B. Positionsgeber auBerhalb des

maoglichen Teach-Bereichs)

14 Teach-in erfolgreich durchgefihrt

Tab. 6-8: Informationen des Teach-in-Status (ISDU)

Neuer Linearitatsbereich wird bis zur Sendung des APPLY-
Kommandos nicht aktiviert.

Der durch Teachen eingestellte neue Offset- und Steilheits-
wert der Kennlinie kann ausgelesen werden (siehe Tab. 6-6
auf Seite 13).

B www.balluff.com

deutsch
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BIP LD2-T_ _ _-03-S75
Induktives Positionsmesssystem

6 10-Link Schnittstelle (Fortsetzung)

6.9 Werkseinstellungen

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

Werkseinstellungen Messbereich

Index Subindex Parameter Daten- Default value Bemerkung

hex dez hex dez format hex dez

00C8 | 200 01 1 Simin[mm] Float32 00000000 | 0 Startposition der Kennlinie
02 2 Simax[mm] Float32 42CEQ000 | 103,0 | Endposition der Kennlinie

00C5 197 00 0 Invertierung UCHARS8 | 00 0 Nicht-invertierte Kennlinie

Tab. 6-9:  Werkseinstellungen (Messbereich),
Beispiel fur BIP LD2-T103-03-S75

Riicksetzen auf Werkseinstellung
Alle Sensor-Parameter kbnnen gemeinsam zurlickgesetzt

werden.
Index Subindex | Zugriff Value
hex |dez |hex |dez

» Alle Einstellungen auf Werkseinstellung zurticksetzen. 0002 |2 00 |0 Write only | Ox82

16 | BALLUFF  deutsch




BIP LD2-T__ _-03-S75

Induktives Positionsmesssystem

7 Technische Daten

71 Genauigkeit

Die Angaben sind typische Werte fur

BIP LD2-T_ _

_-03-875 bei 24 V DC und Raumtemperatur.

Die Werte gelten bei Verwendung des Standard-Positons-

gebers BAM TG-XE-001.

Typ BIP-Lange L | Messbereich | Messbereich | Linearitidtsfehler | Linearitatsfehler | Bemessungs-
[mm] S, min. [mm] | S, max. [nm] | max. 5...95% max. 100% von | abstand S_
von S, [um] S, [um] [mm]
BIP LD2-T048-03-S75 64,0 0 48 +300 +400 24,0
BIP LD2-T070-03-S75 92,5 0 70 +300 +300 35,0
BIP LD2-T103-03-S75 121,0 0 1083 +300 +300 51,5
BIP LD2-T133-03-S75 149,5 0 133 +300 +400 66,5
Wiederholgenauigkeit R +80 pm
7.2 Umgebungsbedingungen" 7.4 10-Link Schnittstelle
Umgebungstemperatur T, -25°C...+85°C Spezifikation |O-Link 1.1
Lagertemperatur -25°C...+85°C Ubertragungsrate 38,4 kBaud (COM2)
Temperaturdrift max. vom Endwert  +1,5 % Prozessdaten 2 Byte
Schockbelastung 30 g/11 ms Ausgangswert
h EN 60068-2-27
nac Positionswert bei SImin 0x0000
Vibration 55 Hz, 1 mm Ampli- " ,
nach EN 60068-2-6 tude 33 x 30 min. Positionswert bei SImax OxOFFF
Schutzart nach IEC 60529 IP67 Datenformat 16 Bit unsigned
(in verschraubtem Zustand) Integer
Zykluszeit >3 ms
7.3 Spannungsversorgung Prozessdaten Master - Device 0 Byte
o Prozessdaten Device - Master 2 Byte
Spannung U,, stabilisiert? 18...30V DC
B betrieb: U, 24VDC
emessungsbetriebsspannung U, 75 Mechanische Daten
Restwelligkeit <15 % (von U)
Leerlaufstrom || bei U, <35mA Gehausematerial Kunststoff (PBT)
Aktive Flache, Material Kunststoff (PBT)
Kurzschlussschutz ja Anzugsdrehmoment 3 Nm
Vertauschungsmaglichkeit ja ’
geschditzt " Far s Gebrauch in geschlossenen Raumen und bis zu einer Hohe
Verpolungssicher ja von 2000 m Uber Meeresspiegel.

B www.balluff.com

2 Flr A\ T Das BIP muss extern Uber einen energiebegrenzten Strom-
kreis gemaB UL 61010-1 oder eine Stromquelle begrenzter Leistung

gemaB UL 60950-1 oder ein Netzteil der Schutzklasse 2 gemai UL 1310

bzw. UL 1585 angeschlossen werden.

deutsch SBALLUrF
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BIP LD2-T__ _-03-S75
Induktives Positionsmesssystem

8

8.1 Anschlusskabel

BIP (l) Signal 10-Link Master (ll)
1 L+ (18...30 V) 1
2 nicht belegt -
3 L- (GND) 3
4 C/Q 4
Tab. 8-1:  Pinbelegung IO-Link Master
8.1.1 Datenkabel, konfektioniert mit M12-Stecker

— Steckverbinder gerade, umspritzt, konfektioniert
— Buchse gerade M8, Stecker gerade M12, 4-polig

32.2 L 48.5

[BYALILUIF[R %@

i ¢

Bild 8-1:  Steckerverbinder Buchse gerade — Stecker gerade

Typ Bestellcode
BCC M314-M414-3E-304-PX0434-006 BCCO3JR
BCC M314-M414-3E-304-PX0434-020 BCCO3JW
BCC M314-M414-3E-304-PX0434-050 BCC03JZ
BCC M314-M414-3E-304-PX0434-100 BCC0O36U

Beispiele:
BCC M314-M414-3E-304-PX0434-050 = Kabellange 5 m

SALLUrFF deutsch

8.1.2 Datenkabel, konfektioniert mit M12-Buchse/
Stecker

— Steckverbinder, umspritzt, konfektioniert
— Buchse gewinkelt M8, Stecker gerade M12, 4-polig

27 L 48.5
EVAILLUYAR [} BALLWEE

29.7,

Bild 8-2:  Steckerverbinder Buchse gewinkelt — Stecker gerade

Typ Bestellcode
BCC M324-M414-3E-304-PX0434-006 BCCO3K8
BCC M324-M414-3E-304-PX0434-020 BCCO3KC
BCC M324-M414-3E-304-PX0434-050 BCCO3KF
BCC M324-M414-3E-304-PX0434-100 BCCOCeY

Beispiele:
BCC M324-M414-3E-304-PX0434-050 = Kabellange 5 m



BIP LD2-T_ _ _-03-S75
Induktives Positionsmesssystem

8 Zubehor (Fortsetzung)

8.2 Positionsgeber BAM TG-XE-001 8.3 Klemmbhalter MC-XA-028-B06-1
Die vom BIP erfasste Position (A) liegt in der Mitte des Bestellcode: BAMO2MA
Positionsgebers (Symmetrielinie). '
Material: Aluminium
Bestellcode: BAMO1CP . )
) Lieferumfang: Montagematerial

Material: Stahl (EC-80)

8 30

A 15

27
10.5
S
H

3

4,2

A

NI ﬂé

10

3.5

30

18
Bild 8-3:  Positionsgeber BAM TG-XE-001 @

Bild 8-4:  Klemmhalter MC-XA-028-B06-1

B www.balluff.com deutsch BALLUFF | 19



BIP LD2-T_ _ _-03-S75
Induktives Positionsmesssystem

0

9.1 Bestellcode

Typ Bestellcode
BIP LD2-T048-03-S75 BIPOO1J
BIP LD2-T070-03-S75 BIPOO1H
BIP LD2-T103-03-S75 BIPOO14
BIP LD2-T133-03-S75 BIPOO1F

9.2 Bedruckung

SALLUrr
BIP0014"
BIP LD2-T103-03-S75?

(Beispiel)

" Bestellcode
2 Typ

20 | BALLUFF  deutsch
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BIP LD2-T__ _-03-S75
Inductive Positioning System

1 Notes to the user

1.1 Validity 14 Approvals and markings

This guide describes the construction, function, and setup
options for the inductive positioning system

BIP LD2-T_ _ _-03-S75 with IO-Link interface. File o,
The guide is intended for qualified technical personnel. c us ED07956
Read this guide before installing and operating the position

measuring system.

The CE Mark verifies that our products
1.2 Symbols and conventions meet the requirements of the current EU

® UL approval

Directive (EMC Directive).
Individual instructions are indicated by a preceding
triangle.
» Instruction 1
The BIP meets the requirements of the following product
standard:

Action sequences are numbered consecutively:
— EN 61326-2-3 (noise immunity and emission)

1. Instruction 1

2. Instruction 2
Emission tests:

— RF emission EN 55011

n the, tip

This symbol indicates general notes.

Noise immunity tests:

— Static electricity (ESD)
1.3  Scope of delivery EN 61000-4-2 Severity level 3
- BIP - Electromagnetic fields (RFI)
— F|X|ng material EN 61000-4-3 SeVerity level 3
- Condensed guide — Electrical fast transients (burst)
EN 61000-4-4 Severity level 3

— 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.

4 | BALLUFF english



BIP LD2-T__ _-03-S75
Inductive Positioning System

2

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 position measuring system or non-approved
use are not permitted and will result in the loss of warranty
and liability claims against the manufacturer.

2.2 General safety notes on the distance
measuring system

Installation and startup may only be performed by
trained specialists with basic electrical knowledge.
Qualified personnel are persons whose technical
training, knowledge and experience as well as knowledge
of the relevant regulations allows him to assess the work
assigned to him, recognize possible hazards and take
appropriate safety measures.

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 linear encoder system will not result in
hazards to persons or equipment.

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

B www.balluff.com

23 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

Type and source of the hazard
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 severe injury .

2.4 Disposal

» Observe the national regulations for disposal.

english BALLUFF
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BIP LD2-T_ _

_-03-S75

Inductive Positioning System

3

3.1

BIP

Construction and function

Construction

Type L
[ BIP LD2-T048-03-S75 64.0
\ r' ; ) 1 z BIP LD2-T070-03-S75 92.5
¥ \ \ @ BIP LD2-T103-03-S75 121.0
N

R ‘ BIP LD2-T133-03-S75 149.5

AT

L@;’_L_ '%_fl-léj - 1 7= ' Not included in scope of delivery
Target
- 55.3 -
B |2
\<_ O v 4O
A
@
\ \
— '\ () g)_
O 4]0
LED Mounting clamps and cylinder head screws ISO 4762 M4x12,
max. tightening torque 3 Nm
Fig. 3-1:  Construction
3.2 Function LED display

The LED indicates the operating states of the BIP.

The BIP inductive positioning system provides an IO-Link

output signal which changes proportional to the position of

a metallic target.

Standard curve
Position T

value
OxOFFF+

LED

Operating state

Green

Target is within the measuring range

Red

Target is outside the measuring range

Tab. 3-1:

0x0000

Simin

Fig. 3-2:

SALLUrr

Se

Characteristic curve

english
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Measured position

LED display



BIP LD2-T__ _-03-S75
Inductive Positioning System

4 Installation and connection

4.1 Installing the BIP

NOTICE

Improper installation

Improper installation can compromise the function of the

BIP and result in damage.

» For this reason, ensure that no strong electrical or
magnetic fields are present in the immediate vicinity
of the BIP.

Notes on installation:

— Any orientation is permitted.

— Observe tightening torques, see Fig. 3-1.

— 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 20 mm
must be maintained (see Fig. 4-3). If the BIP detects
not only the magnet, 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.

ﬂ Fastenings (mounting clamps, brackets,
clamping frames, mounting brackets) are
available as accessories at www.balluff.com.
For mounting clamps see Accessories on page 19.

Recommended distribution of the mounting clamps as a
function of the respective BIP length L:

4 L
416 A -~
r \ \ +
O o
© ¢ <
N o A \ \
(o = O A
Fig. 4-1:  Recommended fastener spacing
Type L A
BIP LD2-T048-03-S75 64.0 28
BIP LD2-T070-03-S75 92.5 60
BIP LD2-T103-03-S75 121.0 89
BIP LD2-T133-03-S75 149.5 118

Tab. 4-1:  Fastener distances

B www.balluff.com

Cut-outs must be provided to ensure visibility of the LED
display and access to the connectors (see Fig. 4-2).

Fig. 4-2:  Cut-outs

Maintain the following distances:

Installation material

=
4 NV

((l I L l)’

0.2.

> 20 (circumferential)

Fig. 4-3:  Installation dimensions

english BALLUrFF
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BIP LD2-T_ _ _-03-S75
Inductive Positioning System

4 Installation and connection (continued)

4.2 Electrical Connection

Fig. 4-4:  Pin assignment of S75 connector
(view from above on connector of BIP)

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

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

Tab. 4-2:  Pin assignment of S75 connector

4.3 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

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

8 | BALLUFF english



BIP LD2-T_ _ _-03-S75
Inductive Positioning System

S R ——

5.1 Starting up the system

A DANGER

Uncontrolled system movement

When starting up, if the 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 inductive positioning system, if
necessary.

N

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

5.2 Operating notes

— Regularly check function of the inductive positioning
system and all associated components.

— Take the inductive positioning system out of operation
whenever there is a malfunction.

— Secure the system against unauthorized use.

B www.balluff.com
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BIP LD2-T__ _-03-S75
Inductive Positioning System

6 10-Link interface

6.1 Basic knowledge about 10-Link

General

|O-Link integrates conventional and intelligent sensors and
targets in automation systems and is intended as a
communication standard below 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 targets, 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 IO-Link master and
the 10-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 11).

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 IO-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
and cycle time.
Operating the 10-Link device on an IO-Link
master with protocol version 1.0 results in
longer transfer times
(process data cycle ~ amount of process data x
master cycle time).

SALLUFF english

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 I0-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.

Device functions and master gateway

The functions of the BIP are described in detail in sections
6.3 to 6.9. How process and parameter data is
implemented via the master gateway can be found in the
instructions for the 10-Link master.



BIP LD2-T_ _ _-03-S75
Inductive Positioning System

6 10-Link interface (continued)

6.2 Device specification

Specification 10-Link Description Value
Transfer rate COM2 38.4 kBaud
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 bytes

— Enhanced parameters — ISDU supported Supported

|O-Link protocol version Revision ID

O0x11 (Version 1.1)

Amount of process data ProcessDataln

from the device to the master

0x10 (2 bytes)

Amount of process data ProcessDataOut 0x00 (O bits)
from the master to the device
Manufacturer ID Vendor ID 0x378
Device identification Device ID 0x020305 (BIP LD2-T048)
0x020306 (BIP LD2-T070)
0x020307 (BIP LD2-T103)
0x020308 (BIP LD2-T133)
Tab. 6-1:  Device specification
Transfer times
Process data cycle with 1.0/1.1 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.
Octet 0 Octet 1
7| e[ 5] 4] 3] 210|765 ]a]s3]2]1]o0
(MSB) Position value (LSB) | OoR" 2 2 2

OoR1" Target
1 outside the measuring range
0 within the measuring range

" Target out of range
2 reserved

Tab. 6-3: Process data

B www.balluff.com
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BIP LD2-T_ _ _-03-S75
Inductive Positioning System

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 GmbH"

0011 |17 Vendor text StringT (15 bytes) Read only | "innovating automation”

0012 |18 Product name StringT (19 bytes) Read only | "BIP LD2-T103-03-S75"

0013 | 19 Product ID StringT (7 bytes) Read only | "BIP 0014"

0014 | 20 Product text StringT (28 bytes) Read only | "Inductive Positioning System"
0016 | 22 Hardware revision StringT (8 bytes) Read only | "vO1"

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.

Profile Characteristic

This parameter indicates which profile is supported by the

|O-Link device.

The inductive positioning system BIP supports 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 BIP inductive positioning system processes the
process variables (seeTab. 6-5 on page 13).

Application Specific Tag

The Application Specific Tag makes it possible to assign
the I0-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 O.

12 | BALLUFF english



BIP LD2-T_ _ _-03-S75
Inductive Positioning System

6 10-Link interface (continued)

6.5 System parameters

Index Parameters Subindex | Parameters Data format | Access Comments

Hex | Dec Hex | Dec

000D |13 Profile characteristic |01 1 DeviceProfilelD UINT16 Read only | Smart Sensor Profile
02 |2 FunctionClassID Process value
03 |3 FunctionClassID Process data

variable

OOOE |14 PDInput descriptor |01 1 PDV1 OctetStringT 3 |Read only | OutOfRange

02 |2 PDV2 Position value

Tab. 6-5:  System parameters

6.6 Sensor-specific parameters

Index Parameters Subindex | Data format Access Value Comments
Hex |Dec Hex| Dec | (length) range
0052 |82 |Temperature array 00 |0 Char (5 bytes) Read only |-128...+127 | Output of all
Internal temperature 01 |1 Char (1 byte) g}anrqapnew;?gge(in °)
Min. temperature startup |02 |2 Char (1 byte)
Max. temperature startup |03 |3 Char (1 byte)
Min. temperature lifetime |04 |4 Char (1 byte)
Max. temperature lifetime |05 |5 Char (1 byte)
0055 |85 | Application specific 0 0 Char (1 byte) Read/ 0...255 -
number Write
0056 |86 | COMx speed 00 |0 Char (1 byte) Read only |2 |O-Link COM speed
0057 |87 | Operating hours array 00 |0 12 bytes Read only Sensor operating hours
Total hours 01 |1 UInt32 (4 bytes) |Read only Lifetime operating hours
Maintenance hours 02 |2 UInt32 (4 bytes) |Read only Operating hours since
last maintenance
Startup hours 03 |3 UInt32 (4 bytes) |Read only Operating hours since
last startup
0058 (88 |Startup array 00 |0 8 bytes Read only Sensor startup numbers
Total startups 01 |1 UInt32 (4 bytes) |Read only Lifetime number of
startups
Maintenance startups 02 |2 UInt32 (4 bytes) |Read only Number of startups
since last maintenance
00CO (192 | Gradient 00 |O Float32" (4 bytes) | Read only Gradient of curve
(Output — Position)
00C1 | 193 | Offset 00 |0 Float32" (4 bytes) | Read only Curve offset
(Output — Position)
00C5 | 197 |Inversion 00 |0 UChar (1 byte) Read/Write | 0x00-0x01 | Curve inversion
00C8 | 200 | SImin[mm] 01 |1 Float32" (4 bytes) | Read only |0...133 Current value for
Slmin[mm]
Simax[mm] 02 |2 Float32" (4 bytes) |Read only |0...133 Current value for
Slmax[mm]
00CA | 202 | Teach-in Status 0 0 RecordT Read only Current status for linear
Teach-in

I Please note that floating point values have Little-Endian coding and start with the LSB.

Tab. 6-6:  Sensor-specific parameters

B www.balluff.com english BALLUFF
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BIP LD2-T_ _ _-03-S75
Inductive Positioning System

6

10-Link interface (continued)

6.7 System commands
Index Subindex | Parameters | Data Access | Value Comments
Hex | Dec | Hex | Dec format el
0002 |2 00 |0 System UINT8 | Write only |0x82 Reset Reset to factory settings
command OxEO Teaching linearity | Stores the new linearity
range range
OxE1 Simin Store teach-in start position
OxE2 Simax Store teach-in end position
OxEA Enable linearity Enables Linear Teach-in
range Mode
OxEB Inversion Inverts the sensor output
OxEE Reset linearity Reset linearity range to
range factory default settings
OxEF Clear Teach-in Clear running Teach-
in-process
OxA5 Reset Reset maintenance
maintenance
Tab. 6-7: System commands
6.8  Teach-in of the measuring range

The start and end points of the curve (SImin and Simax)
can be defined by teaching in to indicate the gradient
progress and gradient value of the curve.

