MAGTROL

Capteurs de
déplacement

Série DI

Manuel d’utilisation




Ce document a été élaboré avec le plus grand soin possible. Cependant, Magtrol Inc. refuse
d’endosser toute responsabilité dans I’éventualité d’erreurs ou d’omissions. Il en va de méme
pour tout dommage découlant de I’utilisation d’informations contenues dans ce manuel.

COPYRIGHT

Copyright ©2006 Magtrol, Inc. All rights reserved.

Copying or reproduction of all or any part of the contents of this manual without the express
permission of Magtrol is strictly prohibited.

Premiere édition frangaise, révision A — novembre 2006

PAmaAacTROL



Enregistrement des modifications

Léditeur se réserve le droit deffectuer toute modification, méme partielle, du présent manuel sans avis préalable.
Les mises a jour des manuels sont disponibles et peuvent étre téléchargés a partir du site web de Magtrol

www.magtrol.com/support/manuals.htm.

Comparez la date d édition de ce manuel avec celle de la derniere mise a jour du document qui se trouve sur internet.
La liste des modifications suivante répertorie les mises a jour réalisées.

DATE DES MODIFICATIONS

Premiere édition francaise, révision A — novembre 2006

LISTE DES MODIFICATIONS

Date Edition Modifications Section(s)

08.11.06 | 1ere édition FR - rev. A | Ajout de la version DI 633 1.2,241,4A1




Table des matieres

ENREGISTREMENT DES MODIFICATIONS .....ccitteeceeiiiirrrirssnmmesssssssrsssnsnssssssssseesssnmmssssssssesssssnnnnnssssns |
DATE DES MODIFICATIONS ........ootiitiitiete ettt eete ettt et e te et eete et e eteeseeseeseesseeseesseeseessesbeesseseesseeseeaseessensesssenseeasesseeneas I
LISTE DES MODIFICATIONS ......oootiiiiitteteeteete et eete et e ete et e ete et e eteeseeeteeaseeseesseesseseesseseessebeesseseessasssessesssenseessenseeasesseeneas I

TABLE DES MATIERES ......coteuisrsesssesssssssssssssssssssssssasssssssssassssassssssassssassssasessasssssssssssassssassssasassassssssssssses |
TABLE DES ILLUSTRATIONS. ..ottt ettt ettt ettt et e vt eteeteebeeseeeveesaesssessesseessesssessesssessesssenseensesseessesseensesseas 11

PREFACE ........cueustssstusessssesssessseassssssessssessssesssssssssssstsssssssesssssssss st ssssnssssnsss sssssssassssnssssnsssssenssneanens \'
BUT ET PORTEE DE CE MANUEL .......ooomoieieeeeeee oo et ee e s s ee e s s s ees s s eenan v
A QUI S’ADRESSE CE MANUEL......oooiiiitiitieit ettt ettt ettt ettt be vt e aeesaesteessesseessesssessesssessesssesseessesseessesseensesses v
STRUCTURE DE CE MANUEL........ccooiiitiitietietteteeeteete ettt etesteeaesteesaesteesbeesaessasssasseessasseessesseessesssessesssessesssessesssassenns v

1. INTRODUCGTION .....oiiiecceeeiiirerrrrnsamessssserrrrennmmsssssssessrsrnmnmmssssssssrsssnnmmssssssssssssnnmmnssssssssessnnnnnnnssssssensnnns 1
1.1 GENERALITES .....osvvtiitaiiasees st sss s 1
1.2 FICHE TECHNIQUE.........coiiiiiiietieiteteeie ettt et et eae st et e st et eete e be e st esseessesseessesseessesseessesssassaassessesssensaessenseessesseessenses 2

2. INSTALLATION / CONFIGURATION ......comiieeittrrneccessssseeesrsnnmmnsssssssesrssnnmmmsssssssssessnsmmnnsssssssesssnnnnnnns 9
2.1 ELEMENTS COMPOSANT UN CAPTEUR DE DEPLACEMENT ........coiuiiiiiieieeeeeeeeeeeeeeses s eseenen 9
2.2 SIGNAL DE SORTIE........ccictiiiiieitieieetteie ettt et et testeeseesteeaesseessesssessasssassaassesseessassaessesseessesssessesssessenssessenssensenss 10
2.3 PRESCRIPTIONS DE MONTAGE .......cctiiieieiieieitetestt ettt te st e et staeteesaesseessessaessessaessesseessesssessesssessesssensenns 11
2.4 MONTAGE TUBE DE MESURE ..........ccotiiiiieiieiet ettt ee st te st et aebessaesseessassaessesseessesssessesssessesssessenssensenns 12

