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Wegsensoren mit abgesetztem Controller
induSENSOR DTA (LVDT)

@Q@} Etabliertes LVDT Messverfahren

Messbereiche 1 ... £25 mm
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LVDT Wegsensoren haben einen frei im Sensorgehause beweglichen  Bei entsprechenden Einstellméglichkeiten der Erregerfrequenz und
SteéBel. Zur Ubertragung einer Messobjektbewegung wird der StéBel  der Erregerspannung kénnen die Sensoren auch mit alternativen Con-
Uber ein Gewinde mit dem Objekt verbunden. Der Messvorgang im  trollern betrieben werden.

Sensor erfolgt berihrungslos und damit verschleiBfrei.

Die Wegsensoren werden hauptsachlich eingesetzt, um Bewegun-
gen, Verschiebungen, Positionen, Hube, Auslenkungen, Verlagerun-

gen, etc. in Fahrzeugen, Maschinen und Anlagen zu messen und zu .?
Uberwachen. ,,,,..,;'-‘fi ey~
Pl L

Die hohe Auflésung der Sensoren wird nur durch das Rauschen des /

Sensorcontrollers begrenzt. Ein weiterer Vorteil der symmetrisch auf-
gebauten LVDT Wegsensoren ist die Nullpunktstabilitat.

Frei beweglicher StoBel

Artikelbezeichnung
DT A -10 -DX -3 -CA3
Anschluss (Axial): CA Integriertes Kabel (3 m)
Linearitat: 4 (+0,4%) 3 (+0,3%) 2 (+0,2%) 1,5 (+0,15 %)
Funktion: Wegsensor
Messbereich in mm

Speisung AC

Prinzip: Differential Transformator (LVDT)


https://www.micro-epsilon.de/displacement-position-sensors/inductive-sensor-lvdt/LVDT-Sensor-Serie-DTA/

Modell

DTA-1DX DTA-3DX

DTA-5DX DTA-10DX DTA-15DX DTA-25DX
Messbereich +1mm +3 mm +5mm +10 mm +15mm +25mm
< +0,4%dM. - - - < +80um < =120 um < =200 um
< *0,3% d.M. < +6pum < +18um < +30um - - -
Linearitat [ < +02%d.M. - - - < =40 um < +=60um < =100 um
= +0,15 % d.M. < *3um < *9um < +15um - = =
< *=0,05% d.M. @ < +1um < +=3um < +5um < +10um < +=15um < +25um
Nullpunkt =70 ppm d.M. /K
Temperaturstabilitat !
Max. Temp.-Fehler < 150 ppm d.M. / K
Empfindlichkeit 127mV/mm/N 81 mV/mmN 55 mV / mm/N 45 mV/ mm/N 45 mV/ mm/N 29 mV / mm/N
Erregerfrequenz 5 KHz 5 KHz 5 KHz 2 KHz 1 KHz 1 KHz
Erregerspannung 550 mV
- integriertes Kabel 3 m mit offenen Enden; axialer Kabelabgang; Schleppkettentauglich;
Kabeldurchmesser 3,1 mm; min. Biegeradien: feste Verlegung 25 mm, bewegt 38 mm, Schleppkette 47 mm
Lagerung -20 ... +70°C
Temperaturbereich
Betrieb 1 B (-40)...-20 ... 490 ... (105) °C
Druckbestandigkeit 5 bar, frontseitig
5 40 g/ 6 msin 3 Achsen, je 1000 Schocks
sieliod s (RIN EN 0220 100 g/ 6 ms in 3 Achsen, je 3 Schocks
— +1,5mm/10 ... 58 Hz in 2 Achsen, je 10 Zyklen
HleEif@n (I 1= BETEE 240) +20g/58 ... 500 Hz in 2 Achsen, je 10 ZyKlen
Schutzart (DIN EN 60529) P67
Material Edelstahl (Gehause), PVC-P/TPE-E (Kabel)
Sensor CA ca.80g ca. 85g ca.90g ca.95¢g ca. 1359 ca. 1459
Gewicht
StoBel ca.1g ca.2g ca.2g ca.3g ca. 12g ca.16g
Kompatibilitat MSC7401, MSC7802, MSC7602
Unabhéangige Linearitét
I Gultig nur mit linearisiertem Controller (zubuchbare werksseitige Dienstleistung im Gesamtsystem), Einbauumgebung beachten
BIErmittelt nach Box-Methode (-20 ... +90 °C)
141-40 °C bei ruhendem Kabel
BIBis 105 °C tber max. 500h
Messbereiche =1 bis 10 mm
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Modell A B
DTA-1DX 41,6 mm 17,3 mm
DTA-3DX 58,2 mm 27,2 mm
DTA-5DX 73,7 mm 30,0 mm
DTA-10DX 87,7 mm 35,1 mm
" StoBel in Nullstellung (+=1mm 10 % des Messbereichs)
Messbereiche =15 bis £25 mm
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Modell A B
DTA-15DX 105,7 mm 46,5 mm
DTA-25DX 140,7 mm 61,5 mm