Teach-in process of the measuring range

If the target leaves the measuring range
during teaching, the error message
TEACH_STATE_ERROR is reported.

Index Subindex | Access Value
Hex | Dec | Hex | Dec
| 1. Activate the measuring range settings. 0002 |2 00 |0 Write only | OXEA
2. Move target to new SImin.%
|3. Temporarily saves the current position as Simin. | 0002 | 2 |OO | 0 |Write only |OxE1
4. Move target to new Simax.?
5. Temporarily save the current position as Simax. 0002 |2 00 |0 Write only | OxE2
6. Apply and activate values for the new measuring range Simin/| 0002 | 2 00 |0 Write only | OXEO
Simax.

3 Within the original linear range

SALLUFF english



BIP LD2-T_ _ _-03-S75
Inductive Positioning System

6 10-Link interface (continued)

The Teach-in process has a time limit of 2 minutes. Each
new command restarts this time window.

The start point is temporarily stored and can be overwritten
as often as desired. The end point can be set after the
start point.

A reply for the Teach-in process is indicated by the LED
and the status register.

If Teach-in mode is enabled the LED will flash slowly:

— Green (Target is within the original linearity range)
— Red (Target is outside the original linearity range)

Teach-in commands are confirmed for about 2 seconds by
rapidly flashing green (OK) or red (error) LEDs. After the
start position is stored the LED flashes red since the end
position cannot be set in the vicinity of the start point.

The Teach-in status can be read as an ISDU (Indexed
Service Data Unit) from Index OXCA and looks as follows:

MSB LSB

7 6 5 4 3 2 1 0

The Status section informs about the result of the last
Teach-in command:

Status Meaning

0 No Teach-in process

1 Start position is stored

4 End position is stored and waiting for APPLY
command

7 Error (e.g. target outside the possible teach
area)

14 Teach-in completed successfully

Tab. 6-8: Information about Teach-in status (ISDU)

New linearity range is not enabled until the APPLY
command is sent.

The new offset and slope value of the characteristic curve set
by the teach-in can be read out (see Tab. 6-6 on page 13).

B www.balluff.com

english

SALLUrr

15



BIP LD2-T_ _ _-03-S75
Inductive Positioning System

6 I0-Link interface (continued)

6.9 Factory settings

The following settings exist at the time of delivery and after
resetting to factory settings:

Measuring range factory settings

Index Subindex Parameters Data Default value Remarks
Hex |Dec |Hex |Dec format | oy Dec
00C8 | 200 01 1 Simin[mm] Float32 00000000 | 0 Start position of the characteristic
curve
02 2 Slmax[mm] Float32 42CEQ000 | 103.0 | End position of the characteristic
curve
00C5 | 197 00 0 Inversion UCHARS8 | 00 0 Non-inverted curve
Tab. 6-9: Factory default settings (measuring range),
example for BIP LD2-T103-03-S75
Reset to factory settings
All sensor parameters can be reset together.
Index Subindex | Access Value

Hex | Dec | Hex | Dec
» Return all settings to factory defaults. 0002 |2 00 |0 Write only | Ox82

16 | BALLUFF english




BIP LD2-T__ _-03-S75

Inductive Positioning System

7

71 Accuracy

The data are typical values for
BIP LD2-T_ _
The values apply when using the
BAM TG-XE-001.

standard target

_-03-S75 at 24 V DC and room temperature.

Technical data

Type BIP length L | Measuring Measuring Linearity error Linearity error Effective
[mm] range range max. 5...95% of | max. 100...% of | operating
S, min. [mm] | S, max. [mm] | S, [um] S, [um] distance S_
[mm]
BIP LD2-T048-03-S75 64.0 0 48 +300 +400 24.0
BIP LD2-T070-03-S75 92.5 0 70 +300 +300 35.0
BIP LD2-T103-03-S75 121.0 0 103 +300 +300 51.5
BIP LD2-T133-03-S75 149.5 0 133 +300 +400 66.5
Repeat accuracy R +80 um
7.2  Ambient conditions” 7.4  10-Link interface
Ambient temperature T, -25°C...+85 °C Specification |O-Link 1.1
Storage temperature -25°C...+85 °C Transfer rate 38.4 kBaud (COM2)
Temperature drift max. of end value +1,5 % Process data 2 bytes
Shock rating 30 g/11 ms Output value
EN 60068-2-27
per Position value at SImin 0x0000
Vibration 55 Hz, 1 mm .
per EN 60068-2-6 amplitude 33 x 30 Position value at Simax OxOFFF
min. Data format 16 bit unsigned
Degree of protection per IEC 60529 P67 integer
(when attached) Cycle time =3ms
Master-device process data 0 bytes
7.3 Power supply Device-master process data 2 bytes
Voltage U,, regulated® 18...30V DC
Rated operating voltage U, 24V DC 75 Mechanical data
Ripple <15 % (of U) Housing material Plastic (PBT)
No-load current | at U, <35 mA Active surface material Plastic (PBT)
Tightening torque 3 Nm
Short-circuit protection Yes
Protection against possibility of Yes 0 For MWus: Use in enclosed spaces and up to an altitude of 2000 m
miswiring above sea level.
Reverse polarity proteotion Yes 2 For c“us; The BIP must be connected externally to a power-limited

B www.balluff.com

circuit according to UL 61010-1 or a power source of limited output
according to UL 60950-1 or a power supply with Protection Class 2

according to UL 1310 and UL 1585.

english
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BIP LD2-T__ _-03-S75
Inductive Positioning System

8 Accessories

8.1 Connection cable

BIP (l) Signal 10-Link Master (ll)
1 L+(18...30 V) 1
2 Not used -
3 L- (GND) 3
4 C/Q 4
Tab. 8-1:  10-Link Master pin assignment
8.1.1 Data cable, preassembled with M12 plug

— Straight connector, molded, preassembled
— Straight M8 female, straight M12 male, 4-pin

32.2 L 48.5

i ¢

[BYALILUIF[R %@

Fig. 8-1:  Straight female — straight male

Type Order code
BCC M314-M414-3E-304-PX0434-006 BCCO3JR
BCC M314-M414-3E-304-PX0434-020 BCCO3JW
BCC M314-M414-3E-304-PX0434-050 BCC03JZ
BCC M314-M414-3E-304-PX0434-100 BCC0O36U

Examples:
BCC M314-M414-3E-304-PX0434-050 = cable length 5 m

SALLUFF english

8.1.2 Data cable, preassembled with M12 female/
male

— Connector, molded-on, preassembled
— Right-angle M8 female, straight M12 male, 4-pin

27 L 48.5
EVAILLUYAR [} BALLWEE

29.7,

Fig. 8-2:  Right-angle female — straight male

Type Order code
BCC M324-M414-3E-304-PX0434-006 BCCO3K8
BCC M324-M414-3E-304-PX0434-020 BCCO3KC
BCC M324-M414-3E-304-PX0434-050 BCCO3KF
BCC M324-M414-3E-304-PX0434-100 BCCOCeY

Examples:
BCC M324-M414-3E-304-PX0434-050 = cable length 5 m




BIP LD2-T_ _ _-03-S75
Inductive Positioning System

8 Accessories (continued)

8.2 BAM TG-XE-001 target 8.3 Mounting clamp MC-XA-028-B06-1
The position detected by the BIP A lies in the center of the Order code: BAMO2MA
target (line of symmetry). '
Material: Aluminum

Order code: BAMOTCP Scope of delivery:  Mounting material
Material: Steel (EC-80)

8 30

A

15

27
10.5
o
F

3

4,2

SNHIE

)| @) —
18 : ﬂ

10

)

Fi

g.8-3:  BAM TG-XE-001 target

30
3.5

Fig. 8-4:  Mounting clamp MC-XA-028-B06-1

B www.balluff.com english BALLUFF | 19



BIP LD2-T_ _ _-03-S75
Inductive Positioning System

0

9.1 Order code

Type Order code
BIP LD2-T048-03-S75 BIPOO1J
BIP LD2-T070-03-S75 BIPOO1H
BIP LD2-T103-03-S75 BIPOO14
BIP LD2-T133-03-S75 BIPOO1F

9.2 Labeling

SALLUrr

BIP0014"
BIP LD2-T103-03-S75?

(Example)

" Order code
2 Type

20 | BALLUFF english

No. 932886-726 EN - 00.000000 - J17; Subject to modification.
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BIP LD2-T__ _-03-S75

Systéme de mesure de position inductif

1 Guide d'utilisation

1.1 Validité

La présente notice décrit la structure, le fonctionnement et
les possibilités de réglage du systeme de mesure de
position inductif BIP LD2-T_ _ _-03-S75 avec interface
|O-Link.

La notice s'adresse a un personnel qualifié. La lire
attentivement avant I'installation et la mise en service du
systeme de mesure de position.

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 Conditionnement

- BIP
— Matériel de fixation
— 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 :

— EN61326-2-3 (immunité aux parasites et émission)

Contrble en matiere d'émissions :

— Emissions de perturbations
EN 55011

Contréles en matiere d'immunité aux parasites :

— Electricité statique (ESD)

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

— Impulsions parasites rapides et
transitoires (Burst)
EN 61000-4-4

— Grandeurs perturbatrices
véhiculées par cable, induites par
des champs de haute fréquence
EN 61000-4-6

Degré de sévérité 3

Degré de sévérité 3

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




BIP LD2-T__ _-03-S75
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 dans le domaine
industriel.

Tout démontage du systéme de mesure de position 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 sur la sécurité du systéeme de
mesure de distance

L'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 systeme de
mesure de position.

En cas de dysfonctionnement ou de pannes irréparables
du systéeme de mesure de position, celui-ci doit étre mis
hors service et protégé contre toute utilisation non
autorisée.

B www.balluff.com

23 Signification des avertissements

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

Les 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.

/A DANGER

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

2.4 Elimination des déchets

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

francais BALLUFF
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BIP LD2-T__ _-03-S75
Systéme de mesure de position inductif

3 Structure et fonctionnement

3.1 Structure

[ BIP ( ( ]
\ \
] Yo

Type L
A BIP LD2-T048-03-S75 64,0
\ r' ‘ J ; : BIP LD2-T070-03-S75 92,5
¥ \ \ @ BIP LD2-T103-03-S75 121,0
N
R | |BIPLD2-T133-03-575 149,5
ZENZ
i.eil';’_i_j%\_féj - 1 7= " Non fourni
Capteur de position "
- 55.3 -
B |2
\\<_ O v 4O
/ /
@
v
— '\ () g)_
O 4]0
LED Brides de fixation et vis a téte cylindrique I1ISO 4762 M4x12,
couple de serrage max. 3 Nm
Fig. 3-1: Structure
3.2 Fonctionnement Affichage a LED

. o ) . La LED indique les états de fonctionnement du BIP.
Le systéeme de mesure de position inductif BIP délivre un

signal de sortie 10-Link, qui varie proportionnellement a la

position d'un capteur de position métallique. LED Etat de fonctionnement
Courbe caractéristique standard Vert Le capteur de position est a l'intérieur de la plage
de mesure
Valeur de = \ .
position T Rouge Le capteur de position est a I'extérieur de la plage
de mesure
OXOFFFA

““““““““ Tab. 3-1: Affichage a LED

0x0000

Slmin S'e Simax

Position de mesure

—_—

Fig. 3-2:  Courbe caractéristique

SALLUFF francais



BIP LD2-T__ _-03-S75
Systéme de mesure de position inductif

4 Montage et raccordement

L'accessibilité aux LED d'affichage et aux connecteurs doit
étre garantie au moyen de découpes appropriées (voir
Fig. 4-2).

4.1 Montage du BIP

ATTENTION

Montage incorrect

Un montage incorrect peut limiter le bon fonctionnement

du BIP et entrainer des dommages.

» |l faut veiller a ce que le BIP ne soit pas a proximité
directe de champs électriques ou magnétiques
élevés.

Remarques concernant le montage :

— La position de montage est indifférente.

— Respecter les couples de serrage, voir Fig. 3-1.

— Pour minimiser une influence du systeme de mesure
par le matériel de montage, un espace exempt de
métal d'env. 20 mm doit étre respecté autour de la
face sensible du BIP (voir Fig. 4-3). Si, outre le capteur
de position, le BIP détecte encore une autre piece
métallique, les signaux de mesure en résultant sont Les distances suivantes doivent étre respectées :
erronés.

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

Fig. 4-2: Découpes

Matérial de montage

=
— Z NV /2
ﬂ Les fixations (dispositifs de fixation, colliers de T 1IT T
fixation, blocs de serrage, brides de fixation)

sont disponibles en tant qu'accessoires sur
www.balluff.com.

Pour les dispositifs de fixation, voir les
accessoires a la page 19.

(o]
N
Répartition recommandée des brides de fixation en o
fonction de la longueur L respective du BIP : o ’
- L
16 A > 20 (sur tout le pourtour)
1 _ Fig. 4-3: Dimensions de montage
r \ \_ ™
@ > ) 20 B
& ® Y
! s
e R <

Fig. 4-1: Distance recommandée entre les points de fixation

Type L A
BIP LD2-T048-03-S75 64,0 28
BIP LD2-T070-03-S75 92,5 60
BIP LD2-T103-03-S75 121,0 89
BIP LD2-T133-03-S75 149,5 118

Tab. 4-1: Distances entre les points de fixation

B www.balluff.com francais BALLUFF
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BIP LD2-T__ _-03-S75
Systéme de mesure de position inductif

4 Montage et raccordement (suite)

4.2 Raccordement électrique
2 4

1 3

Fig. 4-4 :  Affectation des broches du connecteur S75 (vue de dessus
sur le connecteur du BIP)

Broche | Couleur du Signal
conducteur
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 c6té commande a la
masse GND, mais pas au blindage.

Tab. 4-2 . Affectation des broches du connecteur S75

4.3 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'apres 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 cable 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 (par exemple 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.

8 | BALLUFF francais



BIP LD2-T__ _-03-S75
Systéme de mesure de position inductif

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 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. \érifier la fixation et la polarité des raccordements.

Remplacer les raccordements endommageés.

Mettre le systéme en marche.

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

N

n \érifier I'exactitude des valeurs en début et en
fin de plage, en particulier apres remplacement
du systeme de mesure de position inductif ou
réparation par le fabricant.

5.2 Conseils d'utilisation

— Controler régulierement le fonctionnement du systeme
de mesure de position inductif et de tous ses
composants.

— En cas de dysfonctionnement, mettre le systeme de
mesure de position inductif hors service.

— Protéger l'installation de toute utilisation non autorisée.

B www.balluff.com francais BALLUrF |9



BIP LD2-T__ _-03-S75
Systéme de mesure de position inductif

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 |0-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 I0-Link, des trames a définition fixe
sont échangées de maniere cyclique entre le module
|O-Link Master et I'appareil IO-Link. Dans ce protocole,
des données de processus de méme que des données
utiles, telles que des parameétres 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 11).

Temps de cycle

LLe 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 IO-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.

n Le BIP est optimisé pour la version de
protocole 1.1 et le temps de cycle.
Le fonctionnement de I'appareil I0-Link sur un
module |O-Link Master 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).

SALLUFF francais

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 I1O-Link est défini. En cas de
remplacement d'un appareil |O-Link, il est possible de
reprendre les données de parametre du dernier appareil
|O-Link installé. La commande de ce gestionnaire de
paramétres dépend du maitre |O-Link utilisé et est
disponible dans la description respective.

Fonctions de I'appareil et passerelle maitre

Les fonctions du BIP sont décrites en détail dans les
chapitres 6.3 a 6.9. 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.
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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 kbauds
Temps de cycle minimal de |'appareil min cycle time Ox1E (3 ms)
Spécification de la trame M-Sequence Capability : 0x1B

— Nombre de données utiles Preoperate — Séquence M, type Preoperate 2 octets

— Nombre de données utiles Operate — Séquence M, type Operate 1 octet

— Parameétres avancés — ISDU supported Reconnu

Version de protocole 10-Link Revision ID 0x11 (version 1.1)
Nombre de données de processus ProcessDataln 0x10 (2 octets)
de I'appareil au module Master
Nombre de données de processus ProcessDataOut 0x00 (0 Bit)
du module Master a I'appareil
Identification du fabricant Vendor ID 0x378
Identifiant de I'appareil Device ID 0x020305 (BIP LD2-T048)
0x020306 (BIP LD2-T070)
0x020307 (BIP LD2-T103)
0x020308 (BIP LD2-T133)
Tab. 6-1: Spécification de I'appareil
Temps de transmission
Cycle de données de processus pour maitre 1.0/1.1 | 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 21076 |5 ] a4a]3]|]2]1]o0
(MSB) Position value (LSB) | OoR" 2 2 2
OoR?" Capteur de position
1 en dehors de la plage de mesure
0 dans la plage de mesure

I Capteur de position hors de portée (out of range)

2 réservé

Tab. 6-3: Données de processus

B www.balluff.com

francais BALLUFF
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6.4 Parameétre d'identification

Index Paramétre Format de données Acces Contenu

Hex | Dec (longueur)

0010 | 16 Vendor name StringT (7 octets) Read only | "Balluff GmbH"

0011 |17 Vendor text StringT (15 octets) Read only | "innovating automation”

0012 |18 Product name StringT (19 octets) Read only | "BIP LD2-T103-03-S75"

0013 | 19 Product ID StringT (7 octets) Read only | "BIP 0014"

0014 | 20 Product text StringT (28 octets) Read only | "Inductive Positioning System"
0016 | 22 Hardware revision StringT (8 octets) Read only | "vO1"

0017 | 23 Firmware revision StringT (8 octets) Read only | "1.00.000"

0018 | 24 Application specific tag StringT (max. 32 octets) Read/Write | "**"

Tab. 6-4 : Données d'identification 10-Link

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

Profile Characteristic

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

Le systeme 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 parametre 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. 6-5 a la
page 13).

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 parameétres. L'acces a I'objet entier a
lieu via le subindex 0.