24.1 Tube de MEeSUTe €N AlUMINTIUITL ........oiruieriieiiieeieeiee et ettt sttt e et e esbeesabeesaeesabeesaaessbeesbaessseeseesaseensaesases 13
2.5 RACCORDEMENT ELECTRIQUE.........c.cccieitirtieiertieiesteieseesieseeeiesesetessaeseessesseessesssessesseessesssessesssessesssessesssensenns 14
2.5.1 Cablage des capteurs DI 5XX, DI 605 €t DI 610.......cccciiiiiiiiiiiiiieeieete ettt s 14
2.5.2  Cablage des capteurs DI 03X ........cooiuiiriiiiiiinieeieerite ettt ettt s e st e e bt e e be e bt e sabeesatesabeesabesabeenbaesbeeaee s 15
2.5.3  SIZNAUX LTANSIIIIS teuuveertrerureertieeteesttesteesttesteesteesseesseesseesseessseesseesaseesssessseesseessseenseessseesseessseesssessseesssesnsesnseen 15

3. PRINCIPE DE FONCTIONNEMENT .......comuiiiiriiirenmmneessssrrrressmmssssssssssressnsnmnssssssesessssnmnnnsssssessessnnnnn 16
3.1 PRINCIPE DE MESURE.........cotiiiiiiiiiierieetiet ettt ettt ste e et e ssa e e ssae st e essesseessasseensesseensesseensesssessesssensenssensenns 16
3.2 MESURE DE TEMPERATURE .....c..cooitiuieieeeeeeeeee e eseeseeee s ee e sse e sse st sse s s sne e 16

3.2.1  Pour les MOdEIes DI SXX ....cooiiiiiiiieieeiteste ettt sttt et e b e et e bt st esat e st e e bt e et e baeebeebee s 17
3.22  Pourles MOdeIes DI OXX .....coueiiiiiiiiiieeiieriteee ettt ettt ettt ettt e bt e st e s bt e st e bt e et e e baeebeebee s 17
3.3 AVANTAGES SUR LES AUTRES PRINCIPES DE MESURE ........c.ccciiiiiiiiiiiieetee et 17
33,1 MONEAZE STMPIE..ceuutieiieeiieeitieeieerite ettt et et e et e sttt et e e bt e st e e btesabeesbtesabe e beeeabeebeesabeesstesabeesstesaseenbaesnseenseesn 17
3.3.2  Insensibilité aux pertubations MECANIGUES.......cccueerueerrueerieriieriierttenite et esbte et esaeesbeesatesabeesbeesseesbeesseenseess 17
3.3.3  CONSIIUCHION TODUSEE ...eeuveeiieeiieeiieeieeette st estte et esbteebe e btesabe e beesabeesbtesabe e beeeabeebeesabeesstesabeenstesaseenbaesnseeseess 17

L R 0 Y I | = 5 7V
4.1 SENSIBILITE DU CAPTEUR ..ot e et e e e e s ee e s eee e e s eee s seseeseeses s seeeeeen
4.2 SORTIE EN TENSION ......cotiiiiotiiiiettecte ettt ettt ete et e ete et e eteeteeteeeteesteeseesseeseessesseesseessesseessenseesseaseensesreensesreensessean

42.1  Calcul de la sensibilité€ de sortie Sqgp
4.2.2  Détermination de la sensibilité€ du capteur Syp
4.2.3  Calcul du rapport Ky

4.3 SORTIE EN COURANT ......ooctitititntintinest sttt ettt ettt et ettt sttt b e bt et st et s et et et et e st eateatebe e bt ebesaesteebenaeseennen
4.3.1 Calcul de la sensibilité de sortie SO/P .................................................................................................................................................. 19
4.3.2 Détermination de la sensibilité du capteur Syp 19
4.3.3  Caleul durapPOTt Ky | e 19

4.4 CONFIGURATION DU CONVERTISSEUR DE SIGNAL CST 113 ....ooiiiiiniienieieieieeeeeeeceeeene e 20
4.4.1  Configuration des micro-interruPteUrs SWA . .....cc.coueriiiiiriirieirirteeee ettt ettt ettt saesre b e 21
442  Configuration des micro-interrupteurs SWB1 & SWBS ....ccccciiiiiiiiiiiiireceeceeeeeeenesee e 22




Capteurs de déplacement Magtrol DI Table des matiéres

443  Ajustement du ZEI0 MECANIQUE ......cc.eeruerueerueriierieritenteeitert ettt et ete et e saeestesstestesbtesbeeatesbeeasesbeestesseentesbeensesae 22

4.4.4  AJUSTEMENE AE I'OFESEL...c.eitiiiiiiiieie ettt sttt b et b et bbbt e e e 22

445  Ajustement du SIZNAl A SOTTIE ....c..eruieiiriiiiiiieteeteteet ettt sttt ettt sb et b et s be et sbeenaeeaee 23

4.4.6  Surveillance du fONCHONMEIMENLT. .......ccc.citiriiiiiieiiteieeterteete sttt ettt st et sbte b et e sb e et e bt eatesbeentesbeeneeeae 23

