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(EMV) fachkundig sind Angaben in der Produktdokumentation kennen.
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2.2 Vorhersehbarer Fehlgebrauch

Vorhersehbarer
Fehlgebrauch

Der Sensor ist falsch
angeschlossen

Der Sensor wird auBerhalb
der Betriebstemperatur
eingesetzt

Die Spannungsversorgung
befindet sich auBerhalb des
definierten Bereichs

Die Positionsmessung
wird durch ein externes
magnetisches Feld
beeinflusst

Zylinderbohrung zu klein

Zylinderbohrung nach
SchweiBprozess zu klein

Spitze oder scharfe Kanten

Grobe Behandlung des
Sensors

SchweiBen nach Einbau

Kabel sind zerstort

Undichte Stecker

Falsche Reihenfolge einge-
bauter Positionsmagnetteile /
Einbauvorschriften wurden
nicht eingehalten

Masse falsch

angeschlossen

Konsequenz

Der Sensor arbeitet nicht
ordnungsgeméaB oder wird
zerstort

Kein Ausgangssignal —
Sensor kann beschadigt
werden

Falsches Ausgangssignal /
kein Ausgangssignal /

der Sensor wird beschadigt

Falsches Ausgangssignal

Beschédigung des Sensors
durch unsachgemaBe
Montage

Beschédigung des Sensors
durch unsachgemafe
Montage

Beschédigung von Kabeln,
Adern

Zerstérung der inneren
Bauteile, Kabel, Stecker

Energiereiche Spannungs-
spitzen oder Stréme gelangen
an den Sensorkopf, Beschadi-
gung von Gehéuseteilen oder
Elektronik-Komponenten

Kurzschluss — Sensor kann
zerstort werden / Sensor
reagiert nicht

Fliissigkeiten kénnen durch
Kabel oder Litzen in das
Sensorgehduse gelangen
und zu Kurzschliissen oder
Korrosion an elektronischen
Bauteilen fiihren.

Falsches oder kein Ausgangs-
signal

Falsches Ausgangssignal

Temposonics® MH-Serie
Kurzanleitung

Den Sensor oder Zylinder nicht nachtraglich bearbeiten.
=> Der Sensor kann beschédigt werden.

Nicht auf den Sensor steigen.
=> Der Sensor kann beschadigt werden.

Betriebsanleitungen, Software & 3D Modelle finden Sie

unter: www.temposonics.com




Temposonics® MH-Serie
Kurzanleitung

2.3 Montage, Inbetriebnahme und Bedienung

Die Positionssensoren sind nur in einem sicherheitstech-
nisch einwandfreien Zustand zu benutzen. Um diesen Zu-
stand zu erhalten und einen gefahrlosen Betrieb sicherzu-
stellen, diirfen Einbau-, Anschluss- und Servicearbeiten nur
von qualifiziertem Fachpersonal durchgefiihrt werden. Wenn
durch einen Ausfall oder eine Fehlfunktion des Sensors eine
Gefahrdung von Personen oder Beschéddigung von Betriebs-
einrichtungen mdglich ist, so muss dies durch zusétzliche Si-
cherheitsmaBBnahmen wie Plausibilitatskontrollen, Endschal-
ter, NOT-HALT-Systeme, Schutzvorrichtungen etc. verhindert
werden. Bei Stérungen ist der Sensor auBer Betrieb zu setzen
und gegen unbefugtes Benutzen zu sichern.

Sicherheitshinweise fiir die Inbetriebnahme

Zum Erhalt der Funktionsféhigkeit sind nachfolgende Punkte

unbedingt zu beachten.

1. Schiitzen Sie die Sensoren beim Einbau und dem Betrieb
vor mechanischen Beschadigungen.

2. Offnen Sie die Sensoren nicht bzw. nehmen Sie sie nicht
auseinander.

3. SchlieBen Sie die Sensoren sehr sorgfaltig hinsichtlich

Polung der Verbindungen, der Spannungsversorgung

sowie der Form und Zeitdauer der Steuerimpulse an.