12 | BALLUFF francais
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6.5 Parameétres systéme

Index Paramétre Subindex | Paramétre Format de Acces Remarques

Hex | Dec Hex | Dec données

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

02 FunctionClassID Valeur de processus
03 FunctionClassID Variable de données de
processus

OOOE |14 PDInput descriptor |01 1 PDV1 OctetStringT 3 | Read only | OutOfRange (hors plage)

02 |2 PDV2 Valeur de position
Tab. 6-5: Paramétres systeme
6.6 Parameétres spécifiques au capteur
Index Paramétre Subindex | Format de Acces Plage de Remarques
Hex |Dec Hex | Dec données valeurs
(longueur)

0052 |82 | Temperatur Array 00 |0 Char (5 octets) |Read only |-128...+127 | Envoi de tous les
Température interne o1 |1 Char (1 octet) paraorgetres de temperature
Température min. Startup |02 |2 Char (1 octet) (en °C)

Température max. Startup |03 |3 Char (1 octet)
Température min. Lifetime |04 |4 Char (1 octet)
Température max. Lifetime |05 |5 Char (1 octet)

0055 |85 | Application specific number | O 0 Char (1 octet) | Read/Write | 0...255 -

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

0057 |87 |Operating hours array 00 |0 12 octets Read only Compteurs d'heures de

service
Total hours 01 |1 UInt32 (4 octets)| Read only Compteur d'heures de
service Lifetime
Maintenance hours 02 |2 UInt32 (4 octets)| Read only Compteur d'heures de
service Maintenance
Startup hours 03 |3 UInt32 (4 octets)| Read only Compteur d'heures de
service Mise en service

0058 |88 | Startup array 00 |0 8 octets Read only Mises en service
Total startups 01 |1 UInt32 (4 octets)| Read only Mises en service Lifetime
Maintenance startups 02 |2 UInt32 (4 octets)| Read only Mises en service

Maintenance
00C0| 192 | Pente 00 |0 Float32" Read only Pente de la courbe
(4 octets) caractéristique
(Sortie — Position)
00C1| 193 | Offset 00 |0 Float32" Read only Offset de la courbe
(4 octets) caractéristique
(Sortie — Position)
00C5{197 |Inversion 00 |0 UChar (1 octet) |Read/ 0x00-0x01 | Inversion de la courbe
Write caractéristique
00C8 (200 | SImin[mm] 01 |1 Float32" Read only [0...133 Valeur actuelle pour
(4 octets) Simin[mm]
Simax[mm] 02 |2 Float32" Read only [0...133 Valeur actuelle pour
(4 octets) Simax{mm]

00CA| 202 | Teach-in Status 0 0 RecordT Read only Etat actuel pour

apprentissage linéaire

" A noter que les valeurs a virgule flottante sont codées en little endian et commencent avec le LSB (bit le moins significatif).

Tab. 6-6 : Parameétres spécifiques au capteur

B www.balluff.com
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6.7 Commandes du systéme
Index Subindex | Paramétre | Format de | Accés Plage de | Remarques
Hex | Dec | Hex | Dec données valeurs
0002|2 00 |0 System UINT8 Write only | 0x82 Réinitialisation Reéinitialise au réglage
command ("Reset") d'usine.
OxEQ Plage de linéarité | Enregistre la nouvelle
d'apprentissage plage de linéarité
OxE1 SImin Enregistrer la position
initiale d'apprentissage
OxE2 Slmax Enregistrer la position finale
d'apprentissage
OxEA Activer la plage Active le mode

de linéarité apprentissage linéaire
OxEB Inversion Inverse la sortie du
capteur
OxEE Réinitialiser la plage | Réinitialiser la plage de
de linéarité linéarité aux valeurs par
défaut
OxEF Effacer Effacer (clear) le processus
I'apprentissage d'apprentissage en cours
OxA5 Reset RAZ maintenance
maintenance

Tab. 6-7 : Commandes du systeme

6.8

Apprentissage de la plage de mesure

Le point initial et le point final de la courbe caractéristique

(SImin et SImax) peuvent étre définis par apprentissage afin
de fixer le déroulement de la pente et la valeur de pente de
la courbe caractéristique.

Déroulement de I'apprentissage de la plage de mesure

Si le capteur de position quitte la plage de
mesure pendant I'apprentissage, le message

d'erreur TEACH_STATE_ERROR apparait.

Index Subindex | Acces Valeur
Hex | Dec | Hex | Dec
| 1. Activer les réglages de la plage de mesure. 0002 |2 00 |0 Write only | OXEA
2. Déplacer le capteur de position vers le nouveau SImin.?
|3. Enregistrer temporairement la position actuelle en tant que Simin. |0002 |2 |OO |O |Write only |OxE1
4. Déplacer le capteur de position vers le nouveau Simax.%
5. Enregistrer temporairement la position actuelle en tant que Simax. | 0002 |2 00 |O Write only | OxE2
6. Activer et appliquer les valeurs pour la nouvelle plage de mesure | 0002 |2 00 Write only | OXEO
Slmin / Simax.

39 Dans la plage linéaire initiale

SALLUrr
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Il existe une limitation en temps de 2 minutes pour le
processus d'apprentissage. Chaque nouvelle commande
redémarre cette fenétre de temps.

Le point initial est enregistré temporairement et peut étre
écrasé un nombre quelconque de fois. Le point final peut
étre réglé apres le point initial.

La LED et le registre d'état donnent un retour d'information
sur le processus d'apprentissage.

Lorsque le mode d'apprentissage est activé, la LED
clignote lentement :

— en vert (capteur de position a I'intérieur de la plage de
linéarité d'origine)

— enrouge (capteur de position a I'extérieur de la plage
de linéarité d'origine)

Les commandes d'apprentissage sont confirmées par la

LED verte (OK) ou rouge (Erreur) clignotant rapidement

pendant environ 2 secondes. Apres |'enregistrement de la

position initiale, la LED rouge clignote parce que la position

finale ne peut pas étre réglée pres du point initial.

L'état d'apprentissage peut étre lu en tant que ISDU

(Indexed Service Data Unit) via I'index OxCA et se présente

comme suit :

MSB LSB

7 6 5 4 3 2 1 0
R DEBUT
La partie état renseigne sur le résultat des derniéres
commandes d'apprentissage :

Etat Signification

0 Pas de processus d'apprentissage

1 La position initiale est enregistrée

4 La position finale est enregistrée et attend

sur la commande APPLY

7 Erreur (p. ex. capteur de position a I'extérieur
de la plage d'apprentissage possible)

14 Apprentissage effectué avec succes

Tab. 6-8 : Informations de I'état d'apprentissage (ISDU)

Une nouvelle plage de linéarité n'est pas activée jusqu'a
I'envoi de la commande APPLY.

La nouvelle valeur de I'offset et de la pente réglée par
I'apprentissage pour la courbe caractéristique peut étre lue
(voir Tab. 6-6 a la page 13).

B www.balluff.com

francais

SALLUrr

15



BIP LD2-T__ _-03-S75
Systéme de mesure de position inductif

6 Interface 10-Link (suite)

6.9 Réglages d'usine

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

Réglages d'usine plage de mesure

Index Subindex Paramétre | Format de | Valeur par Remarque
données défaut
Hex |Dec |Hex |Dec Hex Dec
00C8 | 200 01 1 Simin[mm] | Float32 00000000 | 0 Position initiale de la courbe caractéristique
02 2 Simax[mm)] | Float32 42CEO0000| 103,0 | Position finale de la courbe caractéristique
00C5 | 197 00 0 Inversion UCHARS8 00 0 Courbe caractéristique non inversée

Tab. 6-9 : Réglages usine (plage de mesure),
exemple pour BIP LD2-T103-03-S75

Réinitialise au réglage d'usine.
Tous les paramétres du capteur peuvent étre réinitialisés

simultanément.
Index Subindex | Acces Valeur
Hex | Dec |Hex | Dec
» Reéinitialiser tous les réglages aux valeurs par défaut 0002 |2 00 |0 Write only | Ox82

16 | BALLUFF francais
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71

Caractéristiques techniques

Précision
Les indications sont des valeurs typiques pour

BIP LD2-T_ _ _-03-S75 sous 24 V DC et a la température
ambiante. Les valeurs sont valables en cas d'utilisation du
capteur de position standard BAM TG-XE-001.

Type Longueur L | Plage de Plage de Erreur de linéarité | Erreur de linéarité | Distance de
BIP [mm] mesure mesure max. 5...95 % de | max. 100 % de mesure S,
S, min. [mm] | S, max. [mm] | S [pm] S, [um] [mm]
BIP LD2-T048-03-S75 64,0 0 48 +300 +400 24,0
BIP LD2-T070-03-S75 92,5 0 70 +300 +300 35,0
BIP LD2-T103-03-S75 121,0 0 103 +300 +300 51,5
BIP LD2-T133-03-S75 149,5 0 133 +300 +400 66,5
Fidélité de répétition R +80 um
7.2  Conditions ambiantes” 7.4  Interface 10-Link
Température ambiante T, -25°C...+85 °C Spécification |O-Link 1.1
Température de stockage -25°C...+85°C Vitesse de transmission 38,4 kbauds (COM2)
Dérive de température max. +1,5% Données de processus 2 octets
de la valeur finale .
A N y Valeur de sortie
ésistance aux chocs 30 g/11 ms
seloln EN GOOUE;(8—2—27 9 Valeur de position pour Simin 0x0000
Vibration Valeur de position pour Simax OxOFFF

55 Hz, amplitude

selon EN 60068-2-6 1 mm 33 x 30 min. Format de données Nombre entier non

Classe de protection P67 signé de 16 bits
selon CE! 60529 Temps de cycle >3ms
(@ F'etat vissé) Données de processus maitre / 0 octet
appareil
7.3  Alimentation électrique Données de processus appareil / 2 octets
maitre
Tension U,, stabilisée? 18...30V CC
Tension d'emploi nominale U 24V CC L. . .
e 7.5 Caractéristiques mécaniques
Ondulation résiduelle <15% (deU)
Courant a vide |, a U, <35 mA Matériau du boitier Plastique (PBT)
Face sensible, matériau Plastique (PBT)
Résistance aux courts-circuits Oui Couple de serrage 3 Nm
Possibilité d'interversion protégée Oui
Protection contre I'inversion de Oui " Pour c“‘us; utilisation a I'intérieur et jusqu'a une altitude max. de 2

polarité 000 m au-dessus du niveau de la mer.

2 Pour n“‘us: le BIP doit étre raccordé en externe par un circuit a énergie
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
alimentation électrique de classe 2 comme défini dans la norme UL 1310
ou UL 1585.

B www.balluff.com francais BALLUFF
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8 Accessoires
8.1 Cable de raccordement 8.1.2 Cable de données, confectionné avec
connecteur femelle / male M12
BIP (l) Signal Module 10-Link , ) ,
— Connecteur, surmoulé, confectionné
Master (ll) . R .
— Connecteur femelle coudé M8, connecteur male droit
1 L+ (18...30 V) 1 M12, 4 poles
2 Non utilisé -
3 L— (GND) 3 27 L 485
4 c/Q 4
Tab. 8-1: Affectation des broches du module I0-Link Master BALLER [ G

8.1.1 Cable de données, confectionné avec
connecteur M12 - | Il

29.7,

— Connecteur droit, surmoulé, confectionné

— Connecteur femelle droit M8, connecteur méle droit

M12, 4 pbles
Fig. 8-2 :  Connecteur femelle coudé — connecteur male droit
32.2 L 48.5
Type Symbolisation
I ¢ commerciale
BCC M324-M414-3E-304-PX0434-006 BCCO3K8

BCC M324-M414-3E-304-PX0434-020 BCCO3KC
BCC M324-M414-3E-304-PX0434-050 BCCO3KF
BCC M324-M414-3E-304-PX0434-100 BCCOC6Y

Exemples :

BCC M324-M414-3E-304-PX0434-050 = longueur de
Fig. 8-1: Connecteur femelle droit — connecteur male droit cable 5 m

Type Symbolisation
commerciale

BCC M314-M414-3E-304-PX0434-006 BCCO3JR
BCC M314-M414-3E-304-PX0434-020 BCCO3JW
BCC M314-M414-3E-304-PX0434-050 BCCO03JZ
BCC M314-M414-3E-304-PX0434-100 BCCO036U

Exemples :
BCC M314-M414-3E-304-PX0434-050 = longueur de
cable 5m

18 | BALLUFF francais
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8 Accessoires (suite)

8.2 Capteur de position BAM TG-XE-001 8.3 Dispositif de fixation MC-XA-028-B06-1

La position détectée par le BIP (A) se situe au centre du

" : . Symbolisation commerciale : BAMO2MA
capteur de position (bissectrice).

Matériau : Aluminium
Symbolisation commerciale : BAMO1CP . iy
Fourniture : Matériel de montage
Matériau : Acier (EC-80)
8 30
A 15

27
10.5
o
F

3

4,2

SNHIE

)| @) —
18 : ﬂ

)

Fig. 8-3:  Capteur de position BAM TG-XE-001

30
3.5

Fig. 8-4 :  Dispositif de fixation MC-XA-028-B06- 1

B www.balluff.com francais BALLUrF | 19
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9.1 Symbolisation commerciale

Type Symbolisation commerciale
BIP LD2-T048-03-S75 BIPOO1J
BIP LD2-T070-03-S75 BIPOO1H
BIP LD2-T103-03-S75 BIPOO14
BIP LD2-T133-03-S75 BIPOO1F

9.2 Impression

SALLUrr

BIP0014"
BIP LD2-T103-03-S75?

(Exemple)

7 Symbolisation commerciale
2 Type

20 | BALLUFF francais
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BIP LD2-T__ _-03-S75
Sistema di posizionamento induttivo

1 Avvertenze per l'utente

1.1 Validita

Queste istruzioni descrivono la struttura, il funzionamento e
le possibilita di regolazione del sistema di posizionamento
induttivo BIP LD2-T_ _ _-03-S75 con interfaccia IO-Link.

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

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. Istruzione operativa 1
2. Istruzione operativa 2

n Avvertenza, suggerimento
Questo simbolo identifica le avvertenze generali.

1.3 Dotazione

- BIP
— Materiale di fissaggio
— Istruzioni in breve

SALLUFF italiano

1.4 Autorizzazioni e contrassegni

® Autorizzazione UL
File No.

C US E227256
Il 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:
—  EN 61326-2-3 (immunita da disturbi 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

— Grandezze dei disturbi dalla
linea indotte da campi ad alta
frequenza
EN 61000-4-6

Grado di definizione 3

Grado di definizione 3

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

21 Utilizzo conforme

Il sistema di posizionamento 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/posizionamento. Per poter essere utilizzato, il
sistema deve essere montato su una macchina o su un
impianto ed e destinato all'impiego in ambiente industriale.

"apertura o I'uso improprio del sistema di posizionamento
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
misurazione della distanza

Linstallazione ¢ 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 sistema di posizionamento .

In caso di difetti e guasti non eliminabili del sistema di
posizionamento 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-T__ _-03-S75
Sistema di posizionamento induttivo

3 Struttura e funzionamento

3.1 Struttura

BIP

Tipo L
I BIP LD2-T048-03-S75 64,0
| r' ; 7 ) 1 N BIP LD2-T070-03-S75 92,5
¥ v «” BIP LD2-T103-03-S75 121,0
“ R ‘ BIP LD2-T133-03-575 149,5
@1@ \ 17= " Non compreso nella fornitura

- 55.3 -
B |2
\\<_ O v 4O
/ /
@
\ \
\ '\ () g)_
O 1O
LED Clip di fissaggio e viti a testa cilindrica ISO 4762 M4x12,
coppia di serraggio max. 3 Nm
Fig. 3-1:  Struttura

Indicatore LED
I LED indica gli stati di funzionamento del BIP.

3.2 Funzionamento

Il sistema di posizionamento induttivo BIP fornisce un
segnale di uscita I0-Link, che si modifica

proporzionalmente alla posizione di un datore di posizione LED | Stato di funzionamento
metallico. Verde | Il datore di posizione € all’interno del campo di misura
Curva caratteristica standard Rosso | Il datore di posizione & all’esterno del campo di misura
Valore Tab. 3-1:  Indicatore LED
posizione T
OXOFFF____ _ _ _ ____________
1
I
1
1
I
1
1
J 7 :
1 1
I |
1 1
1 1
I |
1 1
0x0000 ; !
Simin Se Slmax ’
Posizione di misura
Fig. 3-2:  Curva caratteristica

6 | BALLUFF italiano



BIP LD2-T__ _-03-S75
Sistema di posizionamento induttivo

4 Montaggio e collegamento

4.1 Montaggio BIP

ATTENZIONE

Montaggio non corretto

Il montaggio non corretto pud pregiudicare il

funzionamento del BIP e provocare danni.

» E necessario evitare la presenza di campi elettrici e
magnetici intensi nelle immediate vicinanze del BIP.

Avvertenze relative al montaggio:

— La posizione di montaggio € a discrezione dell’'utente.

— Rispettare le coppie di serraggio, vedere Fig. 3-1.

— Per minimizzare I'influsso del segnale di misura
attraverso il materiale d'installazione, attorno alla
superficie attiva del BIP si deve mantenere uno spazio
privo di metallo di circa 20 mm (vedere Fig. 4-3). Se,
oltre al datore di posizione, dal BIP viene riconosciuto
un ulteriore elemento metallico, si creano segnali di
misurazione 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.

ﬂ | fissaggi (portainserti, fascette di fissaggio,
blocchetti di fissaggio, angolare di ritegno) sono
disponibili come accessori all’'indirizzo
www.balluff.com.

Per portainserti vedere Accessori a pagina 19.

La ripartizione consigliata delle clip di fissaggio dipende
dalla rispettiva lunghezza del BIP L:

4 L
416 A -~
r \ \ +
O o
© ¢ <
N o A \ \
! i A
o K 2"
Fig. 4-1:  Distanza di fissaggio consigliata
Tipo L A
BIP LD2-T048-03-S75 64,0 28
BIP LD2-T070-03-S75 92,5 60
BIP LD2-T103-03-S75 121,0 89
BIP LD2-T133-03-S75 149,5 118

Tab. 4-1: Distanza di fissaggio

B www.balluff.com

Tramite le relative aperture si deve garantire I'accessibilita a
indicatore LED e connettore a spina (vedere Fig. 4-2).

Fig. 4-2:

Aperture

Si devono rispettare le seguenti distanze:

Materiale d'installazione

=
4 NV

((l I L l)’

Lo
N
ol
o
1
> 20 (attorno)
Fig. 4-3:  Dimensioni di montaggio
italiano BALLUrF
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BIP LD2-T_ _ _-03-S75
Sistema di posizionamento induttivo

4 Montaggio e collegamento (continua)

4.2 Collegamento elettrico
2 4

1 3

Fig. 4-4:  Piedinatura del connettore a spina S75 (vista in pianta del
connettore sul BIP)

Pin Colore cavi Segnale
1 Marrone L+(18...30 V)
2 - non utilizzato"
3 Blu L- (GND)
4 Nero C/Q (linea di comunicazione)

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

Tab. 4-2:  Piedinatura connettore a spina S75

4.3 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.

8 | BALLUFF italiano



BIP LD2-T_ _ _-03-S75
Sistema di posizionamento induttivo

5

5.1 Messa in funzione del sistema

A PERICOLO

Movimenti incontrollati del sistema

Durante la messa in funzione e se il sistema di
posizionamento induttivo 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.

» La messa in funzione deve essere effettuata soltanto

da personale specializzato e addestrato.

» Rispettare le avvertenze di sicurezza del produttore

dell’'impianto o del sistema.

N

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

Attivare il sistema.

Controllare i valori misurati e i parametri regolabili e, se
necessario, reimpostare il sistema di posizionamento
induttivo.

n In particolare dopo la sostituzione del sistema di
posizionamento induttivo o la riparazione da
parte della casa produttrice verificare i valori
corretti nel punto iniziale e nel punto finale.

5.2 Avvertenze per il funzionamento

Controllare periodicamente il funzionamento del
sistema di posizionamento induttivo e di tutti i
componenti ad esso collegati.

In caso di anomalie di funzionamento disattivare |l
sistema di posizionamento induttivo.

Proteggere I'impianto da un uso non autorizzato.

B www.balluff.com
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Messa in funzione
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BIP LD2-T__ _-03-S75
Sistema di posizionamento 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 dotazione
a tre conduttori.