Abmessungen in mm, nicht maBstabsgetreu
" StoBel in Nullstellung (=1mm +10 % des Messbereichs)
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Optionen, Montagemaoglichkeiten und Zubehor
induSENSOR DTA (LVDT)

Sensoren mit radialem Kabelabgang (auf Anfrage)
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Service: Montage Befestigungs- und Druckflansch
2981031 Montage Druckflansch DTA-1DX, 3DX, 5DX, 10DX
2981032 Montage Druckflansch DTA-15DX, 25DX Y
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Service (Siehe Seite 34/35)
Steckermontage M9 und Kabelkirzung XXXX mm - DTA-x
Steckermontage M9 - DTA-x

~40
=k =
52 | H
Sensorkabel
C701-3 Sensorkabel, 3 m, mit Kabelbuchse und freien verzinnten Enden
C701-6 Sensorkabel, 6 m, mit Kabelbuchse und freien verzinnten Enden

C701/90-3  Sensorkabel, 3 m, mit 90° gewinkelter Kabelbuchse und freien verzinnten Enden

Kabelbuchse C701 Winkelbuchse C701/90
~24
12,5
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ErsatzstoBel
StoBel fir DTA-1DX  ErsatzstoBel StoBel fur DTA-10DX  ErsatzstoBel
StoBel fir DTA-3DX  ErsatzstoBel StoBel fur DTA-15DX  ErsatzstoBel
StoBel fir DTA-5DX  ErsatzstoBel StoBel fur DTA-25DX  ErsatzstoBel
Sensormontage

0483090.01 DTA-F10 Montageflansch, geschlitzt fir DTA-1DX, DTA-3DX, DTA-5DX, DTA-10DX
04833082  DTA-F14 Montageflansch, geschlitzt fur DTA-15DX, DTA-25DX
Flansch DTA-F10 Flansch DTA-F14

83,2 3x90° 24,3 3x90°

M4

SW2.5
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Zubehor und Anschlussmaoglichkeiten
induSENSOR MSC

Zubehér MSC7401 / MSC7602 / MSC7802

Anschlusskabel

PC7400-6/4 Versorgungs- und Ausgangskabel, 6 m lang ~~—
PC5/5-IWT Versorgungs- und Ausgangskabel, 5 m (nur MSC7401 / MSC7802) L ']
IF7001 Einkanal USB/RS485 Konverter fir MSC7xxx ;,l R
MSC7602 Steckersatz ] -Ifff ) ;’
. MSC7602 Steckersatz
Service
Anschluss, Justierung und Kalibrierung inkl. Herstellerprifzertifikat
Schnittstellenmodule
IF2035-EIP Hutschienen-Schnittstellenmodul fur Ethernet/IP (Mehrkanal)
IF2035-PROFINET Hutschienen-Schnittstellenmodul fir PROFINET (Mehrkanal)
IF2035-EtherCAT  Hutschienen-Schnittstellenmodul fir EtherCAT (Mehrkanal)
IF1032/ETH Schnittstellenmodul flr Ethernet/EtherCAT (Einkanal) (nur MSC7401 / MSC7802)
Netzteile
PS2401/100-240/24V/1A Universal-Steckernetzteil offene Enden
Anschlussméglichkeiten MSC7401
— —////ﬁ S —— -.;'_- M—) B |
C701-x 2981016: Steckermontage u. Kabelkiirzung DTA-xx-CA
2980017: Steckermontage

el >

DTA-xx-CA /LDR-xx-CA

PC5/5-IWT 2981016: Steckermontage u. Kabelkiirzung DTA-xx-CA /LDR-xx-CA
2980017: Steckermontage
MSC7401(010)