. Benutzen Sie nur zugelassene Spannungsversorgungen.

. Halten Sie die in der Produktdokumentation angegebenen
und zuldssigen Grenzwerte fiir z.B. die Betriebsspannung,
die Umgebungsbedingungen usw. unbedingt ein.

. Uberpriifen und dokumentieren Sie die Funktion der
Sensoren regelméaBig.

. Stellen Sie vor dem Einschalten der Anlage sicher, dass
niemand durch anlaufende Maschinen gefédhrdet wird.

~N O (S0

3. Identifikation

2.4 Gewdahrleistung

Temposonics gewdhrleistet fiir die Positionssensoren und das
mitgelieferte Zubehor bei Materialfehlern und Fehlern trotz be-
stimmungsgemaBem Gebrauchs eine Gewahrleistungsfrist 2.
Die Verpflichtung von Temposonics ist begrenzt auf die Re-
paratur oder den Austausch fiir jedes defekte Teil des Gera-
tes. Eine Gewdhrleistung kann nicht fiir Mangel (ibernommen
werden, die auf unsachgemaBe Nutzung oder eine {iberdurch-
schnittliche Beanspruchung der Ware zuriickzufiihren sind,
sowie fiir VerschleiBteile. Unter keinen Umsténden haftet
Temposonics fiir Folgen oder Nebenwirkungen bei einem
VerstoB gegen die Gewéahrleistungsbestimmungen,
unabhéngig davon, ob diese zugesagt oder erwartet worden
sind, auch dann nicht, wenn ein Fehler oder eine
Nachldssigkeit des Unternehmens vorliegt. Temposonics gibt
hierzu ausdriicklich keine weiteren Gewahrleistungs-
anspriiche. Weder Représentanten, Vertreter, Handler oder
Mitarbeiter des Unternehmens haben die Befugnis, die
Gewdhrleistungsanspriiche zu erhdhen oder abzudndern.

2.5 Riicksendung

Der Sensor kann zu Diagnosezwecken an die Temposonics
GmbH versandt werden. Anfallende Versand-kosten gehen zu
Lasten des Versenders 2. Ein entsprechendes Formular ist in
den ausftihrlichen Betriebsanleitungen

(zum kostenlosen Download unter www.temposonics.com) zu
finden.

2.6 Wartung & Entsorgung

Informationen zu den Themen Wartung und Entsorgung
finden Sie in der detaillierten Betriebsanleitung.

Typenschild (z.B. MH-Serie MH CANopen)

HC0200MN10F3C0137
Bestell-

schliissel

Fertigungs-Nr. 1408C325

Lasergravur (z.B. MH-Serie Analog)

lill ! 90708564 4815 MHC0200MN10H3V99 (

Fertigungs-Nr.
Woche & Jahr
Bestellschliissel

2/ Siehe auch aktuelle Temposonics Verkaufs- und
Lieferbedingungen z.B. unter www.temposonics.com

Lasergravur (z.B. MH-Series Flexible MH Analog)

Fertigungs-Nr.

Bestell-
schllissel

Zulassungen & Zertifikate
Zulassungen und Zertifikate finden Sie in den
sensorspezifischen Betriebsanleitungen.
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4. Elektrischer Anschluss

Einbauort und Verkabelung haben maBgeblichen Einfluss auf
die elektromagnetische Vertraglichkeit (EMV) des Sensors.
Daher ist ein fachgerechter Anschluss dieses aktiven elektro-
nischen Systems und die EMV der Gesamtanlage iiber geeig-
nete Metallstecker, geschirmte Kabel und Potentialausgleichs
MaBnahmen sicherzustellen. Uberspannungen oder falsche
Verbindungen kénnen die Elektronik — trotz Verpolschutz -
beschadigen.

Sensor niemals unter Spannung anschlieBen bzw.
trennen.