Protocollo

Nella comunicazione 10-Link, 10-Link Master e |O-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. 11).

Tempo di ciclo

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

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

ciclo (master cycle time) € identico al ciclo dati di processo.

ﬂ Il BIP & ottimizzato per la versione protocollo 1.1
e il tempo di ciclo.
Se I'lO-Link Device viene utilizzato su un IO-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).

SALLUFF italiano

Gestione dei parametri

Nella versione protocollo 1.1 € definito un manager
parametri che consente la memorizzazione di parametri
Device sull'lO-Link Master. In caso di sostituzione di un
|O-Link Device ¢ possibile acquisire i dati parametrici
dell'lO-Link Device installato per ultimo. L'utilizzo di questo
manager parametri dipende dall'lO-Link Master utilizzato e
dovrebbe essere dedotto dalla relativa descrizione.

Funzioni Device e Master Gateway

Le funzioni del BIP sono descritte dettagliatamente nei
capitoli da 6.3 a 6.9. Per I'implementazione dei dati di
processo e parametrici sul Master Gateway, consultare le
istruzioni dell’lO-Link Master.



BIP LD2-T_ _ _-03-S75

Sistema di posizionamento induttivo

6 Interfaccia 10-Link (continua)

6.2 Specifica Device

Specifica Identificazione 10-Link Valore
Velocita di trasmissione COM2 38,4 kBaud
Tempo di 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

O0x11 (versione 1.1)

Numero dati di processo
da Device a Master

ProcessDataln

0x10 (2 byte)

Numero dati di processo ProcessDataOut 0x00 (0 bit)
da Master a Device
Dati di identificazione del fabbricante Vendor ID 0x378
Riferimento apparecchio Device ID 0x020305 (BIP LD2-T048)
0x020306 (BIP LD2-T070)
0x020307 (BIP LD2-T103)
0x020308 (BIP LD2-T133)
Tab. 6-1:  Specifica Device
Tempi trasmissione
Ciclo dati processo per Master 1.0/1.1 | 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.
Octet 0 Octet 1
7 e[ 5] 4] 3] 2] 1 o] 76|55 4]3]2]1]o
(MSB) Position value (LSB) | OoR" | 2 2 2
OoR" Datore di posizione
1 oltre l'intervallo di misurazione
0 nell'intervallo di misurazione
" Datore di posizione fuori portata (out of range)
2 riservato
Tab. 6-3: Dati di processo
B www.balluff.com italiano BALLUFF
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BIP LD2-T_ _ _-03-S75
Sistema di posizionamento induttivo

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 GmbH"

0011 |17 Vendor text StringT (15 byte) Read only | "innovating automation”

0012 |18 Product name StringT (19 byte) Read only | "BIP LD2-T103-03-S75"

0013 | 19 Product ID StringT (7 byte) Read only | "BIP 0014"

0014 | 20 Product text StringT (28 byte) Read only | "Inductive Positioning System"
0016 | 22 Hardware revision StringT (8 byte) Read only | "vO1"

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 I0-Link

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

Profile Characteristic

Questo parametro indica quale profilo dell'lO-Link Device &

supportato.

Il sistema di posizionamento 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 posizionamento induttivo BIP elabora le
variabili dati di processo (vedereTab. 6-5 a pagina 13).

Application Specific Tag

L'Application Specific Tag offre la possibilita di assegnare
all'lO-Link Device una qualsiasi stringa da 32 byte. Questa
puod essere utilizzata per I'identificazione specifica
dell’applicazione ed essere applicata nella gestione
parametri. Per accedere all'intero oggetto si utilizza il
subindice 0.

12 | BALLUFF italiano



BIP LD2-T_ _ _-03-S75
Sistema di posizionamento induttivo

6 Interfaccia 10-Link (continua)

6.5 Parametri di sistema

Indice Parametro Subindice | Parametro Formato dati | Accesso | Commenti

hex | dec. hex | dec.

000D |13 Profile characteristic |01 1 DeviceProfilelD UINT16 Read only | Profilo Smart Sensor
02 2 FunctionClassID Valore di processo
03 |3 FunctionClassID Variabile dati di

processo

OOOE |14 PDInput descriptor |01 1 PDV1 OctetStringT 3 |Read only | OutOfRange

02 |2 PDV2 Valore posizione

Tab. 6-5:  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 array 00 |0 Char (5 byte) Read only [-128...+127 | Emissione di tutti i
Temperatura interna 01 |1 Char (1 byte) par%metn temperatura
Temperatura min. startup |02 |2 Char (1 byte) (in *C)
Temperatura max. startup |03 |3 Char (1 byte)
Temperatura min. lifetime |04 |4 Char (1 byte)
Temperatura max. lifetime |05 |5 Char (1 byte)
0055 |85 | Application specific number | O 0 Char (1 Byte) Read/Write | 0...255 -
0056 |86 |COMx Speed 00 |0 Char (1 byte) Read only |2 |O-Link COM Speed
0057 |87 |Operating hours array 00 |0 12 byte Read only Contaore d'esercizio
Total hours 01 |1 UInt32 (4 byte) |Read only Contaore d'esercizio
Lifetime
Maintenance hours 02 |2 UInt32 (4 byte) |Read only Contaore d'esercizio
Maintenance
Startup hours 03 |3 UInt32 (4 byte) |Read only Contaore d'esercizio
messa in funzione
0058 |88 |Startup array 00 |0 8 byte Read only Messe in funzione
Total startups 01 |1 UInt32 (4 byte) |Read only Messe in funzione Lifetime
Maintenance startups 02 |2 UInt32 (4 byte) |Read only Messe in funzione
Maintenance
00CO0 | 192 | Transconduttanza 00 |0 Float32" (4 byte) | Read only Transconduttanza della
linea caratteristica
(uscita — posizione)
00C1 {193 | Offset 00 |0 Float32" (4 byte) | Read only Offset della linea
caratteristica
(uscita — posizione)
00C5 {197 |Inversione 00 |0 UChar (1 byte) | Read/Write | 0Ox00-0x01 | Inversione linea
caratteristica
00C8 {200 |SImin[mm] o1 |1 Float32" (4 byte) | Read only |0...133 Valore attuale per
Slmin[mm]
Slmax[mm] 02 |2 Float32" (4 byte) | Read only |0...133 Valore attuale per
Slmax[mm]
00CA|202 |Stato Teach-In 0 0 RecordT Read only Stato attuale per Teach-in
lineare

" Tenere presente che i valori in virgola mobile sono codificati little-endian e iniziano con LSB.

Tab. 6-6: Parametri specifici del sensore

B www.balluff.com italiano BALLUFF



BIP LD2-T_ _ _-03-S75
Sistema di posizionamento induttivo

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 only | Ox82 Reset Ripristino delle impostazioni
di fabbrica
OxEO Teaching linearity | Salva il nuovo campo di
range linearita
OxE1 SImin Salvataggio Teach-in
posizione iniziale
OxE2 Slmax Salvataggio Teach-in
posizione finale
OxEA Attivazione Attiva la modalita Teach-in
campo di lineare
linearita
OxEB Inversione Inverte I'uscita sensore
OxEE Reset campo di | Reset campo di linearita ai
linearita valori di default
OxEF Cancellazione Cancellazione processo di
Teach-in Teach-in in corso (clear)
OxA5 Reset Reset maintenance
maintenance
Tab. 6-7: Comandi sistema
6.8 Apprendimento del campo di misura
Il punto iniziale e il punto finale (SImin e Slmax) possono Se il datore di posizione esce dal campo di
essere stabiliti tramite apprendimento (Teach), per evitare ﬂ misura durante I'apprendimento, viene
I.’andamento .asloendente e il valore di ascendenza della visualizzato il messaggio di errore
linea caratteristica. TEACH STATE ERROR.

Svolgimento dell’apprendimento del campo di

misura
Indice Subindice | Accesso | Valore
hex | dec. | hex | dec.
|1. Attivare le impostazioni del campo di misura. 0002 |2 00 |0 Write only | OXEA
2. Spostare il datore di posizione verso il nuovo Slmin.®
|3. Memorizzare |'attuale posizione come Slmin temporaneo. | 0002 | 2 |OO | 0 |Write only |OxE1
4. Spostare il datore di posizione verso il nuovo Simax.®
5. Memorizzare I'attuale posizione come Slmax temporaneo. 0002 |2 00 |0 Write only | OxE2
6. Rilevare e attivare i valori per il nuovo campo di misura 0002 |2 00 |0 Write only | OXEOQ
SImin/SImax.

3 Allinterno del campo lineare originale

14 | BALLUFF italiano



BIP LD2-T_ _ _-03-S75
Sistema di posizionamento induttivo

6 Interfaccia 10-Link (continua)

Per il processo Teach-In & presente una limitazione di
tempo di 2 minuti. Ogni nuovo comando avvia nuovamente
questa finestra temporale.

Il punto iniziale viene memorizzato temporaneamente e
puod essere sovrascritto quante volte si vuole. Il punto finale
puod essere impostato dopo il punto iniziale.

Un feedback sul processo di Teach-in si ottiene tramite

LED e registro di stato.

Se la modalita Teach-in & attivata, il LED lampeggia

lentamente:

— verde (datore di posizione entro il campo di linearita
originale)

— rosso (datore di posizione fuori dal campo di linearita
originale)

| comandi Teach-in vengono retrosegnalati con LED
lampeggianti velocemente per circa 2 secondi, verde (OK)
o rosso (difetti). Dopo il salvataggio della posizione iniziale
lampeggia il LED rosso, perché la posizione finale non pud
essere impostata nelle vicinanze del punto iniziale.

Lo stato Teach-in si pud leggere come ISDU (Indexed
Service Data Unit) da Index OxCA e si presenta in questo
modo:

MSB LSB
7 | 6 | 5 4 s 2] 1] o
RES START

La parte relativo allo stato informa sul risultato dell'ultimo
comando di Teach-in:

Stato Significato

0 Nessun processo Teach-In

1 La posizione iniziale viene memorizzata

4 LLa posizione finale viene memorizzata e
attende il comando APPLY

7 Difetto (ad es. datore di posizione al di fuori

del possibile intervallo Teach)

14 Teach-in eseguito con successo

Tab. 6-8:  Informazioni dello stato Teach-in (ISDU)

I nuovo campo di linearita non viene attivato fino alla
trasmissione del comando APPLY.

Il nuovo valore offset e di transconduttanza della linea
caratteristica impostato tramite il processo di Teach-in pud
essere letto (vedere consultare Tab. 6-6 a pag. 13).

B www.balluff.com
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Sistema di posizionamento induttivo

6 Interfaccia 10-Link (continua)

6.9 Impostazioni di fabbrica

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

Impostazioni di fabbrica campo di misura

Indice Subindice Parametro Formato | Default value Commento
hex dec. | hex dec. dati hex dec.
00C8 | 200 01 1 Simin[mm] Float32 00000000 | 0 Posizione iniziale della curva
caratteristica
02 2 Slmax[mm] Float32 42CEQ000 | 103,0 | Posizione finale della curva
caratteristica
00C5 | 197 00 0 Inversione UCHARS8 | 00 0 Linea caratteristica non invertita

Tab. 6-9:  Impostazioni di fabbrica (campo di misura),
esempio per BIP LD2-T103-03-S75

Ripristino delle impostazioni di fabbrica
Tutti i parametri del sensore possono essere ripristinati

insieme.
Indice Subindice | Accesso | Valore
hex |dec. | hex |dec.

» Ripristinare tutte le impostazioni a quelle di fabbrica. 0002 |2 00 |0 Write only | Ox82

16 | BALLUFF italiano
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Sistema di posizionamento induttivo

7

7.1 Precisione

Le indicazioni sono valori tipici per

BIP LD2-T_ _

_-03-S75 a 24 V DC e temperatura

ambiente. | valori valgono nell'utilizzo del datore di
posizione standard BAM TG-XE-001.

Tipo Lunghezza Campo di Campo di Errore di linearita | Errore di linearita | Distanza di
BIP L [mm] misura misura max. 5...95% von | max. 100% von misurazione S_
S, min. [mm] | S, max. [mm] | S [pm] S, [um] [mm]
BIP LD2-T048-03-S75 64,0 0 48 +300 +400 24,0
BIP LD2-T070-03-S75 92,5 0 70 +300 +300 35,0
BIP LD2-T103-03-S75 121,0 0 103 +300 +300 51,5
BIP LD2-T133-03-S75 149,5 0 133 +300 +400 66,5
Precisione di ripetibilita R +80 um
7.2 Condizioni ambientali” 7.4 Interfaccia 10-Link
Temperatura ambiente T, -25°C...+85 °C Specifica |O-Link 1.1
Temperatura di magazzinaggio -25°C...+85°C Velocita di trasmissione 38,4 kBaud (COM2)
Deriva termica max. +1,5% Dati di processo 2 byte
del valore finale . .
c q y Valore di uscita
arico da urti 30 g/11 ms . )
secondo EN 60068-2-27 Valore posizione per SImin 0x0000
Vibrazioni 55 Hz, 1 mm di Valore posizione per Slmax OxOFFF
secondo EN 60068-2-6 ampiezza Formato dati 16 bit unsigned
33 x 30 min. integer
Grado di protezione IEC 60529 P67 Tempo di ciclo =3ms
(connettore awvitato) Dati di processo Master - Device 0 byte
i . i Dati di processo Device - Master 2 byte
7.3 Alimentazione elettrica
Tensione U,, stabilizzata? 18...30V DC 7.5 Dati meccanici
Tensione di esercizio nominale U, 24V DC ) )
Ondulazi q 15 9% (i U Materiale corpo Plastica (PBT)
<
nauiazione residua - o (div) Superficie attiva, materiale Plastica (PBT)
Corrente funzionamento a vuoto | < 35 mA L )
° Coppia di serraggio 3 Nm
per U,
Protezione dai cortocircuiti si K Perc“lIS: uso in spazi chiusi e fino a un’altezza di 2000 m sul livello del
Protezione dalla possibilita di si mare.
scambio 2 Pen:mus: il BIP deve essere collegato esternamente mediante un
; ; . ; R . circuito elettrico ad energia limitata in base alla norma UL 61010-1 oppure
Protezione inversione di polarita S|

B www.balluff.com

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.

italiano
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BIP LD2-T__ _-03-S75
Sistema di posizionamento induttivo

8

8.1 Cavo di collegamento 8.1.2 Cavo dati, confezionato con presa/connettore
M12
BIP (l) Segnale 10-Link Master (Il) ) ) )
— Connettore, rivestito, confezionato
1 L+(18...30 V) 1 - Presa M8 ad angolo, connettore M12 dritto, 4 poli
2 Non utilizzato -
3 L- (GND) 3 27 L 48,5
4 C/Q 4
Tab. 8-1:  Occupazione pin I0-Link Master BALLUFAR {4

8.1.1 Cavo dati, confezionato con connettore M12

— Connettore diritto, incorporato, confezionato
— Presa M8 diritta, connettore M12 diritto, 4 poli

29.7,

32.2 L 48.5

Fig. 8-2:  Connettore presa ad angolo — connettore dritto

§ ¢
Tipo Codice

d’ordine
BCC M324-M414-3E-304-PX0434-006 BCCO3K8
BCC M324-M414-3E-304-PX0434-020 BCCO3KC
BCC M324-M414-3E-304-PX0434-050 BCCO3KF
BCC M324-M414-3E-304-PX0434-100 BCCOCeY

Fig. 8-1:  Connettore con presa dritta — connettore dritto Esempi:
BCC M324-M414-3E-304-PX0434-050 = lunghezza cavo 5 m

Tipo Codice
d’ordine
BCC M314-M414-3E-304-PX0434-006 BCCO3JR
BCC M314-M414-3E-304-PX0434-020 BCCO3JW
BCC M314-M414-3E-304-PX0434-050 BCC03JZ
BCC M314-M414-3E-304-PX0434-100 BCC036U

Esempi:
BCC M314-M414-3E-304-PX0434-050 = lunghezza cavo 5 m

18 | BALLUFF italiano



BIP LD2-T_ _ _-03-S75
Sistema di posizionamento induttivo

8 Accessori (continua)

8.2 Datore di posizione BAM TG-XE-001 8.3 Portainserti MC-XA-028-B06-1

La posizione (A) rilevata dal BIP & al centro del datore di

. : g : Codice d’ordine: ~ BAMO2MA
posizione (linea di simmetria).

Materiale: Alluminio
Codice d’ordine: ~ BAMO1CP . ' . .
Fornitura: Materiale di montaggio
Materiale: Acciaio (EC-80)
8 30
A 15

27
10.5
o
F

3

4,2

SNHIE

| ]
ZIIND | ﬂ

10

)

Fig. 8-3:  Datore di posizione BAM TG-XE-001

30
3.5

Fig. 8-4:  Portainserti MC-XA-028-B06-1

B www.balluff.com italiano BALLUFF | 19



BIP LD2-T_ _ _-03-S75
Sistema di posizionamento induttivo

9 Appendice

9.1 Codice d’ordine

Tipo Codice d’ordine
BIP LD2-T048-03-S75 BIPOO1J
BIP LD2-T070-03-S75 BIPOO1H
BIP LD2-T103-03-S75 BIPOO14
BIP LD2-T133-03-S75 BIPOO1F

9.2 Stampigliatura

SALLUrr

BIP0014"
BIP LD2-T103-03-S75?

(esempio)

" Codice d’ordine
2 Tipo

20 | BALLUFF italiano

N. 932886 -726 IT - 00.000000 - J17; con riserva di modifiche.
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BIP LD2-T__ _-03-S75
Sistema inductivo de medicion de posicion

H

1 Indicaciones para el usuario
1.1

Validez
1.2 Simbolos y convenciones utilizados
1.3 Volumen de suministro
1.4 Homologaciones e identificaciones

2 Seguridad
5

2.1 Uso debido
2.2 Informacion general sobre la seguridad del sistema de medicion de

E N N N
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distancia 5
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2.4 Eliminacion de desechos 5
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3.1 Estructura 6
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3.2 Funcionamiento

4 Montaje y conexion

4.1 Montar el BIP
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4.3 Tendido de cables

~
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BIP LD2-T__ _-03-S75
Sistema inductivo de medicién de posicion

1 Indicaciones para el usuario

1.1 Validez 1.4 Homologaciones e identificaciones

El presente manual describe la estructura, el

funcionamiento y las posibilidades de ajuste del sistema ® Autorizacién UL
inductivo de medicién de posiciéon BIP LD2-T_ _ _-03-S75 File No

con interfaz 10-Link. c us E227256

El manual esta dirigido a personal técnico cualificado.

L éalo antes de instalar y utilizar el sistema de medicion de

posicion. Con el marcado CE confirmamos que
nuestros productos cumplen con los
1.2 Simbolos y convenciones utilizados requerimientos de la directiva UE actual
(directiva CEM).
Cada una de las instrucciones va precedida de un
triangulo.
» Instruccion 1 El BIP cumple con los requerimientos de la siguiente
norma de producto:
Las secuencias de instrucciones se representan — EN61326-2-3 (inmunidad a las interferencias y
numeradas: emisiones)
1. Instruccion 1
2. Instruccion 2 Pruebas de emisiones:
— Radiacion con interferencias radiofénicas
n Indicacidon, consejo EN 55011
Este simbolo se utiliza para indicaciones Pruebas de inmunidad a las interferencias:
generales. ~ Electricidad estética (ESD)

EN 61000-4-2 Grado de severidad 3
1.3 Volumen de suministro — Campos electromagnéticos (RFI)

EN 61000-4-3 Grado de severidad 3
- '\B/IIPt ial de fiiacia — Transitorios eléctricos rapidos en
B | atena ae uak?on rafagas (Burst)
— Instrucciones breves EN 61000-4-4 Grado de severidad 3

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

ﬂ En la declaraciéon de conformidad figura mas
informacion sobre las directivas,
homologaciones y normas.