PC7400-6/4
2980017: Steckermontage

MSC7401(020)

2981016: Steckermontage u. Kabelkiirzung

DTA-xx-CA /LDR-xx-CA

> = U — —

p—

PC5/5-IWT

C7210-x

L

C701-x 2981016: Steckermontage u. Kabelkiirzung DTA-xx-CA
2980017: Steckermontage

MSC7401(030) s - —

LDR-xx-SA

| .

DTA-xx-CA /LDR-xx-CA




Anschlussmdglichkeiten MSC7802

C701-x 2981016: Steckermontage u. Kabelkiirzung DTA-xx-CA
2980017: Steckermontage

‘ = rem =

SN
C7210-x"° LDR-xx-SA
S "/(/ iy =
. . DTA-xx-CA /LDR-xx-CA
R——————" -
PC7400-6/4 = M y—
C701-x 2981016: Steckermontage u. Kabelkiirzung DTA-xx-CA
MSC7802 2980017; Steckermontage
(/(/ = - _—
C7210-x LDR-xx-SA
(/(/ - ,‘
DTA-xx-CA /LDR-xx-CA
- | PN  — -
PC5/5-IWT 2981016: Steckermontage u. Kabelkiirzung DTA-xx-CA /LDR-xx-CA
MSC7802(010) 2980017: Steckermontage
) 100.6/4 L_ N | E—> -’l_.],_—-m_), _-
PC7400-
¢ / i 2981016: Steckermontage u. Kabelkiirzung DTA-xx-CA /LDR-xx-CA
MSC7802(020) 2980017: Steckermontage
C701-x 2981016: Steckermontage u. Kabelkiirzung DTA-xx-CA
2980017: Steckermontage
(/() = [= m—
C7210-x LDR-xx-SA
— i -
) . ) DTA-xx-CA /LDR-xx-CA
- | s B
D — == “1._|.. 1—/ ‘)—..._!
PC5/5-IWT C701-x 2981016: Steckermontage u. Kabelkirzung DTA-xx-CA
MSC7802(030) 2980017: Steckermontage
(/() = [= m—
C7210-x LDR-xx-SA
(/(, i l

DTA-xx-CA /LDR-xx-CA
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Technologie und Messprinzip
induSENSOR

LVDT Messtaster und LVDT Wegsensoren (Serie DTA)

LVDT Wegsensorenund Messtaster (Linearer Variabler Differential Transformator) sind aus einer
Priméar- und zwei Sekundarspulen aufgebaut, die symmetrisch zur Primarwicklung angeordnet
sind. Als Messobjekt dient ein stabférmiger weichmagnetischer Kern innerhalb des Differential-
Transformators, der eine Einheit mit dem StéBel bzw. dem Taster bildet. Eine Oszillatorelektro-
nik speist die Primarspule mit einem Wechselstrom konstanter Frequenz. Die Anregung erfolgt
Uber eine Wechselspannung mit einer Amplitude von wenigen Volt und einer Frequenz zwischen
1 und 10 kHz.

Abhangig von der Kernposition werden in den beiden Sekundarwicklungen Wechselspan-
nungen induziert. Befindet sich der Kern in seiner ,Null-Lage” ist die Kopplung von der Pri-
marspule auf beide Sekundarspulen gleich groB. Eine Verschiebung des Kerns innerhalb des
magnetischen Feldes der Spule bewirkt in der einen Sekundarspule eine héhere und in der
zweiten Spule eine niedrigere Spannung. Die Differenz aus beiden Sekundérspannungen ist
der Kernverschiebung proportional. Bedingt durch den differentiellen Aufbau des Sensors be-
sitzt die Serie LVDT eine sehr groBe Stabilitat des Ausgangssignals.