Anschlussschema

Kabelschirm (optional)

Temposonics® MH-Serie
Kurzanleitung

Kabelschirmung

Im verbauten Zustand wird der Sensor durch den metalli-
schen Hydraulikzylinder hinreichend geschirmt. Daher wird
(iber den M12 Stecker und das Kabel keine gesonderte Schir-
mung gefihrt. Sollte eine geschirmte Leitung eingesetzt
werden, so ist anwendungsabhdngig zu priifen, ob die Schir-
mung beidseitig auf Maschinenmasse gelegt wird. Hierbei ist
zu berticksichtigen, dass in der Umgebung befindliche Hoch-
spannungs- und Hochfrequenzfelder einen Einfluss auf den
Schirm und die Signale im Kabel haben kdnnen.

Maschinenmasse

Um einen fehlerfreien Betrieb des Sensors zu gewahrleisten,
muss der Hydraulikzylinder an Chassis GND (Maschinenmas-
se) liegen. Der Potentialausgleich ist oft durch den mechani-
schen Kontakt des Zylinders zu den anderen Maschinenele-
menten gegeben. Fiir den Fall, dass der Zylinder isoliert mit
der Maschine verbunden ist, muss eine separate Massever-
bindung, z.b. iiber ein Masseband direkt am Zylinder gewahr-
leistet sein.

+12/24 VDC

ECU

Fahrzeugmasse

10)

/77

Betriebsanleitungen, Software & 3D Modelle finden Sie
unter: www.temposonics.com
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5. Temposonics® MH-Serie MH4, MH200 & MH Safety

Verfiighare Ausgénge:
Positionsmagnet . Ana?og gang
* CANopen
e CAN J1939
¢ CANopen Safety

Sensor electronics
housing @ 48 {7

Druckfester Messstab
(@ 7/10 mm) mit
Sensorelement

Einzeladern mit Stecker M12 oder Kabelausgang

5.1 EinbaumaBe — MH4, MH200 & MH Safety

MH-C/MH-D MH-L/MH-R
E ] z ]
. 30 | 63,5 .30 | 69,5

Nullzone Totzone Nullzone Totzone
MH-E/MH-F MH-Q

.30 36,5 .30 . 85

Nullzone Totzone Nullzone Totzone
Sensormodell Stab@  Endstopfen Nullzone  Totzone
MH-C 10mm  flach 30 mm 63,5 mm
MH-D 7 mm flach 30 mm 63,5 mm
MH-E 10mm  flach 30 mm 36,5 mm
MH-F 7 mm flach 30 mm 36,5 mm
MH-L 10 mm M6 Innengewinde 30 mm 69,5 mm
MH-Q 10mm M8 AuBengewinde 30 mm 85,5 mm
MH-R 10 mm M4 Innengewinde 30 mm 69,5 mm

Betriebsanleitungen, Software & 3D Modelle finden Sie

. unter: www.temposonics.com
Alle MaBBe in mm

|6
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5.2 Anschlusshelegung — MH4, MH200 & MH Safety Analog

MH4, MH200 & MH Safety Analog mit Kabelausgang

MH4, MH200 & MH Safety Analog mit M12 Stecker

Sicht auf
den Stecker

VDC
GND
SIG

1
2
3
4

Nicht anschlieBen

VDC
Nicht anschlieen
GND
SIG

VDC
SIG

GND

GN

SIG

Nicht anschlieBen|

5.3 Anschlussbhelegung — MH4, MH200 & MH Safety CAN

MH4, MH200 & MH Safety CAN mit M12 Stecker

Pinbelegung T.A
1 Nicht anschlieBen BN VDC
2 VDC WH GND
3 GND GN CAN_L
Sicht auf
den Stecker 4 CAN_H YE CAN_H
5 CAN_L

MH4, MH200 & MH Safety CAN mit Kabelausgang
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6. Temposonics® MH-Serie MHRM

) . Verfiighare Ausgénge:
Sensorelektronikgehéuse « Analog
Positionsmagnet
<— Druckfester Messstab
(@ 7/10 mm) mit
Sensorelement
6.1 EinbaumaBe — MHRM
MHE-7-A / MHE-1-A MHE-1-U
I
52 30 72
Nullzone Totzone Nullzone Totzone