4 | BALLUFF espaiiol



BIP LD2-T__ _-03-S75

Sistema inductivo de medicion de posicion

2 Seguridad

21 Uso debido

El sistema inductivo BIP de medicion de posicion con
interfaz 10-Link, en combinacion con un control de la
maquina (p. ej. PLC) y un maestro |0O-Link, forma un
sistema para medicion de desplazamiento/
posicionamiento. Para utilizarlo, se monta en una maquina
o instalacion y esté previsto para el uso en la industria.

No esta permitido abrir el sistema de medicion ni su uso
indebido. En caso de incumplimiento se perderan los
derechos de garantia y de exigencia de responsabilidades
ante el fabricante.

22 Informacion general sobre la seguridad del
sistema de medicion de distancia

La instalacion y la puesta en servicio solo las debe
llevar a cabo personal técnico cualificado con
conocimientos basicos de electricidad.

Un técnico cualificado es todo aquel que, debido a su
formacion profesional, sus conocimientos y experiencia,
asi como a sus conocimientos de las disposiciones
pertinentes, puede valorar los trabajos que se le encargan,
detectar posibles peligros y adoptar medidas de seguridad
adecuadas.

El explotador es responsable de respetar las normas de
seguridad locales vigentes.

En particular, el explotador debe adoptar medidas
destinadas a evitar peligros para las personas y danos
materiales si se produce algun defecto en el sistema de
medicién de posicion.

En caso de defectos y fallos no reparables en el sistema
de medicidn de posicion, este se debe poner fuera de
servicio e impedir cualquier uso no autorizado.

B www.balluff.com

2.3 Significado de las advertencias

Es indispensable que tenga en cuenta las advertencias
que figuran en este manual y las medidas que se
describen para evitar peligros.

Las advertencias utilizadas contienen diferentes palabras
de sefializacion y se estructuran segun el siguiente
esquema:

PALABRA DE SENALIZACION

Tipo y fuente de peligro
Consecuencias de ignorar el peligro
» Medidas para prevenir el peligro

Las palabras de sefalizacion significan en concreto:

ATENCION

Indica un peligro que puede danar o destruir el
producto.

/\ PELIGRO
El simbolo de advertencia general, en combinacion con
la palabra de sefalizacion PELIGRO, indica un peligro
que provoca directamente la muerte o lesiones

graves.

2.4 Eliminacion de desechos

» Respete las normas nacionales sobre eliminacion de
desechos.

espaiol BALLUFF
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BIP LD2-T_ _

_-03-S75

Sistema inductivo de medicién de posicion

3

3.1

BIP

Estructura y funcionamiento

Estructura

22.1

)\_\L_l

Sensor de posicion !

55.3

i

!

23

—
O \
LED
Fig. 3-1:  Estructura
3.2 Funcionamiento

N =

"I/\\///\\,I/

©)

El sistema inductivo BIP de medicion de posicion

proporciona una sefial de salida de I0-Link que cambia en

Tipo L
[ BIP LD2-T048-03-S75 64,0
1 r' ; ] ; < BIP LD2-T070-03-S75 92,5
¢ < S
\ \ BIP LD2-T103-03-S75 121,0
R ‘ BIP LD2-T133-03-S75 149,5
ETTAE
i_eg';,_i_ L(F)')' - 1 7= "'No se incluye en el suministro

Clips de fijacion y tornillos de cabeza cilindrica ISO 4762 M4x12,

par de apriete max. 3 Nm

Indicadores LED
El LED indica los estados de servicio del BIP.

Estado de servicio

El sensor de posicion esta dentro de la zona medible

El sensor de posicion esta fuera de la zona medible

proporcion a la posicién de un sensor de posicién LED
metalico. Verde
Curva caracteristica estandar Rojo
Valor de Tab. 3-1:
posicion T
OXOFFF{___ __ _ _ _ __ ________
1
1
1
1
1
1
1
N 7 :
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
1 1
0x0000 ; !
Simin Se Slmax ’
Posicion de medicion
Fig. 3-2:  Curva caracteristica
SALLUFF espaiiol
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BIP LD2-T__ _-03-S75

Sistema inductivo de medicion de posicion

4 Montaje y conexién

4.1 Montar el BIP

ATENCION

Montaje indebido

Un montaje indebido puede mermar el funcionamiento

del BIP y causar dafos.

» Se debe procurar evitar cualquier campo magnético
0 eléctrico intenso cerca del BIP.

Indicaciones sobre el montaje:

— La posicién de montaje es opcional.

— Tenga en cuenta los pares de apriete, véase Fig. 3-1.

— Afin de reducir minimizar las posibles influencias sobre
la sefial de medicion debido al material de montaje, es
necesario mantener alrededor de la superficie activa
del BIP un espacio sin metal de aprox. 20 mm (véase
Fig. 4-3). Si, ademas del sensor de posicion, el BIP
detecta otra pieza metdlica, se producen sefales de
medicion no validas.

— Afin de obtener una sefial de medicion de alta
resolucién, garantizar un correcto guiado de cable en
la maquina asi como medidas de filtro en la
alimentacion de tension del sistema.

ﬂ Las fijaciones (soportes de fijacion, abrazaderas
de fijacion, abrazaderas de montaje, escuadras
de sujecion) estan disponibles como accesorios
en www.balluff.com.

Para soportes de fijacion, véase Accesorios en
la pagina 19.

Distribucion recomendada de los clips de fijacién en
funcion de la correspondiente longitud de BIP L:

—y L -
416 A -~
* \ \ +
o N
° s
Y o A AN
! =~ ¢
. LoTor
Fig. 4-1:  Distancia de fijacion recomendada
Tipo L A
BIP LD2-T048-03-S75 64,0 28
BIP LD2-T070-03-S75 92,5 60
BIP LD2-T103-03-S75 121,0 89
BIP LD2-T133-03-S75 149,5 118

Tab. 4-1: Distancias de fijacion

B www.balluff.com

Se debe asegurar el acceso al indicador LED y al conector
mediante correspondientes escotaduras (véase Fig. 4-2).

Fig. 4-2:

Escotaduras

Se deben cumplir las siguientes distancias:

Material de montaje

=
4 NV

((l I L l)’

o
N
AN
o
;
=20
(alrededor de la superficie activa)
Fig. 4-3:  Medidas de montaje
espaiiol BALLUFF
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BIP LD2-T__ _-03-S75
Sistema inductivo de medicién de posicion

4 Montaje y conexion (continuacion)

4.2 Conexion eléctrica

Fig. 4-4:  Asignacion de pines del conector S75 (vista desde arriba
del conector en el BIP)

Pin Color del Senal
conductor
1 Marrén L+(18...30 V)
2 - No se utiliza"
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. 4-2:  Asignacion de pines del conector S75

4.3 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 armaénicos de la red (p. €j., 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 méax. 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.

8 | BALLUFF espaiiol



BIP LD2-T__ _-03-S75
Sistema inductivo de medicion de posicion

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 de

medicion 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 danadas.

Conecte el sistema.

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

N

n Sobre todo después de la sustitucion del
sistema inductivo de medicion de posiciéon o de
Su reparacion por parte del fabricante,
compruebe los valores correctos en el punto
inicial y en el punto final.

5.2 Indicaciones sobre el servicio

— Compruebe periddicamente el funcionamiento del
sistema inductivo de medicidn de posicion y de todos
los componentes relacionados.

— Si se producen fallos de funcionamiento, ponga fuera
de servicio el sistema inductivo de medicion de
posicion.

— Asegure la instalacion contra cualquier uso no
autorizado.

B www.balluff.com espaiol BALLUFF |9



BIP LD2-T__ _-03-S75
Sistema inductivo de medicién de posicion

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 una puerta de enlace, el maestro 10-Link.
Los dispositivos 10-Link se conectan con cables estandar
de sensor convencionales no blindados.

LLa comunicacion se basa en un protocolo UART estandar
con una modulacién 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
|O-Link. En este protocolo se transfieren datos de proceso
y de requerimiento, asi como parametros o datos de
diagnéstico. 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 del dispositivo (véase
Especificacion de dispositivo en la pagina 11).

Tiempo de ciclo

El tiempo de ciclo utilizado (“master cycle time”) se calcula
a partir del tiempo de ciclo minimo posible del dispositivo
|O-Link (“min cycle time”) y del tiempo de ciclo minimo
posible del maestro 10-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 version 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.

ﬂ El BIP se ha optimizado para la version de
protocolo 1.1 y el tiempo de ciclo.
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 ~ numero de datos
de proceso x master cycle time).

SALLUFF espaiiol

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 |O-Link, los datos de parametros del ultimo
dispositivo IO-Link instalado se pueden transferir al
dispositivo nuevo. El manejo del gestor de parametros
depende del maestro IO-Link utilizado (se puede consultar
en la descripcion correspondiente).

Funciones del dispositivo y puerta de enlace maestra

Las funciones del BIP estan descritas detalladamente en
los capitulos del 6.3 al 6.9. En las instrucciones del
maestro IO-Link se puede consultar de qué modo esta
implementada la conversion de los datos de proceso y de
parametros por medio de la puerta de enlace maestra.



BIP LD2-T__ _-03-S75
Sistema inductivo de medicion de posicion

6

Interfaz de 10-Link (continuacion)

6.2 Especificacion de dispositivo
Especificacion Denominacién de 10-Link Valor
Tasa de transferencia COM2 38,4 kbaudios
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 previos al funcionamiento | — M-Sequence Type Preoperate | 2 bytes
— Numero de datos de requerimiento para funcionamiento — M-Sequence Type Operate 1 byte
— Parametros ampliados — ISDU supported Compatible
Versién de protocolo de 10-Link Revision ID O0x11 (version 1.1)
Numero de datos de proceso ProcessDataln 0x10 (2 bytes)
del dispositivo al maestro
Numero de datos de proceso ProcessDataOut 0x00 (0O bits)
del maestro al dispositivo
Identificacion de fabricante Vendor ID 0x378
Identificacion del aparato Device ID 0x020305 (BIP LD2-T048)
0x020306 (BIP LD2-T070)
0x020307 (BIP LD2-T103)
0x020308 (BIP LD2-T133)
Tab. 6-1:  Especificacion de dispositivo
Tiempos de transferencia
Ciclo de datos de proceso con maestro 1.0/1.1 | 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| e[ 5] 4] 3] 210|765 ] a]s3]2]1]o0
(MSB) Valor de posicion (LSB) | OoR" 2 2 2

OoR" Sensor de posicion
1 fuera de la zona medible
0 dentro de la zona medible

" Sensor de posicion fuera del alcance (out of range)
2 Reservado

Tab. 6-3: Datos de proceso

B www.balluff.com
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BIP LD2-T__ _-03-S75
Sistema inductivo de medicién de posicion

6 Interfaz de 10-Link (continuacion)

6.4 Parametros de identificacion

indice Parametro Formato de datos Acceso indice

hex |dec (longitud)

0010 | 16 Vendor name StringT (7 bytes) Read only | "Balluff GmbH"

0011 |17 Vendor text StringT (15 bytes) Read only | "innovating automation"

0012 |18 Product name StringT (19 bytes) Read only | "BIP LD2-T103-03-S75"

0013 | 19 Product ID StringT (7 bytes) Read only | "BIP 0014"

0014 | 20 Product text StringT (28 bytes) Read only | "Inductive Positioning System"
0016 | 22 Hardware revision StringT (8 bytes) Read only | "vO1"

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

ﬂ 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.

Profile Characteristic

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

El sistema inductivo BIP de mediciéon 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 parémetro describe la composicion de las variables
de datos de proceso utilizadas.

El sistema inductivo BIP de medicién de posicién procesa
las variables de datos de proceso (véase Tab. 6-5 en la
pagina 13).

Application Specific Tag

El parametro Application Specific Tag permite asignar al
dispositivo |O-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 0 se accede al
objeto completo.
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Sistema inductivo de medicion de posicion

6

Interfaz de 10-Link (continuacion)

6.5 Parametros del sistema
indice Parametro Subindice | Parametro Formato de Acceso Observaciones
hex |dec hex | dec datos
000D |13 Profile characteristic |01 1 DeviceProfilelD UINT16 Read only | Perfil Smart Sensor
02 FunctionClassID Valor de proceso
03 FunctionClassID Variable de datos de
proceso
OOOE |14 PDInput descriptor |01 1 PDV1 OctetStringT 3 |Read only | OutOfRange
02 |2 PDV2 Valor de posicién
Tab. 6-5:  Pardmetros del sistema
6.6 Parametros especificos del sensor
indice Parametro Subindice | Formato de Acceso | Rango de | Observaciones
e e e | e datos (longitud) valores
0052 |82 | Temperature Array 00 |0 Char (5 bytes) Read only |[-128...+127 | Emision de todos los
Temperatura interior 01 |1 Char (1 byte) parzirgetros de temperatura
Temperature min. Startup |02 |2 Char (1 byte) (en °C)
Temperature max. Startup |03 |3 Char (1 byte)
Temperature min. Lifetime |04 |4 Char (1 byte)
Temperature max. Lifetime |05 |5 Char (1 byte)
0055 |85 | Application specific number| O 0 Char (1 byte) Read/Write | 0...255 -
0056 |86 | COMx Speed 00 |0 Char (1 byte) Read only |2 |O-Link COM Speed
0057 |87 | Operating hours array 00 |0 12 bytes Read only Contador de horas de
servicio
Total hours 01 (1 UInt32 (4 bytes) Read only Contador de horas de
servicio Lifetime
Maintenance hours 02 |2 UInt32 (4 bytes) Read only Contador de horas de
servicio Maintenance
Startup hours 03 |8 UInt32 (4 bytes) Read only Contador de horas de
SEnvicio puesta en servicio
0058 |88 | Startup array 00 |0 8 bytes Read only Puestas en servicio
Total startups 01 1 UInt32 (4 bytes) Read only Puestas en servicio Lifetime
Maintenance startups 02 |2 UInt32 (4 bytes) Read only Puestas en servicio
Maintenance
00CO| 192 | Pendiente 00 |0 Float32" (4 bytes) | Read only Pendiente de la curva
caracteristica
(salida — posicion)
00C1| 193 | Offset 00 |0 Float32" (4 bytes) | Read only Offset de la curva
caracteristica
(salida — posicion)
00C5| 197 | Inversién 00 |0 UChar (1 byte) Read/Write | 0x00-0x01 | Inversion de curva
caracteristica
00C8| 200 | SImin[mm] 01 Float32" (4 bytes) | Read only [0...133 Valor actual para SImin[mm]
Slmax[mm] 02 |2 Float32" (4 bytes) | Read only [0...133 Valor actual para
Slmax[mm]
00CA| 202 | Teach-In Status 0 0 RecordT Read only Estado actual para
aprendizaje lineal

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

Tab. 6-6: Parametros especificos del sensor
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BIP LD2-T__ _-03-S75
Sistema inductivo de medicién de posicion

6 Interfaz de 10-Link (continuacion)

6.7 Comandos del sistema
indice Subindice | Parametro | Formato | Acceso | Rango de | Observaciones
hex |dec | hex | dec de datos valores
0002 |2 00 |0 System UINT8 Write only | 0x82 Reset Restablecimiento de los
command ajustes de fabrica
OxEO Teaching linearity | Guarda el nuevo rango de
range linealidad
OxE1 Simin Guardar la posicion inicial
de aprendizaje
OxE2 Simax Guardar la posicion final
de aprendizaje
OxEA Activar el rango | Activa el modo de
de aprendizaje lineal
linealidad
OxEB Inversion Invierte la salida de sensor
OxEE Restablecer el Restablecer el rango de
rango de linealidad a los valores por
linealidad defecto
OxEF Borrar el Borrar el proceso de
aprendizaje aprendizaje en marcha
(clear)
OxA5 Reset Reposicion del
maintenance maintenance
Tab. 6-7: Comandos del sistema
6.8 Aprendizaje de la zona medible

Los puntos inicial y final de la curva caracteristica (SImin y
Slmax) pueden definirse mediante aprendizaje para
determinar la pendiente y el gradiente de la pendiente de
la curva caracteristica.

Proceso de aprendizaje de la zona medible

Si el sensor de posicion sale de la zona medible
durante el aprendizaje, aparece el mensaje de

error TEACH_STATE_ERROR.

indice Subindice | Acceso Valor
hex |dec |hex | dec
| 1. Activar los ajustes de la zona medible. 0002 |2 00 |0 Write only | OXEA
2. Mover el sensor de posicion al nuevo Simin.?
|3. Guardar la posicién actual temporalmente como Simin. | 0002 | 2 |OO | 0 |Write only |OxE1
4. Mover el sensor de posicidn al nuevo Slmax.®
5. Guardar la posicidn actual temporalmente como Slmax. 0002 |2 00 Write only | OxE2
6. Adoptary activar valores para la nueva zona medible 0002 |2 00 Write only | OXEOQ
SImin/SImax.

 Dentro de la zona lineal original

14
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BIP LD2-T_ _ _-03-S75

Sistema inductivo de medicion de posicion

6 Interfaz de 10-Link (continuacion)

Para el proceso de aprendizaje hay un tiempo limitado de
2 minutos. Este periodo vuelve a comenzar con cada
comando.

El punto inicial se guarda temporalmente y se puede
sobrescribir todas las veces que se quiera. El punto final
se puede ajustar después del punto inicial.

A través del LED y del registro de estado se obtiene una
confirmacion acerca del proceso de aprendizaje.

Si el modo de aprendizaje esta activado, el LED parpadea
lentamente:

— Verde (sensor de posicion dentro del rango original de
linealidad)

— Rojo (sensor de posicion fuera del rango original de
linealidad)

Los comandos de aprendizaje se confirman mediante los
LED de color verde (OK) o rojo (error) que parpadean
rapidamente durante unos 2 segundos. Después de
guardar la posicion inicial, el LED parpadea en rojo porque
no es posible ajustar la posicion final cerca del punto
inicial.

El estado de aprendizaje se puede leer como ISDU
(Indexed Service Data Unit) del indice OXCA y tiene el
siguiente aspecto:

MSB LSB

7 6 5 4 3 2 1 0
RES START
La parte de estado informa sobre el resultado del dltimo
comando de aprendizaje:

Estado Significado

0 No hay proceso de aprendizaje

1 Se guarda la posicion inicial

4 Se guarda la posicion final y se espera el
comando APPLY

7 Error (por ejemplo, sensor de posicion fuera

del rango de aprendizaje posible)

14 Aprendizaje llevado a cabo con éxito

Tab. 6-8: Informacion del estado de aprendizaje (ISDU)

El nuevo rango de linealidad no se activa antes de haber
enviado el comando APPLY.

Los valores nuevos de offset y de pendiente de la curva
caracteristica ajustados mediante aprendizaje pueden
leerse (véase Tab. 6-6 en la pagina 13).