Signal LVDT-SENSOR

+ Signal A
- Weg 1
100 %
- -
| 100 %
+ Weg
- Signal
1 Y 1
< Linearer Messbereich >
Messprinzip Messtaster
:3 J Sekundérspulen Gleitlager Tastspitze
_ Weich- — 1~/ -
Tastspitze magnetischer _| . MW/MW @
Kern ; i . i
7
Primarspule Riickstellfelder
Messprinzip Wegsensor
Sekunddrspulen StoBel
o Weich- = — ]
magnetischer __|___, /
StoBel Kern [ 4 1 7

7
Primérspule Kernverldngerung



LDR Wegsensoren

Die induktiven Sensoren der Serie LDR sind als Halbbrickensysteme mit Mittelabgriff auf-
gebaut. Im Inneren der Sensorspule, die aus symmetrisch aufgebauten Wicklungskammern
besteht, wird ein ungeflhrter StoBel bewegt. Uber ein Gewinde wird der StéBel mit dem be-
wegten zu messenden Objekt verbunden.

Durch die Bewegung des St6Bels innerhalb der Spule wird ein elekirisches Signal erzeugt, das
proportional zum zurtckgelegten Weg ist. Die spezifische Sensorkonfiguration erlaubt eine
kurze, kompakte Bauform mit geringem Durchmesser. Als Schnittstelle zum Sensor werden
nur 3 Anschltsse bendtigt.

Blockschaltbild Serie LDR

| Messbereich |
[ I
Target
A A A A A A A
StoBel
Verstarker

O @)
U, /1 Ue

alla
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Technologie und Messprinzip
induSENSOR

Unabhéangige und absolute Linearitat bei LVDT Sensoren:
Bitte berdcksichtigen Sie, dass fur LVDT-Sensoren zwei Arten von Linearitéaten unterschieden
werden mussen:

Bei der unabhangigen Linearitat wird fur das aufgenommene Sensorsignal eines jeden Sen-
sors eine Linearitatskennline ermittelt. Diese beschreibt die Abweichung des aufgenommenen
Sensorsignals zur individuell berechneten Referenzgerade (rot, siehe Abbildung). Die maxima-
le Abweichung (d) darf die im Datenblatt angegeben Werte nicht Ubersteigen.

Bei der absoluten Linearitat wird im Zuge einer durchgeflhrten Justierung eine neue Gerade
durch zwei fixe Punkte gelegt. Die Steigung der Referenzgeraden kann sich dadurch andern.
Damit kénnen die aufgenommenen Werte des Sensorsignals starker von der neuen Geraden
(blau) abweichen als bei der unabhangigen Linearitat (siehe Abbildung) und auch die Werte
im Datenblatt Gberschreiten.

A Signal

Individuelle Referenzgerade

d<03% r
(Methode der kleinsten Quadrate oder
Methode der kleinsten Abweichungen)

4 ______________ L oy Abweichung

MBA MBM MBE
A Signal
Durch Justierung veranderte
d>0,3%

6V d<0,3%

F

MBA MBM MBE

//‘:é Referenzgerade

Abweichung
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Anderungen vorbehalten / Y9760177-G012044GKE

Sensoren und Systeme von Micro-Epsilon

Sensoren und Systeme fur Weg, Position Sensoren und Messgerate fur Mess- und Prifanlagen zur
und Dimension berthrungslose Temperaturmessung Qualitatssicherung

Optische Mikrometer, Lichtleiter, Sensoren zur Farberkennung, 3D Messtechnik zur dimensionellen Prifung
Mess- und Prufverstarker LED Analyser und Inline-Farbspektrometer und Oberflacheninspektion

MICRO-EPSILON MESSTECHNIK GmbH & Co. KG

Koénigbacher Str. 15 - 94496 Ortenburg / Deutschland

Tel. +49 (0) 8542 / 168-0 - Fax +49 (0) 8542 / 168-90
MICRO-EPSILON info@micro-epsilon.de - www.micro-epsilon.de