MHM-7-A / MHU-7-A

B

Nullzone Totzone Nullzone Totzone

MHM-1-R / MHU-1-R

t A=

Nullzone Totzone Nullzone Totzone

MHM-1-U / MHU-1-U

d| I

19 72
Nullzone Totzone

Betriebsanleitungen, Software & 3D Modelle finden Sie

unter: www.temposonics.com
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Sensormodell Stab@  Endstopfen Nullzone  Totzone
MHE-7-A 7 mm flach 30 mm 52 mm
MHE-1-A 10 mm flach 30 mm 52 mm

MHE-1-R 10 mm M6 Innengewinde 30 mm 59 mm
MHE-1-U 10 mm M8 AuBengewinde 30 mm 72 mm

MHM-7-A 7 mm flach 19 mm 52 mm
MHU-7-A 7 mm flach 19 mm 52 mm
MHM-1-A 10 mm flach 19 mm 52 mm
MHU-1-A 10 mm flach 19 mm 52 mm

MHM-1-R 10 mm M6 Innengewinde 19 mm 59 mm
MHU-1-R 10 mm M6 Innengewinde 19 mm 59 mm
MHM-1-U 10 mm M8 AuBengewinde 19 mm 72 mm
MHU-1-U 10 mm M8 AuBengewinde 19 mm 72 mm

6.2 Anschlusshelegung - MHRM Analog

MHRM Analog mit M12 Stecker MHRM Analog mit Kabelausgang

Pinbelegung L Q Aderbelegung L Q
1 VDC VDC 1 VDC VDC
2 SIGgyp siG 2 S1Ggyp SIG
Sicht auf 8 VDCyyp VDCyp 3 VDG, VDG,
den Stecker 4 SIG SIG 4 SIG SIG

GND GND

MHRM Threaded Analog mit M12 Stecker

&

Pinbelegung L Q
1 VDC VDC
2 SIGgy, SIG
Sichtauf 3 VDG VDG,
den Stecker 4 SIG SIG

GND
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7. Temposonics® MH-Serie MS

Verfiighare Ausgénge:
* Analog

* CANopen

* CAN J1939

Positionsmagnet

(@7 mm) mit
Sensorelement

Einzeladern mit Stecker M12

7.1 Einbaumafie - MS

22| 63,5 22 36,5

Nullzone Totzone Nullzone Totzone
Sensormodell Stab @  Endstopfen Nullzone otzone
MS-D 7 mm flach 22 mm 63,5 mm
MS-F 7 mm flach 22 mm 36,5 mm

Betriebsanleitungen, Software & 3D Modelle finden Sie
unter: www.temposonics.com

Alle MaBBe in mm
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7.2 Anschlusshelegung — MS Analog

MS Analog mit M12 Stecker

Pinbelegung ..H

1 NichtanschieBen VDG vDC
0.9 2 VDG  NichtanschlieBen  SIG
Sichtauf 3 GND GND GND
den Stecker = SIG SIG  NichtanschiieBen
7.3 Anschlusshelegung — CAN
MS CAN mit M12 Stecker
N..F
1 Nicht anschlieBen
2 VDC
3 GND
Sicht auf
den Stecker 4 CAN_H
5 CAN_L

Temposonics® MH-Serie
Kurzanleitung

MS Analog mit Kabelausgang

Aderbelegung

BN VDC
WH GND
GN SIG

MS CAN mit Kabelausgang

Aderbelegung T.A

BN VDC
WH GND
GN CAN_L
YE CAN_H

(111
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8. Temposonics® MH-Serie MT

Positionsmagnet Verfiighare Ausgénge:
* Analog

Druckfester Messstab
(@ 10 mm) mit
Sensorelement

m Einzelader mit Stecker M12

8.1 Einbaumafie - MT

MT-C MT-R

o . .