B www.balluff.com
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BIP LD2-T__ _-03-S75
Sistema inductivo de medicién de posicion

6 Interfaz de 10-Link (continuacion)

6.9 Ajustes de fabrica

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

Ajustes de fabrica de la zona medible

indice Subindice Parametro Formato | Valor por Observaciones
de datos | defecto
hex dec hex dec hex dec
00C8 | 200 01 1 Simin[mm] Float32 00000000 | 0 Posicion inicial de la curva
caracteristica
02 2 Slmax[mm] Float32 42CEQ000 | 103,0 | Posicion final de la curva
caracteristica
00C5 | 197 00 0 Inversion UCHARS8 | 00 0 Curva caracteristica no invertida
Tab. 6-9:  Ajustes de fabrica (zona medible),
ejemplo para BIP LD2-T103-03-S75
Restablecimiento de los ajustes de fabrica
Todos los parametros del sensor pueden restablecerse
juntos.
indice Subindice | Acceso Valor
hex |dec |hex |dec
» Restablecer los ajustes de fabrica de todos los ajustes. 0002 |2 00 |0 Write only | 0x82
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Sistema inductivo de medicion de posicion

7

71

Datos técnicos

Precision
Las indicaciones son valores tipicos para

BIP LD2-T_ _ _-03-S75 con 24 V DC y temperatura
ambiente. Los valores son aplicables si se utiliza el sensor
de posicion estandar BAM TG-XE-001.

Tipo Longitud de | Zona Zona Error de Error de Distancia
BIP L [mm] medible S, medible S, linealidad max. | linealidad max. | asignada S,
min. [mm] max. [mm] 5...95% de S, 100% de S, [pm] | [mm]
[um]
BIP LD2-T048-03-S75 64,0 0 48 +300 +400 24,0
BIP LD2-T070-03-S75 92,5 0 70 +300 +300 35,0
BIP LD2-T103-03-S75 121,0 0 103 +300 +300 51,5
BIP LD2-T133-03-S75 149,5 0 133 +300 +400 66,5
Repetibilidad R +80 upm
7.2  Condiciones ambientales” 7.4  Interfaz 10-Link
Temperatura ambiente T, -25°C...+85 °C Especificacion |O-Link 1.1
Temperatura de almacenamiento —25°C...+85°C Tasa de transferencia 38,4 kbaudios (COM2)
Deriva térmica max. +1,5 % Datos de proceso 2 bytes
desde el valor final .
o y Valor de salida
de ch 30 g/11
s:grgi Eﬁl%oooq6u8e- 0.07 gims Valor de posicion con Slmin 0x0000
Vibracion Valor de posicion con Slmax OxOFFF

segun EN 60068-2-6

Grado de proteccién
segun IEC 60529
(atornillado)

7.3 Alimentacion de tension

Tension U,, estabilizada?
Tension de servicio asignada U,
Ondulacién residual

Corriente de vacio |, con U,

Proteccion contra cortocircuito
Proteccion contra posible confusion
Proteccion contra polaridad inversa

B www.balluff.com

Amplitud 55 Hz,

1 mm 33 x 30 min.

P67

18...30VDC
24V DC
<15% (de U)
<35mA

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
Par de apriete

Unsigned Integer de
16 bits

>3 ms
0 bytes

2 bytes

Plastico (PBT)
Plastico (PBT)
3 Nm

" Para c“\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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BIP LD2-T__ _-03-S75
Sistema inductivo de medicién de posicion

8 Accesorios
8.1 Cables de conexion 8.1.2 Cable de datos, confeccionado con conecto
M12r/hembra
BIP (l) Senal Maestro 10-Link ) )
) — Conector, recubierto, confeccionado
— Hembra acodada M8, conector recto M12, 4 polos
1 L+(18...30 V) 1
2 No se utiliza - 27 L 48.5
3 L- (GND) 3
4 c/Q 4
BALLHE? [ G

Tab. 8-1:  Asignacion de pines del maestro 10-Link

8.1.1 Cable de datos, confeccionado con conector I Il
M12

29.7,

— Conector recto, recubierto, confeccionado
— Hembra recta M8, conector recto M12, 4 polos

Fig. 8-2:  Conector con hembra acodado — conector recto

32.2 L 48.5
Tipo Cédigo de
BALLYEE [ %@ pedido
BCC M324-M414-3E-304-PX0434-006 BCCO3K8

BCC M324-M414-3E-304-PX0434-020 BCCO3KC
BCC M324-M414-3E-304-PX0434-050 BCCO3KF
BCC M324-M414-3E-304-PX0434-100 BCCoOCeY

Ejemplos:
BCC M324-M414-3E-304-PX0434-050 = longitud de
Fig. 8-1:  Conector con hembra recta — conector recto cable5m

Tipo Cadigo de
pedido
BCC M314-M414-3E-304-PX0434-006 BCCO3JR

BCC M314-M414-3E-304-PX0434-020 BCCO3JW
BCC M314-M414-3E-304-PX0434-050 BCC03JZ
BCC M314-M414-3E-304-PX0434-100 BCC0O36U

Ejemplos:
BCC M314-M414-3E-304-PX0434-050 = longitud de
cable 5m
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BIP LD2-T__ _-03-S75
Sistema inductivo de medicion de posicion

8 Accesorios (continuacion)

8.2 Sensor de posicion BAM TG-XE-001 8.3 Soportes de fijacion MC-XA-028-B06-1

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

Cddigo de pedido: BAMO1CP
Material: Acero (EC-80)

Cadigo de pedido: BAMO2MA
Material: Aluminio
Volumen de suministro: Material de montaje

8 30
15

27
10.5
o
F

3

4,2

SNHIE

)| @) —
18 : ﬂ

)

Fig. 8-3:  Sensor de posicion BAM TG-XE-001

30
3.5

Fig. 8-4:  Soportes de fijacion MC-XA-028-B06-1

B www.balluff.com espaiol BALLUFF | 19



BIP LD2-T__ _-03-S75
Sistema inductivo de medicién de posicion

90

9.1 Cadigo de pedido

Tipo Cadigo de pedido
BIP LD2-T048-03-S75 BIPOO1J
BIP LD2-T070-03-S75 BIPOO1H
BIP LD2-T103-03-S75 BIPOO14
BIP LD2-T133-03-S75 BIPOO1F

9.2 Impresion

SALLUrr

BIP0014"
BIP LD2-T103-03-S75?

(ejemplo)

" Codigo de pedido
2 Tipo

20 | BALLUFF espaiiol
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BIP LD2-T_ _ _-03-S75
RBNN VENERS

1
11 EAH
1.2 FIERANEFS G
1.3 HHEBHE
1.4 AERRE

2 ES

& b b b5

(3]

21 BEAESEA 5
22 EENERSEZLER 5
23 EBEBLEERPHEN 5
24 RHELE 5
3
3.1 4% 6
3.2 Ihke 6
4 B 7
41 Z%¥BIP 7
42 HF#EN 8
4.3 Ttk 8
5
51 ZRERAER 9
5.2 &E{TiHMHA 9
[SY 10-Linkiz0 10
6.1 10-LinkE A< %117 10
6.2 REFMNE 11
6.3 NEHKRE 11
6.4 RRSE 12
6.5 XRESH 13
6.6 MERBTESH 13
6.7 R&EMT 14
6.8 MNETBEHRHEK 14
6.9 W &E 16
7 EBEEE 17
71 RBE 17
7.2 WRELRH 17
7.3 {HEHE 17
7.4 10-Linki#EDO 17
7.5 HBHBE 17
8 EG 18
8.1 EE®EL 18
8.2 {uEf2REIBAM TG-XE-001 19
8.3 FXEZEXZEMC-XA-028-B06-1 19
Lo QN i 20
9.1 iTHNRE 20
9.2 EIRFIFRIR 20
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BN ENERE
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6 E
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O-LinkFEMREMEEREZBBEESRITRERTBHLR
SR EHMAERNZLHENIGEEUTHWESRE, ML
FRFEENARUERANENEERSE B EERE
FUARBRER).

IO-Linki& % , W& BesMnITES , HBEI—1PMK , B
O-Link =N /3 RIEE , SEHREHEE, 10-Linkig
ZEIE @B IER AR RS BB TIERE,
BEEFRHEUARTINY , BE24-VEOR S , BLERT
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ARG ER WO ITRIG, EX—MLF , BEREAmERE
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(SRHEERET ~ IBRERE < B E).

BALLUFF X

SHER

EMURA1 AR SHERHRITTENL , NTTSIRES
WATLMRIZEIO-LinkEH L, MBEF#R—A10-Linki&
&, WA URABELZENIO-LnkiRZENS IR, B8
BRI EEUR TATEAMIO-LinkEH , TS EHEXE
iﬁﬁﬂo

REDREMENM K
BIPHYZHREIESE6.3E X6 OB N B W AULA, WTETE
*Rg?&iﬁﬁﬁﬁﬁﬁﬂ%ﬁﬁﬁﬁ’ﬂ%}ﬁ , AIZF10-LinkxE
HH A



BIP LD2-T_ _ _-03-S75
RBNN VENERS

6 I0-Link##0 (3 L)
6.2 REMAE
e 10-Link & #5 e
(i ES COMm2 38.4 kBaud
B/MRZ AT min cycle time 0x1E (3 ms)
TR 5SS M-Sequence Capability : 0x1B
- MR EERKIEHE - M-Sequence Type Preoperate 275
- BEERBEHE — M-Sequence Type Operate 179
- BZH - I1SDU supported X5
[O-Link ¥ iR 2 Revision ID 0x11 (AR4x1.1)
MERBEZFZHNH I BRHELE ProcessDataln 0x10 (2% %)
MNENERZHIRHITEHE ProcessDataOut 0x00 (01)
B EIRIR Vendor ID 0x378
REIRR Device ID 0x020305 (BIP LD2-T048)
0x020306 (BIP LD2-T070)
0x020307 (BIP LD2-T103)
0x020308 (BIP LD2-T133)
®6-1: BEAE
1% 4 B3 8]
1.0 AENHN S B BRERER master cycle time = 3 ms

£ 6-2.  BRELREETE

6.3 SIREE

BIP&E1O-Link#E O i H2F TS B EHIE. ©i1HEMNST
FREBM 126 B E 4N ZH FIBELA K.

Octet 0 Octet 1
7 e | 5| 432|107 ]6 |5 4 |3]|2]1]o0
(MsSB) Position value (LSB) |OoRY | 2 2 2
OoR" B 1k =27
1 ENETEZA
0 ENEBEZR
V{7 B fE BBRTE A BCTE S (out of range)
2 BRE
®6-3: NEHE

B www.balluff.com Y BALLUFF | 11
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BIP LD2-T_

_-03-S75

BN VENERS

6

6.4 iRFISH

I0-Link#£0 (L)

]| 8 BREEN (KE) A AE

TEE | T

0010 16 Vendor name StringT (7F77) Read only | "Balluff GmbH"

0011 17 Vendor text StringT (15F ) Read only | "innovating automation"

0012 18 Product name StringT (19F717) Read only | "BIP LD2-T103-03-S75"

0013 19 Product ID StringT (7F71) Read only | "BIP 0014"

0014 20 Product text StringT (28 7) Read only | "Inductive Positioning System"
0016 22 Hardware revision StringT (8F ) Read only | "v01"

0017 23 Firmware revision StringT (8F77) Read only | "1.00.000"

0018 24 Application specific tag StringT (Fe K32F7) Read/Write | "***"

% 6-4:  |10-LinkiR B ¥uiE

n R F 35| 0rY , &% —NREINWATEXN Rt
T4, B FRS > 0t TIHRA , -4
REIWB N UERITT U,

Profile Characteristic (431 & X #)

ZS AT RBIO-LinkiR & X ERNE B X4,

BREUXNVENBREBIPXEFHE —MIRBELTEN
Smartfk ReREE X :
— Subindex 1 (“Profile Identifier -> DeviceProfile|D”):
0x0001 (“Smart Sensor Profile”)
— Subindex 2 (“Profile Identifier -> FunctionClassID”):
0x8000 (“Device Identification Objects”)
— Subindex 3 (“Profile Identifier -> FunctionClassID”):
0x8002 (“ProcessDataVariable”)

PD Input Descriptor (i3 f2 33 % A #iR5F)
ZSHATHERFASESBTEENERK.

BRERNMENERGBIPALEIREEEZE (AR
6-5, TW¥13),

Application Specific Tag (R F & F#r%)
Application Specific Tag®] A 10-Linki% & 2 B —/N32F 17
ANEEFRR, ZFEFRUTATHITHNABSENIRE ,
HEEWRABSHEERF., B Subindex 0, AJi5HE

MPSE &

SALLUrr

X




BIP LD2-T_

_-03-S75

RBNN VENERS

6

10-Link#£0 (L)

65 RESW
%3] e F&al E g BaEEX e =
5 [ i A [ 3
pii o I bii ]
000D |13 Profile characteristic | 01 1 DeviceProfilelD UINT16 Read only |Smart Sensor Profil
02 |2 FunctionClassID diEE
03 |3 FunctionClassID SRHETE
000E |14 PDInput descriptor |01 1 PDV1 OctetStringT 3 |Read only | OutOfRange
02 |2 PDV2 EE
®6-5 RESH
6.6 I(ERBETESH
]| b2 F&5l BERX (KE) |15E B 2
A [+ A [+
pii I B |
0052 |82 |REHA 00 |0 FH BFW) Read only |-128...+127 | I ERE S (°C)
WERE 01 |1 |FH(F®)
B &IEE 02 (2 |FH(OFN)
BH&ERE 03 |3 FHE(FW)
RIEBEEFERK 04 |4 FHFED)
EEREFENK 05 |5 FE(FW)
0055 |85 | Application specific 0 0 28 (12¥) Read/Write | 0...255 -
number
0056 |86 |COMx Speed 00 |0 FH(1FW) Read only |2 [O-Link COM Speed
0057 |87 |Operating hours array |00 |0 12 79 Read only BT/ SR
Total hours 01 |1 Ulnt32 (4 £¥7) |Read only %)ﬁ%ﬁiﬁﬁd\wﬁﬁ
Maintenance hours 02 |2 UlInt32 (4 #%7) |Read only RFEIT/DET T ERER
Startup hours 03 |3 Uint32 (4 %) |Read only Wi E 1T/t EES
0058 |88 |Startup array 00 |0 8 FW Read only R
Total startups 01 |1 UlInt32 (4 &%) |Read only FAEBER
Maintenance startups 02 |2 UiInt32 (4 &%) |Read only wFEE
00C0|192 |BERE 00 |0 Float32" (45 77) | Read only i AV BERE
(i Hiiw —~ (LB
00C1[193 |%Mz 00 |0 Float32" (4% 7) | Read only ASAE B £ Y AME
(% > fLE)
00C5(197 | % 00 |0 UChar (1%%7) | Read/Write | 0x00-0x01 | 4& 14 f &% 28
00C8|200 |SImin[mm] 01 |1 Float32" (4% 77) |Read only |0...133 SImin[mm]#Y Y4 5 {E
Simax[mm] 02 Float32" (4% 7) |Read only |0...133 Simax[mm]#) X 5 {E
00CA([202 | REURFS 0 RecordT Read only SR L FRES
ViEER , FREXALitle-EndianwiB , LILSBFF ¥,
®66. RZRBLTASH

B www.balluff.com

X  BALLUFF
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BIP LD2-T_
BN VENERS

6

_ _-03-S75

I0-Link#£0 (L)

6.7 R&EwmH
]| FE5| S8 BAERE | A0 B 2x
tA [+ | A+ S
bei I i
0002 |2 00 |0 System UINT8 | Write only |0x82 Reset SMEIETRE
command 0xEOQ Teaching REFHLETE
linearity range
OxE1 SImin RETHBERNVE
OxE2 Simax RERBLERVE
OxEA BUE BUES M REEN
ZLMTHE
OxEB R R g BiaR iR
OXEE SM%H FEMTEEMNERIAME
SBE
OxEF Tl BR R 2K T B (E 72 3 17 B R 2
(clear)
0xA5 Reset £ {7 FMaintenance
maintenance
®6-7. REGH
6.8 NETEMNTH

ST Y E S AL S (SIminANSIimax) A& REHEE |

DA R &M BEEZ L MBEEE.

M BSEE N RERE

MR EBEBBESESEFEFNEX T ,
L% HFEE ETEACH_STATE_ERROR,

%5l FRal i5[7) #iE
TR | t# | K] T#
BH || B S
1. BENETENRE. 0002|2 |00 [0 |Wwriteonly |OXEA
2. R EZRRBFBHEHFHASIMin, ¥
3. 1% 4§ AL B KBS R 17 H SImin, lo002[2 |00 [0 |writeonly |OxE1
4. FuBELREBRBIHEFAISImax, I
5. ¥ HEE G RF A Simax. 0002 |2 00 |0 |Write only |OxE2
6. RV FHBUEHN BSEESImin/Simax iy B fE. 0002|2 {00 |0 |Wwriteonly |OXEO

3 FERSRI & X EA

14 | BALLUFF X




BIP LD2-T_ _ _-03-S75
RBNN VENERS

6 I0-Link#E 0 (L)

THEEEE27 N ERE. SMNHERTHEERT
FiZetEE O,

BRI, A
EERBHMEE, TRERAZERELR.
BN LEDFRASFFERRIME X REI RN RBE L.
URHERXBES , LEDSBNKE

- BB (NBARSBERBKRLMETEN)
- 46 ((IEARSHEHRRLETEE)
THIERTER RN GLA2DHNER (EH) RLE (K
%) LEDITRIBER. BRREE , LELEDIT IR ,
KA ARBER MR,
&R EN RBI0xCARISDU (RBIBREHIERE T) i
B, RIAAUTER :

MSB

LSB

6

7
T

5 4 3 2 1
START

REXBRRUEBEXZKE— I THETERNES .

RIS =P\

0 TR R

1 FERFRAME

4 EEREERNUBHEFAPPLYES

7 HE (tein , (U EAERSEE T URECER)
14 BRI R

£6-8  THERDEE (ISDU)

MBEFOLMETE , EEREAPPLYES,
B R EPTIR GE B9 45 AIE 4 5 M2 (B R B AE B T R ER

(ZR&k 66,

#H13),

B www.balluff.com

X  BALLUFF
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BIP LD2-T_ _
BN VENERS

_-03-S75

6 I0-Link#E 0 (L)

69 HIiRE

ERERNURENMRH RER , FEATIRE :

NETEHRE
#5| F%al 8 BEEX | BRIAE &x
+oREE | TEES | A | TR TR | T
&l &l #l
00C8 | 200 01 SImin[mm] Float32 | 00000000 | 0 ML RRNE
02 2 Simax[mm] Float32 |42CE0000| 103.0 | 4k &R E
00C5 | 197 00 0 = #% UCHARS | 00 0 KRR B B AFAE
®6-9: HIRE NEEE),
BIP LD2-T103-03-S75/~ 4l
SNEHTRE
FiEERRBRSHEMEE— R E N,
]| F&E| e BE
T8 | | o |
BE | w0 | Bl |
> FFAEREEMIIH RE. 0002 |2 00 [0 |Writeonly |Ox82

SALLUrr

X




BIP LD2-T

RBNN VENERS

-03-S75

7

7.1 BE

BENEERT
BIP LD2-T_ _

_-03-S757E24 VESRE THHABKE, FH

FRAE( B & R B8BAM TG-XE-0018t , ZREHE M.

me BIPKE BONESE |RANESE |SmMEASL |SmMWEBKRE | NEEES,
L[mm] S, [mm] S, [mm] M FES...95% HEHFE100% [mm]
BIP LD2-T048-03-S75 64.0 0 48 +300 +400 24.0
BIP LD2-T070-03-S75 925 0 70 +300 +300 35.0
BIP LD2-T103-03-S75 121.0 0 103 +300 +300 51.5
BIP LD2-T133-03-S75 149.5 0 133 +300 +400 66.5
BEERER +80 um
72 s’ 7.4  10-LinkiZ0O
RERET, -25°C...+85 °C 3B |O-Link 1.1
fEfFRE —25°C...+85°C it ES 38.4 kBaud (COM?2)
HRHRLENRXREER 1.5 % SRR 25
HERR 30 g/11 ms Wl
%_E_QEN 60068-2-27 L Simin T BE 0x0000
ggEN 60068-2-6 ?Smﬂf X 3?: 3094 Simax T #y4i & 8 OXOFFF
By 47 25 B 4R4EIEC 60529 P67 HEER 16 TR 5 B,
(BT ERET) fEERETA] 23 ms
SREHE , TEEE - 8% 0F
7.3 {ftEBE SREHE , 8% - TEEE 2FH
BEU, , ERE? 18...30 V DC
NEIfEBEU, 24V DC 75 R
R <15 % (BAU_J £ ) SEEHE ¥} (PBT)
U TR EHI <35mA BWE , AE %% (PBT)
TERE 3Nm
EERRF =
Byl R A RER T REME = o 5Z A FoWNus - 22 R RSRIETF 2000 mio i A,
RARHEARS 2 2 AT MW | FRBUL 61010-1F0f B FRAEE B R ZUL 60950-147

B www.balluff.com

AR FRIN R B IRRIRUL 13108 UL 158545 A BT R 5 N 2% E

BRNBIPHTABRER.

X BALLUFF | 17
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BIP LD2-T__ _-03-S75
BN ENERE

8.1  EE®ES
BIP (I) =5 10-Link 4L (1)
1 L+ (18...30 V) 1
2 ROEL -
3 L- (GND) 3
4 c/iQ 4
& 811 |O-LinkEHLE £t 59 15

8.1.1 FEL , £FR , mAMI2fEL

- EXFEER, FEAH  &X
- EEFAMS, ERFELIMI2, 475

322 L 48.5
§ ¢ BALLUEE %@

¥ M8x1

Es1 &

e - EREX

BE

BCC M314-M414-3E-304-PX0434-006
BCC M314-M414-3E-304-PX0434-020
BCC M314-M414-3E-304-PX0434-050
BCC M314-M414-3E-304-PX0434-100

fign -

TR
BCCO03JR
BCC03JW
BCC03Jz
BCCO036U

BCC M314-M414-3E-304-PX0434-050 = B4 E5 m

BALLUFF X

8.1.2 ¥EL , &£F , AMI2FO/EL

- TEEsSE, 2 X
- BH{FOMS , BERFEFKXM12 | 475
27 L 48.5
BALLURF [

29.7

BE

BCC M324-M414-3E-304-PX0434-006
BCC M324-M414-3E-304-PX0434-020
BCC M324-M414-3E-304-PX0434-050
BCC M324-M414-3E-304-PX0434-100

Blgn

TR
BCCO03K8
BCCO3KC
BCCO3KF
BCCOC6Y

BCC M324-M414-3E-304-PX0434-050 = E845KE5 m




BIP LD2-T_ _ _-03-S75
RBNN VENERS

8 B (L)
8.2 {uE£RXEIBAM TG-XE-001 8.3 FREXZMC-XA-028-B06-1
$B|P%%]§UE"J1IE (A) 11‘[?11‘[@4#@:%%!3’9%‘5] (Xqﬁ_\g%.)o -‘LTM,{-%EE' : BAMO2MA
TR : BAMO1CP MR 4
M M (EC-80) HEEE - TR
8
A 30
‘ 15
L ° 1r =
e e
28
‘ 4,2 2
SN ENYHIE
REINZININ

BRI N

83  fuBMBEBAM TG-XE-001 @

30

I

8-4: X & ZHMC-XA-028-B06-1

B www.balluff.com 3 BALLUFF | 19



BIP LD2-T_ _ _-03-S75
BN VENERS

O I ——

9.1 TR

B 1771815
BIP LD2-T048-03-S75 BIPOO1J
BIP LD2-T070-03-S75 BIPOO1H

BIP LD2-T103-03-S75 BIPO014
BIP LD2-T133-03-S75 BIPOO1F

9.2  EIRIFRIA

SALLUrr

BIP0014"
BIP LD2-T103-03-S75?

()

Y ATI KB

-

20 | BALLUFF HX

#75932886-726 ZH - 00.000000 - J17 ; R & 5 B Fllo



SALLUrr

BIP LD2-T___-03-S75
R AE

@ IO-Link

AN
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BIP LD2-T__ _-03-S75
FRERRSIIZVIVATA

1 EEEE 4
11 ERER 4

1.2 ZXETHEATBII—VERFYE 4

1.3 E#RSR 4

4

1.4 FIRLEFIREN—7

2 ES

(3]

21 Hi# 5
22 WBEEHIESATLAOZEMICETS —KREE 5
23 BLHERTOHH 5
24 [EE 5
3
3.1 B 6
3.2 ME 6

4 EE

~

4.1 BIP QRS T 7
42 ERELE 8
43 T—T7I)IOEZ 8
5
51 ATFLDEYRNTYS 9
52 BREFOIE 9
(S} 10-Link 1> %7 1—2 10
6.1 10-Link &1 A% 10
6.2 TFTINA AL 11
6.3 TOEARAF—X 11
6.4 HBRANTAXA—& 12
65 JATALANTAX—Z& 13
66 TLUHEEONTA—X 13
6.7 JAFLOIUR 14
6.8 AEHBEOTA—F1> 14
6.9 IBH/E 16
17 B 17
71 RBE 17
7.2 BABEKH 17
7.3 ERME 17
7.4 10-Link /1827 I—RA 17
75 HHHT—X 17
8 XD 18
81 ERT—TI 18
8.2 KRTTarRNIFUAF1—1 BAM TG-XE-001 19
8.3 YT 7RIS MC-XA-028-B06-1 19
O k& 55
9.1 EIxIJ—KR 20
9.2 7Tk 20

B www.balluff.com AZ4:E BALLUFF |3
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BIP LD2-T_ __-03-S75
FEARDIAZVIVAT A

1

1.1 18 A &6 B

COBKHBAEF, 10-Link 1 27 I —ARHEOFE
RT3 =92 AFT A BIPLD2-T___-03-S75 D&
&, MEE, REHECOVTRELTVET,

KEK, EREZEITIEMAOEMEBEZLRELTVE
T RIIAZUVIDATLAZRE, BETIHIIC, C
DHPEEBFRALILEE L,

1.2 FETHAIIN—TJERFNZE

BRNERE=ZAN—ITRRENET,
> BT

BREFIEEESEEEIIRTENET,

1. R 1
2, #8712

ﬂ . BV

— B EEEEERLET

1.3 [EilRm
- BIP
- BEEER
- BELZFEAOFSE

SALLUFF HARE

1.4 FRAEERREEN — 2

® UL §33E
J7ANES .

c Us E227256
CEN—7, BRAREDNEUES
(EMC % ) 0ERZBHEICEAEL TV
BEZRTENDTY,

BIP X DHEBBEEEFLLTVWET,
- EN61326-2-3 (A 21-FTA4HBLVPIIvay)

IZvarvEk:
- BEIZvIarvalE
EN 55011
B/ AADAZI1-_T 1R :
- BEXHE (ESD)

EN 61000-4-2 LRI 3
- BB E#MRE (RFI)

EN 61000-4-3 LAJL 3
- 77ANRNT DIV RNN=AKN

EN 61000-4-4 LAJL 3
- BERBHWAICL DT FEc D

EERHE

EN 61000-4-6 LRI 3

ﬂ EDXRE. ARCHEIZHFMAEESESSE
ZZRLTSIEE W,




BIP LD2-T_ __-03-S75
FEARDIAZVIVAT A

2 I ——

2.1 A&

IO-Link 1 &2 7 I—REBOFEH R a -T2
AT ALBIP &, #WHIHS AT A (PLCKRE ) ¥
O-Link N AR EHIZ, VZTFRBRAE/RSYI =Y
DEODDVATLAZBELTVET, COTATAIRHE
WMELIRBOBEMAETENTERES L, EXZEFHTOR
ANrERENTVET,

RS AZUIIATLAERLKZE, ARATERTS
CERFAENTHEST. ThickDBEA D EBEEEX
—H—ICH T BRIABRES KR EEEREN kDN D
ElCBYET,

22 FERAESATLNZ2MICEIZ —KREHE

REBIVEY RTYTEZITSCEANFTEATVDOD
&, BERRBEOABZEL, NL-—Z2J 2R T 1-EM
ORMENHZTT,
NL—Z2T0%ZFF-EMORMEL . EFOHE.
HE. B BEOREICHIDARMZRL, TOXE
EXZHMTD L, THICBEIZRREFENTDC
&, BYBRENEEBUBENTERDAYZEEVE
3‘0
ARL—EZ—CRBABTEAET NI ZLREZETIS
EVWSEENFBUET,
BREZGTSERG. ®KIC. ROZAZVIDATLOEHE
IChY), APYERBRICESTENBLLSIC, &
2ICHIIEEEZTOLEN BV KT,
RODAZVIT AT LAOHES B ET T8 T E
ARELEES, BEEFLL, TEUZERZTSC
EABVWLSIC, B2 ZBRRLET,

B www.balluff.com

23 B

ENOE L]
RECERHEC O LES
FLTLEEL,
BERTRIIFILD—REEEIIUTORS ICRTE
nEJ,

R, BREED-ODEE % B

STFILD—R

ROz 147 ERA
BLEZERLLSECREIZER
> FBREEEE

BT FILT—ROFA :

3 ==
EE

HROBESPHBEZR<BTNOH2EREELET,

A Bk
Bk, O TFILT—RE—BHNBEY—JDOEE
B, BES5CESRLEEEHGEZHA<ETIOH2E
BERLET,

24 FEE
> HERZERCEIZFEOERNEREICHK > TIEEL,

HZAGE SALLUFF

5



BIP LD2-T_ _ _-03-S75
FWARTTI-IIRTLA

S R

2T L
@‘ ‘ i BIP LD2-T048-03-S75 64.0
I r ? ) : N BIP LD2-T070-03-S75 92.5
r o © BIP LD2-T103-03-S75 121.0
[aV]
R | |BIPLD2-T133-03-575 149.5
T
Kol N 7 " ERRCEERTVEL A,
RILaVRSYRFI—H
- 55.3 _
B | 23 _
\\<_ O v 4O
/ /
@
\ \
— I.l\\\ () g:
O v 1O
LED BEYS>7EF ML ISO 4762 M4x12,
B ARG T NILYZ 3Nm
X 3-1 B
3.2 s LED £7R

LED (& BIP O EEREEZ R RLE T,
FEAATLI=VIIRFLBP L. SEATS I 8
NSATF1I—HONEICEHAL TEILT S I0-Link H

HEBEEELET. LED EBAT—RA
A 45 & RV NTUAFI—HYHREEHERER
U EBER DN R AVRNT VAT 1IN RIEEEEN
T 5 3-1: LED &R
OxOFFF4____ . ____
0x0000 : ,
Slmin Se Slmax ”
BEME

K 3-2:  45MEghAR

6 | BALLUFF HAEE



BIP LD2-T_ __-03-S75
FEARDIAZVIVAT A

4 ) 4 & B

4.1 BIP O EUY (F

3 =z
=

N4/

B A EAT G

THEY) BTG BIP O#gEICHEZRIEL, BED

RREBBZENBHYET,

> BIP DIEK THRUVERPHANMr ELBVLSITE
BELTLSEEZV,

Bt EOEESEE

- B NNBREETT.

- BEERNLIICEELTKEEVW (K31 E2SH ),

- BfTHEMIFBECEECREIHZEEZSRNMRICTS
8, BIP OBREEOABRICH 20mm OXZI)LT
—NZEEARENTOWETREFRYEEA (K 4-3
SR ), ROTAVKNTIVAFI—HOMIZE,
EEE@N BIP IC& > TRHAET NhEHE, BN
EEBSERYET,

- BOMBENHEESEBD O, EETEEYAYT
—7IILOBYEL, FERIATAOEREHE TR
TALRRBIEELTLSEEL,

I] BEE (VZV7RILR, BEIZVT. U
o770y, XTURNTZTY M) &
www.balluff.com TF7 U tH 1) &L TEXTA
BETT,

IS TRILZCDOVWTR, 19R—20O7
I ESBLTLSEEL,

ZBPRE LICSEUTHRBENZEERIZSVTOEE :

4 L
416‘ 4 A o
+ \ \ +
S o
© ¢S
N e INERY
e " o
K] 4-1: A2 E E R B
AT L A
BIP LD2-T048-03-S75 64.0 28
BIP LD2-T070-03-S75 92.5 60
BIP LD2-T103-03-S75 121.0 89
BIP LD2-T133-03-S75 149.5 118

F4-1:  EEEBH

B www.balluff.com

BYEOHAS LED RREDRIZINOT IR %E
BRIDMVBENHDVET (R4-2%238]),

X 4-2: BAOEE

DT O ERZEF>T<EEL,
mYTE

=
YIS IHUL=NG IS

((l I L l)’

0.2.

220 (AHA )
R4-3:  HfFEFTE

HZAGE SALLUFF

7
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BIP LD2-T__ -03-S75
FRERRSIIZVIVATA

4 LA T & B ()
42 EBRERK

R 4-4: EVEY : O%IX S75(BIPOOXRI & ENASRE
=)

]
e IMRIEEDE 2I0FIL
1 B3 L+ (18..30 V)
2 - REMY
3 5 L- (GND)
4 2 cQ(dXa1zy—>ar
Z4)

DREAOLREFE I NO—FRITGND ICERITZCERTERT
B I RCERIBD LRI TEREA,

£ 422 XUV XST5OEVES

43 T—7IIL0OBER

ﬂ T—AEMETSCL )
BIPS LU #IfAF v EXY NE. BUEHART
Y EIIBRFAERY)FEEA,

7

BIP (LBREBIZH > TEBLET, HEBOED RIS
MLUTBIP AT o REREES>TVEELSIEELTL
FEV,

T—7 I OEAE

BIP, O hO—Z., EBREOT—T L&, BERT—7
LOESTERYEZEHEVTSEEV (FENETEPE
ENHBEN),

BICHBEEBRDORRY ND—UGRARICLZFENE
FHPEE (NANEFREREICED ) THY ., ThIC
TUTT—TLI— LRI DIABRELALEE
Ao

T—7Il0RE

T—7I0ORE &R 20m, RE. >—I/I K, YA
LICK 2 THBOTHEOZENEUBVWRY, &K
WTr—7 B FT2ENTRETT,

BALLUFF HAE

|



BIP LD2-T_ __-03-S75
FEARDIAZVIVAT A

5

5.1

AT LDRES

EYRTYTOEE, BLUOFERRDIIZD IS
AT LB AT LO—FOFEET, NFX—2H
KERETATVWEWES, SATANREDZRC
FTENBUET, BEECYNEBERIBETII S
WEY,

>

|

>

Y RNTYS

SATLDEYRNTYS

PATLDBBRRENICEIEASBEWTSEE
W,

Y "7 Y TRBTIRE R (T -EPIOEAME A
To2TLKEZY,
DATLPEBEXA—N—ICLDERLDLOHDEER
BRICE2TLEEW,

o

BEEA Lo EEREATEY, BHEICRY A
BUOWAHERELET, ERFICEBENIRSNBZBERC
., Chex#L&d,
SATLDEREANET,

RAEBEREARE/NTA—RZ[/ KL, BEICSL

THFERRDI VI ATLEZBHELET,

l] B¥IC, X—H—IC&kV), FERARDa_ZY

TOATLAERBU - BRCFEEL EIC
F. RBRRERRATELWMELCLEZ>TWVWD A
ERELTLSEZL,

5.2

BRERFOIE

FHEEARD DAV IIATLAOBEEE ThICERE

hTWa2d o R—ZX M EEHENICEBRLET,
KEBEZEDHSICE. FERRDa_-_VJIRT
LOBEEFELELTLIEZL,
HEREUANFERATERVLRS, YAFTLICOYYD
ZATTLSEZL,

B www.balluff.com
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BIP LD2-T_ __-03-S75
FEARDIAZVIVAT A

6 I0-Link A > 27 T—2

6.1 10-Link &7 /5

—REE

IO-Link KD A TV T N2 HBRTT Y

FATI—REFFA—RKNX—3IATFALICEHEEL., EX
WETEB71—I)LRNALRILEDBEETREICTDH
BTT, 74— RNACHKELBEWVGEICEK, BEED
BEVATLAL (7 4—I)LRINAX Ethernet R— AN A
TA)ZRALET,

OB RTOFITI—2BED IO-Link FINA A&, 7
—RJIA, I0-Link YARZNLTRASA > MY —KRA

2 NEETHES AT AICERHENET, 10-Link T/\

A Ak, TROFES—I) REELHT—TIIEMFELT
BHELED,

BEFEE UART ZORNIJLICE#L, ¥=—FEF—RT
24V NIWAZRAARICK ) ITOhET, COFEICKY
RN 3 EHYBEEN TRELE RV ET,

ZOR3

O-Link BETIk., EEE N7 L —ALN IO-Link YAXR
& 1O-Link FNA ABTABNICRBENET., 0T
ORJNDBE, 7OELAF—REFTTELS, NTX—
AT —RBED) IV ITIANTF—REEEENT
T FATZTIL—LRATBROCERTEIHAIIILE
ALDKREE EFERF, YRAZEBFHETNA AEHEDOBEE
BASREVET (TNA AT R—DESHR ),

YA OILZA L

FRATBY A UI)LZA L ( master cycle time ) I& 10-Link
FINAADERNYA VI ZA L (mincycle time ) &
IO-Link NAZDENY A TN EZA LK) REENE
T 10-Link N AR ZERT B 551, EFrKE<LZH
F, FATRIHA LA LICKEN BB EIEEL
TLEZW,

ZOKRJLN=2321.0/141
ZORIAMN=232 10 TR, 21N/ NEBZZ 70
TAF—REPEEh, BROY A UL TEREEREL
foo

ZORINN—=232 11 BBROBE, FRTRESTN
TO7OEATF—RIE1 2O L —ATEEENET,
ZDRHY AU RA L (master cycle time ) @70+
ATF—=BYAL N EELLLBYET,

n BPZ7’ORINAN—>3211&F0H14 )L

BALICEETDEDICHEBELENTVET,
O 10-Link FNA A27ORJNN—2 3
210D I0-Link YARTHERATS &, mEK
BlER)ERSBYET
(7OERF—E2HA ) ~7TOEATF—2 0K
x master cycle time ) ,