30 63,5 30 69
Nullzone Totzone Nullzone Totzone
Sensormodell Stab @  Endstopfen Nullzone otzone
MT-C 10mm  flach 30 mm 63,5 mm
MT-R 10 mm M4 Innengewinde 30 mm 69 mm

Betriebsanleitungen, Software & 3D Modelle finden Sie
) unter: www.temposonics.com
Alle MaBBe in mm

1121
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8.2 Anschlusshelegung - MT Analog
MT Analog mit M12 Stecker MT Analog mit Kabelausgang

Kanal 1 (1x Punkt)

Kanal 1 (1x Punkt)

Kanal 2 (2x Punkte) Kanal 2 (2x Punkte)

Pinbelegung Aderbelegung T.A

1 VDC VDC
2 Nicht anschlieBen GND
3 GND SIG

Sicht auf

Stecker 4 SlG

VDC

1 VDC GND
2 SIG SIG
3 GND

Sicht auf 4 Nicht anschlieBen

Stecker 5 Nicht anschlieBen

1131
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9. Temposonics® MH-Serie FMH

Positionsmagnet Verfiighare Ausgénge:
Sensorelektronikgehéduse * Analog
* CANopen
Gewindeflansch e CAN J1939
M33x2-6g
Druckfester Messstab
(@ 12,7 mm) mit
Sensorelement
M12 Stecker
9.1 EinbaumaBe - FMH
I
38,9 84,8 38,9 90,5
Nullzone Totzone Nullzone Totzone
Sensormodell Stab@  Endstopfen Nullzone otzone
FMH-A 12,7 mm flach 389mm 84,8 mm
FMH-B 12,7 mm M4 Innengewinde 38,9 mm 90,5 mm

Betriebsanleitungen, Software & 3D Modelle finden Sie
unter: www.temposonics.com

Alle MaBBe in mm
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9.2 Anschlusshelegung - FMH Analog

Sicht auf
Stecker

1
2
3
4

Nicht anschlieBen VDC

VDC
GND
SIG

Nicht anschlieBen SIG

GND
SIG

VDC

GND
Nicht anschlieBen|

Temposonics® MH-Serie
Kurzanleitung

9.3 Anschlusshelegung — FMH CAN

FMH analog mit M12 Stecker FMH CAN mit M12 Stecker

Sicht auf
Stecker

o B W N =

Nicht anschlieBen
VDC
GND
CAN_H
CAN_L

1151
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10. Temposonics® MH-Serie MH Threaded

Rositionsmagnet Verfiighare Ausgénge:

* Analog

A/F 46

Druckfester Messstab
(@ 7/10 mm) mit
Sensorelement

Gewindeflansch M18x1,5

M12 Stecker oder Kabelausgang

10.1 Einbaumafie - MH Threaded

30 55,5 30 52,5
Nullzone Totzone Nullzone Totzone

& |

30 455
Nullzone Totzone
Sensormodell Stab@  Endstopfen Nullzone  Totzone
MH-G 10 mm M8 AuBengewinde 30 mm 55,5 mm
MH-K 10 mm M6 Innengewinde 30 mm 52,5 mm
MH-P 7 mm flach 30 mm 45,5 mm
MH-T 10mm  flach 30 mm 455 mm

Betriebsanleitungen, Software & 3D Modelle finden Sie
unter: www.temposonics.com

Alle MaBBe in mm

1161



Temposonics® MH-Serie
Kurzanleitung

10.2 Anschlusshelegung — MH Threaded Analog

MH Threaded sensor mit M12 Stecker MH Threaded Analog mit Kabelausgang

Pinbelegung Aderbelegung C..A
1 NichtanschiieBen VDG VDG BN VDC
2 VDC  NichtanschlieBen  SIG WH GND
Sicht auf 3 GND GND GND GN SIG
Stecker 4 siG SIG  NichtanschiieBen

11. Temposonics® MH-Serie MXR

Verfiighare Ausgénge:
 Analog

M12 Stecker
M10x1,5 Gewinde

M10x1,5 Gewinde

11.1 Anschlussbelegung — MXR Analog

MXR mit M12 Stecker
Pinbelegung N...E N...G N...H
1 NichtanschlieBen VDC VDC
2 VDC Nicht anschlieen SIG
Sicht auf 3 GND GND GND
Stecker 4 SiG SIG Nichtanschiiefen