BALLUFF HAE

oy

NTA—REE
ZORINAN—232 11 TENTXA—EZIZ—2 4N
EZZITV, I0-Link X ARIZTFNA ANTA—Z =R
FIBRENTEET, IO-Link FNA AZRRT S5
&k, REICAVARN=I)LE N 10-Link /N4 AD/N
FA—BTF—R %G| EWSENTEEXTT, CONTA
—BAYZR—T v OBREFFERATS 10-Link Y ARICEK 2
TEBDNT, ZYUTHIHPEZSBL TKEE L,

FINA ABBEEY AR —RND T A

BIP DH#EEIC DV TIE, 6.3F~6.9EZETHULKHALT
WET, 7OELARATF—RENTA—EZF—XOXFHT
AZT—RIIAEZNLTEDKSIZIThNBH

&, 10-Link X AZDHRPEESHBL T EEL,



BIP LD2-T__ _-03-S75
FRERRSIIZVIVATA

6 10-Link 1 > 87 IT—2A (#%& )

6.2 TINAALE

(a3 10-Link O &R &

EEEE COM2 38.4 kBaud

TFNAADRNFAOINEA L min cycle time Ox1E (3 ms)

7 L— ALt M-Sequence Capability : 0x1B

- DOTARNT—XE, BEH - M-Sequence Type Preoperate 2NN1 b~

- UOIARNT—2E. B¥E - M-Sequence Type Operate 1N4 ~

- RN X —4& - I1SDU supported HR—KEh>

[O-Link Z7ARIJN—=23 > Revision ID ox11 (N—>3>11)

TINA AN BIAZRADO T O AT — | ProcessDataln 0x10 (2 /N1 )

2

RAZDSTINA AND T Ot AT — | ProcessDataOut 0x00 (0EY N)

2

X—hH—E5 Vendor ID 0x378

FINA AR Device ID 0x020305 ( BIP LD2-T048 )
0x020306 ( BIP LD2-T070 )
0x020307 ( BIP LD2-T103 )
0x020308 ( BIP LD2-T133 )

F6-1: TINA AL

RIERE
1011 RAZOBEOTOALATF—2HY A U)L | master cycle time = 3 ms
£6-22. FTINAATERE

63 7OtAF—X

BIP [ 10-Link 1 27T —ABHEHT 2N/ h70Ot
AF—BEHILET, ChSODF—REERZD 12
Y NMIBEHRE 4 2ONAFDF—E2TEEREATY

ESC I
Octet 0 Octet 1
7 |e6e| 5|43 [2] 1 |o|7]6] 5] 4 3 2] 1]o
(MSB) NBF—2 (LSB) |OoR"| 2 2 2
OoR" RIDIAVRNZVATI—Y
1 BIE S
0 RE EERK
VRITIVRTVAFT I RREEES (out of range )
2 4

®6-3: JOEAF—X

B www.balluff.com HZAFE S3ALLUFF | 11



12

BIP LD2-T_

E _ _-03-875
FERRSSAZVIVATA

6 10-Link 1 > 87 T—2A (#%& )

6.4 BRINZA—2&

ATV IR | NTAX—=& F—RB7F—XIXYKN(RE) |[FUV/EA |HE

16 10

EH | EHR

0010 |16 Vendor name StringT (7 /¥4 ) Read only | "Balluff GmbH"

0011 |17 Vendor text StringT (15 /Y1 &) Read only | "innovating automation"
0012 |18 Product name StringT (19 /N1 ) Read only | "BIP LD2-T103-03-S75"
0013 |19 Product ID StringT (7 /84 K ) Read only | "BIP 0014"

0014 |20 Product text StringT (28 /N1 K ) Read only | "Inductive Positioning System"
0016 |22 Hardware revision StringT (8 /N1 ) Read only | "v01"

0017 |23 Firmware revision StringT (8 /Y1 ) Read only | "1.00.000"

0018 |24 Application specific tag | StringT ( &K 32 /N1 ) Read/Write | "***"

£6-4  10-Link BIF—2&

ll BITALOFYIR0ADTIEAIZKY ., 1

DDAVFYIADAT S IO RNEEICT R
LAZEVYYTES, T4 FVYIX>0
ERBHTDITIELATRE., 1 VTFYIADE
BIERICZRLAZEIVYHTET,

Profile Characteristic
CONTA—=RE, 1O-Link FNAAQEDOTOT 7 A
LEHYR—KNITBILEEELET,
FERRSIAZVIVATABPRUTO7OEAF
—BAEBR/EAI—NEHT7OT7 7MY R—KL

ESC I

— 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—BREFEAENZTOCLAT—IZEHOBER

ZHALET,

FERRSIZVIVATABP R TORAT—2E
BEREBELET (K6-5M13R—JESHE),

Application Specific Tag
Application Specific Tag &, 10-Link 7*/X 1 RICEED
32N~ String 2B HTET, ChiFT77TUT—
AVHOBRICERAL, NSX—ZIYZ—T v I(ICHY)
A ENTEET, YTAUFYIROILKRY AT
IVREBEANDT IV EANTAET,

SALLUrr

AZAEE

oy




BIP LD2-T_

_ _-03-S75

FEHRDSIZVIIAT A

6

10-Link 1227 T —RA (#& )

65 JATLNTAX—%&
ATV [ NTX—=2 Y742 | NTAX—=5& F—R27*— | FUOEA |EE
A TYIRA NV bk
16 10 16 10
000D |13 Profile characteristic | 01 1 DeviceProfileID |UINT16 Readonly |AX—KtE>%7'0O
7740
02 |2 FunctionClassID 7OtAE
03 |3 FunctionClassID T7OEATF—REHR
00CE |14 PDInput descriptor |01 1 PDV1 OctetStringT 3 |Read only | OutOfRange
02 |2 PDV2 LB E®R
% 6-5 SATLNTX—Z
66 TVHEBEONTA—X
ATy | NFA—=7& BYIA4Y | F—BT4—Y | FUEA |E&EH i&&
S TYOR | b (RE)
16 10 16 |10
0052 |82 | Temperatur Array 00 |0 Char (5/N1 K~ ) |Readonly [-128...+127 | I XTORE/NT X
NERRE 01 [1 [Char(1/84 ) —Z20OHH (°C)
Temperatur min. Startup |02 |2 Char (1 /N1 )
Temperatur max. Startup |03 |3 Char (1 /N1 )
Temperatur min. Lifetime |04 |4 Char (1/N1 ~)
Temperatur max. Lifetime |05 |5 Char (1/N1 )
0055 |85 | Application specific number | 0 0 Char (1N ) Read/Write | 0...255 -
0056 |86 | COMx Speed 00 |0 Char (1N ) Read only |2 10-Link COM Speed
0057 |87 | Operating hours array 00 |0 1284 ~ Read only BEREHD 22—
Total hours 01 |1 UInt32 (4 /N1 ~)  |Read only BEREHV 2—
ZAT7 34 A
Maintenance hours 02 |2 Uint32 (4 /N1 K) | Read only BEREBHV 2—
XTFRA
Startup hours 03 |3 Uint32 (4 /N1 K) | Read only BEREBHV 2—
HiEE
0058 |88 | Startup array 00 |0 8N1A k~ Read only Y NTYS
Total startups 01 |1 UiInt32 (4 /N1 ) Read only Y RNTYT A
7324 A
Maintenance startups 02 |2 Uint32 (4 /X1 ) Read only EYRNTYT XY
TFTFA
00C0|192 |AJEL 00 |0 Float32" (4 /X4 K~ ) | Read only RO AR
(Hh -8 )
00C1|193 |Offset 00 |0 Float32" (4 /X4 ~ ) | Read only BHEMBROATEY
N(HD-HME)
00C5|197 | REx 00 |0 UChar (1/N1 ) |Read/Write |0x00-0x01 | 4514 Bh 4R 2 Bz
00C8|200 |SImin[mm] 01 |1 Float32" (4/X4 k) |Read only [0...133 Simin[mm] O RFEE
Slmax[mm] 02 |2 Float32" (4 /34 k) |Read only [0...133 Simax[mm] DIFFEE
00CA[202 |T4—FA2AT—RA |0 0 RecordT Read only DZT7T4—F4
CRAOREODAT
—2A

VFEEMBRER Little-Endian (U RLIVFA T2 ) ERTI—F1 2 JEhTHY, LSBASHEREILERELTSEZ L,

% 6-6:

EUHEREONTX—4

B www.balluff.com
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BIP LD2-T_

_ _-03-S75

FEHRDIZVIIAT A

6

I0-Link 1227 T —RA (#& )

6.7 SATLOANVR
AVOFVY | BTAY |NTXA—&Z | F—& | oA |EzHE |HE
A TV IR J7*—
16 |10 |16 |10 R
R | HEER | R | EH
0002 |2 00 |0 System UINT8 |Write only |0x82 Dy K~ THBEAODUEY b
command 0XE0 |UZFPUF48 [HLLWUZFUF&HHE
BHOT1—F4 |Z®R7EFETS
>
OxE1 Simin TA—FAURKRUEZ
RETS
0xE2 Slmax TA—FAVKRTHUER
RETS
OxEA DZTFIUTF4&8 |J_TPT4—FA>F—
B % RETFOFA4TIZTS
ToT41471
OxEB Rz T —HIHERETS
OxEE DZTF7UTF18 |V_T7UTF1&EEET7
[k ) NMEICUEY NTD
vy K~
OXEF TA—FA0% |ROTPOTA—FA4>7
HilBR OtRAZHIBRT S
(clear)
0xA5 Reset Maintenance ')t v ~
maintenance
5 6-7 SATALAORVR
6.8 AEHEOTA—FA

BHHEOBRBSEKRE (SImin & Simax ) 257 1 —F
AVICEVYREL, BHERROAR 7O AL AREZ
BRETDENTEET,

RIS IV RTUAFI—HYHFA—F A
OEICHEHEAERNDE, T5—Xvt—
2 TEACH_STATE_ERROR A"&RRENEKT,

BEBEOT 1 —F (> FIE

ATV |\ T4 | FTORR |E
A TYIR
16 10 16 |10
EH | ER | ER | ER
|1. BEBEEOREETIVT17I129%, 0002 |2 00 |0 |Writeonly |OxEA

2. RZIIVRNFURFI—HEHLV Simin ETHA T, ¥
|3. BEQHEE Simin £ LT —BHIRET .
4. RITIVRSVRAFI—HEHL Smax ETHA T, ?
5. BEDEZ Simax £ LT —RHNIZRET S,

6. #L WBIEHE Simin/Simax ANEEZZFANTT V7171295,
SO ZTEER

oo [0 |writeonly [OxE1 |

0002 |2 00 |0
0002 |2 00 |0

OxE2
OxEO

Write only

Write only

14 | BALLUFF  H7AEE

oy



BIP LD2-T__ _-03-S75
FRERRSIIZVIVATA

6 10-Link 1 > 87 IT—2A (#%& )

TFA—FATORAICRK 2 7EOBEEFIRNAHY) £

T HLOWIXY REICZOEBEIRAFH-ICHBE N

£,

HBERE—BNICREES A,

FEICLEZITRENTEET, KR, BABRINE

FICRETDENTEET,

FA—FA27O0EAICODVTOT 41— R/NY U1 LED

ERAT—BRALTDARICEK>TRENET,

FA—FAE—RATIOTA4TIZE2TWBDE

Z, LED Fp>< VW ER/BMLET,

- B(RZDIVRNIUVARATFI—HYHFTOV_TIT
1 EFHRK )

- K (RYYAVRIVARFI-HHFROUZFUT
1 EEES )

TA—FAVORVRE, H2PBEERE<KIETHHK

(OK) EEREF(IS—)DLED ICK2T7 1 —KRN

VIOENET, RBNEOREFERICLED "FTRET

20EF. FAHRROESIZRTNEEZRETDENTE

BTWASTY,

T4 —F A2 AT—R A ISDU ( Indexed Service Data

Unit) ELTAVTY I AOXCA ICKY) BRABHE N,

RKOESIZIBVYET,

MSB LSB

7 | 6 | 5 4 3 21| o
BRES START
AF—RABHE. BEOFA—F A>T KORER
CoLWTASsEET,

IR

ot

F—%

TA—FATOEABL

R ALE % R

KRTHEZRE. APPLY OX Y RZE#HD

B ESESEENEN

IZ— (BIREE, R3SV AT2
— AR T A —F A ERN)

14 TA—FAUHNERICRITENE

£6-8 TFTA—FAVAT—RADIER (I1SDU)

FLLOWUZF7UT«&EEE. APPLY OX > RAEEZ
NBETTITATILBYERA,
TA—FAVCR>TRESNIEEHEMBROFTL VAT
Y MELABERFRAHTEANTERT (K 6-6.
13 /\"_yié,ﬁ‘ﬁ)o

B www.balluff.com
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BIP LD2-T_ _

_-03-S75

FRERRSIIZVIVATA

6 10-Link 1 > 87 T—2A (#%& )

69 TIHBTE

MARS RO TIERENOUEY NEFUTOREE &

VET:
BIEEEAO THHR
AFYIR HTAOFY IR | NTX—& F—R7* | FT7AI)INE i&5E
16 10 16 10 —XYh 46 10
00C8 | 200 01 1 SImin[mm] Float32 00000000 | 0 B HFEORBMLE
02 2 Simax[mm] Float32 42CE0000| 103.0 | HMHEHMBROKR THE
00C5 | 197 00 0 Rz UCHARS |00 0 REE nix VSR
5% 6-9: TIHERE (BESER ) . BIP LD2-T103-03-S75 O Hl
IH/REANOUEY K
IRTOEVHNTA—REFEHTULEY RNTB L
ANTEXRT,
AVFYOR|\YTA4> | TUoER |E
FYIR
16 10 16 |10
> INTOREZISBREICIEY NT B, 0002 |2 00 |0 Write only |0x82

SALLUrr

AZAEE

|




BIP LD2-T_ _

_-03-S75

FEHRDSIZVIIAT A

7

7.1 BE

UTFOF— R,

24V DC H LVERRERO BIP LD2-T_ _

_-03-S75 @

ZEETYT, TOMERK, EERTSIIVRNTVATFI—
# BAM TG-XE-001 AL LB EICEMNTT .

TOZAINT—2&

247 BIPEX L |SMUREE |S®ANREE |8AU-TUT |RKUZTUT |EHKIESES,
[mm] S, [mm] S, [mm] 1FRE. S, 05 | 1RE, S, 0 [mm]
~95% [um] 100% [um]
BIP LD2-T048-03-S75 64.0 0 48 +300 +400 24.0
BIP LD2-T070-03-S75 92.5 0 70 +300 +300 35.0
BIP LD2-T103-03-S75 121.0 0 103 +300 +300 51.5
BIP LD2-T133-03-S75 149.5 0 133 +300 +400 66.5
BVELBER +80 um
7.2 AEz4" 74 10-Link f>Z7I—RA
BEBET, -25°C...+85 °C 1 IO-Link 1.1
REABRE —25°C...+85°C EIEREE 38.4 kBaud ( COM2 )
BRKELSOREREERU 7 +1.5% 7O0EAF—2R 2184 ~
[DEEES 30g/11 ms HhfE
( E_N 60068-2-27 ) L Simin B0 {7 B15 4R 0x0000
Eﬁ%%oeg_z_(s ) Soriz. 1 mm i Slmax B 0> {7 B 1548 OXOFFF
REZMH (IEC 60529 ) IP67 ToR7A=XV b gﬁfy hOREEL
(XD ILHRRET)
JAINEAL 23 ms
YAZ-FNAAO7OLARF 04 b
7.3 ERHRK -
FNAR-IXAZO7OERAT 214~
BEU,. RE? 18...30 V. DC 5
ERBHESE U, 24V DC
Y7 <15 % (U ICHL ) 75 HRHF—X
BEEER. U, B <35mA ‘
NS IHE TSAFYY
EERE ») (PBT)
BV iR % RE Y RiE, R Toey 7
BiEin R &Y BRI 3 Nm

B www.balluff.com

1o Mus DIFE  FIU S MRS & OHEREE 2000 m T THER,

20N 0IBS : BIP &, HBOIRILF—HREE (UL 61010-1%
) T FHDSIRER (UL 60950-1 24 ) 2 VI RESHK 2 NE
BRIV N (UL1310 ik UL 1585 240 ) 2 AL TEEL T E

=L,

AAFE

SALLUrr
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BIP LD2-T_ __-03-S75
FEARDIAZVIVAT A

8 AD,

81 EHT—TI

BIP (1) >IFL 10-Link Y A& (II)
1 L+ (18..30V) 1
2 REEMA -
3 L- (GND) 3
4 c/Q 4

£81: 10-Link YRZDOEEF

811 F—&T—T7II, FYF42TFHK, M12 X
I RFE
- ANL—=RERAT7OOAXRIZ, E=IREALT, ¥
YT AT EHm
- MBAKNL—KNYTY KN, MI2ANL—RNIXRD
2.4

32.2 L 48.5

EYALLUYFF § ¢

3

=
®81: ARL—RNYTYRIRIR-ANL—RIRIZ
247 AMXI—R
BCC M314-M414-3E-304-PX0434-006 BCCO3JR
BCC M314-M414-3E-304-PX0434-020 BCCO3JW
BCC M314-M414-3E-304-PX0434-050 BCC03JZ
BCC M314-M414-3E-304-PX0434-100 BCCO036U

I -
BCC M314-M414-3E-304-PX0434-050 = r — 7 )L &
5m

BALLUFF HAEE

oy

[BYALLIUIRR %@

812 F—Ry—TI), FYTFA4UTEH M2V
v NIRRT RAFE

- OXRUR, TE=IREAT, FYTF12TEHk

M8 T TINVYTY N, MI2ARL—KRIORVAZ, 4

e

27 L 48.5
EVALLUTAF IS

29.7,

24T AMXI—R
BCC M324-M414-3E-304-PX0434-006 BCCO3K8
BCC M324-M414-3E-304-PX0434-020 BCCO3KC
BCC M324-M414-3E-304-PX0434-050 BCCO3KF
BCC M324-M414-3E-304-PX0434-100 BCCOC6Y

#l
BCC M324-M414-3E-304-PX0434-050 = r—J )L E&
5m



BIP LD2-T__ _-03-S75
FRERRSIIZVIVATA

8 TotH (KE)
82 RP2arRNFUAF1—14% BAM TG-XE-001 83 U7 RILA MC-XA-028-B06-1
AF1—HOhR () KB ET, ’ '
NT . (REE) e FILZZIL
=M AF—JL (EC-80)
8 30
A 15

27
10.5
&
F

3

4,2

23
;
18 :
X 8-3: RT3V NTUAF 11— BAM TG-XE-001 @
©

X 8-4: 92527 RILE MC-XA-028-B06-1

)
&
A
&

30
3.5

B www.balluff.com AA&E BALLUFF | 19



BIP LD2-T__ -03-S75
FRERRSIIZVIVATA

0 I

20

9.1 EXI—R

247 AXTI—R
BIP LD2-T048-03-S75 BIPOO1J
BIP LD2-T070-03-S75 BIPOO1H
BIP LD2-T103-03-S75 BIPO014
BIP LD2-T133-03-S75 BIPOO1F

92 TUYh

SALLUrr

BIP0014"
BIP LD2-T103-03-S75?

(#1)

"EX—K
2847

BALLUFF HAEE

ENBYERT,

—

No. 932886-726 JA - 00.000000 - J17 : KEO AR EEE 1D






.www.balluﬂ’.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

932886/J17
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