1171
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12. Temposonics® MH-Serie MB

Positionsmagnet Verfiighare Ausgénge:
¢ Analog

Sensorelektronikgehduse
A/F 27

N

Druckfester Messstah
(@ 8 mm) mit
Sensorelement
Gewindeflansch M14x1,5

M12 Stecker

12.1 Einbaumafie - MB

12 27,5
Nullzone Totzone

Sensormodell Stab @  Endstopfen Nullzone  Totzone
MB 8 mm flach 12 mm 27,5 mm

12.2 Anschlussbhelegung — MB Analog

MB mit M12 Stecker

Pinbelegung 410G 410H

1 VDC VDG

2 Nicht anschlieBen SIG

Sicht auf 3 GND GND
Stecker 4 SIG Nicht anschlieBen

Betriebsanleitungen, Software & 3D Modelle finden Sie
) unter: www.temposonics.com
Alle MaBe in mm

1181




Temposonics® MH-Serie
Kurzanleitung

13. Magnet Montage

Montage des Positionsmagneten

Bauen Sie den Positionsmagnet mit unmagnetischem
Material fiir die Mitnahme, Schrauben, Distanzstiicke usw.
ein. Der Magnet darf nicht auf dem Messstab schleifen.
Uber den Luftspalt werden Fluchtungsfehler ausgeglichen.

Beim horizontal eingebauten Sensoren wird eine
mechanische Unterstiitzung des Sensorstabs empfohlen.
Ohne die Nutzung einer Unterstiitzung kdnnen Sensorstab
und Magnet beschédigt werden. Ebenso ist ein verfalschtes

* Flachenpressung: Max. 40 N/mm? Messergebnis méglich. Langere Stébe erfordern eine
* Anzugsmoment fir M4-Schrauben: 1 Nm, eventuell gleichméBig iiber die Lange verteilte mechanische
Unterlegscheiben verwenden Unterstiitzung.

Zusammenbau Reihenfolge

(1 e
=

—
ol 9 .

Sicherungsring

l

i

)

unmagnetischen Abstandhalter (> 5 mm)

Positionsmagnet

(=~Jleo

unmagnetischen Abstandhalter (> 5 mm)
Positionsmagnet (Artikelnr.)

201542-2 400533 401032 402316 403 974

o 32,91  255+01 175+01 30,6 01 32,101

O =179 =179 =179 2176 2220

Sensorstab Kolbenstangenbohrung
a7 210
0 08 @12
@10 @13
@127 @16

Betriebsanleitungen, Software & 3D Modelle finden Sie
) unter: www.temposonics.com
Alle MaBBe in mm
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USA
Temposonics, LLC
Amerika & APAC Region

3001 Sheldon Drive

Cary, N.C. 27513

Telefon: +1919677-0100

E-Mail: info.us@temposonics.com

DEUTSCHLAND
Temposonics
GmbH & Co. KG
EMEA Region & India

Auf dem Schiiffel 9

58513 Liidenscheid

Telefon: +49 2351 9587-0

E-Mail: info.de@temposonics.com

ITALIEN

Zweigstelle

Telefon: +39 030 988 3819
E-Mail: info.it@temposonics.com

FRANKREICH

Zweigstelle

Telefon: +33 6 14 060 728
E-Mail: info.fr@temposonics.com

UK

Zweigstelle

Telefon: +44 79 44 15 03 00
E-Mail: info.uk@temposonics.com

SKANDINAVIEN

Zweigstelle

Telefon: +4670 29 91 281
E-Mail: info.sca@temposonics.com

CHINA

Zweigstelle

Telefon: +86 212415 1000/24151001
E-Mail: info.cn@temposonics.com

JAPAN

Zweigstelle

Telefon: +813 6416 1063
E-Mail: info.jp@temposonics.com
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