5. REPARATION.....coiuureureuessesesssssessessessessessssssssse s ssesssssss s s s s s st sssssssanens 24
5.1 REPARATION ......couivvimmmieetmmesisessessesssses st sesss e ess stk ke 24
ANNEXE A : DECLARATION DE CONFORMITE CE......ceoeisueueueneaesesesesesssssssssssssssssssssssssssssssssssasasans 25
MAGTROL LIMITED WARRBANTY ....coiiiiiiiiusmmnnsriinssssssnsssssssssssssssmsss s s ssssssssssssssss s s snsssssssnnnssssnnsssssssnnnnns 26
CLAIMS ettt b bttt h e bttt e e e st e st e st e bt eh e e bt e bt e bt e bt bt s bt e h et e b et ea b en b et enteateseebeebeebesbesbeebesbesbenten 26

TABLE DES ILLUSTRATIONS

2. INSTALLATION / CONFIGURATION

Figure 2—1 Eléments constituant un capteur de déplaCement ..................oooeeweveveereereoeereceeeseeeeeeeeeseeeeeeseeseeseesesseseseesn 9
Figure 2-2 Installation des deux PArtieS AU CAPIEUT ...........oeueeeerceeeieseeeieseesteeseete e e eteseesstesseesseesseesseesseeseensesnsesnees 9
Figure 2-3 Graphique pour les modéles DI 5XX, DI 605 €t DI G100 ............cccoueoueeceeeueeieseesieseesieesieenieeseeeaesaesseesenens 10

Figure 2—4 Graphique pour les modeéles DI 63X
Figure 2-5 Installation d'un capteur DI 510/011
Figure 2-6 Installation d'un capteur DI 630/021
Figure 2-7 Installation d'un capteur DI 510/111

Figure 2-8 Maintient du tube de mesure A l'Aide de VIS SANS TE1E .........cc.oeveeceeeeeeieeieeeseestese ettt sae e seeens 12

Figure 2-9 Maintient du tube de mesure par serrage .

Figure 2—10 CAble de FACCOTACIENL...............cccueeceeeieeeeieeeeeeeetteste sttt te s te st e saeesseenseesseeseeseenseenseeneesssesseesseanns

Figure 2—11 Types de cONtre-fiches diSPONIDIES.............cccueeeeeeeeieieeeeeeeeieecte e e e ete st st sae e tessaeetesseeneesnaesseenneenns

Figure 2—-12 Cablage de raccordement d'un capteur DI 63X .........c.cocueeueeiieceeiieeieeieeeseesee st siee e steeaeenaesaesseesseenns 15
3. PRINCIPE DE FONCTIONNEMENT

FigUre 3—1 PFINCIPE A€ MESUTE .......c..eeeeeeeeieeieeeeeeeeeeeteete st e s ttesae e st ese e tesaeeestesstesseesseesseesseeseenseenseensesnseeneesssenseesseanns 16
4. CALIBRAGE

Figure 4—1 Position des éléments ajustables sur la carte électronique et attribution des bOTNES............ccoccueeeeevveencnse. 20

Figure 4-2 Configurations de U'GMPLIfICATION ............cecueeeeeieiieeieseese ettt et ste st st e st e saeesseeseensesnseeneesasesseesseenne 21




Préface

BUT ET PORTEE DE CE MANUEL

Ce manuel contient les informations nécessaires concernant 1’installation et le raccordement des
capteurs de déplacement de la série DI de Magtrol. Il doit étre lu attentivement par 1’utilisateur et
placé dans un lieu siir pour des consultations ultérieures.

A QUI SSADRESSE CE MANUEL

Ce manuel s’adresse a tout utilisateur qui va installer ou utiliser un capteur de déplacement de la
série DI pour mesurer un déplacement ou une position. L utilisateur doit posséder suffisamment de
connaissances dans les domaines de la mécanique et de 1’électronique pour lui permettre d’installer
ce capteur sans risque.

STRUCTURE DE CE MANUEL

Ce paragraphe résume les informations contenues dans ce manuel. Certaines informations ont été
délibérément répétées dans le but de réduire au minimum les renvois et de faciliter la compréhension

du manuel.

Résumé des différents chapitres :

Chapitre 1 :

Chapitre 2 :

Chapitre 3 :

Chapitre 4 :

Chapitre 5 :

Annexe A :

INTRODUCTION - Contient la fiche technique des capteurs de déplacement de la
série DI ; elle donne leurs caractéristiques techniques, ainsi qu’un bref apercu de
leur domaine d’application.

INSTALLATION / CONFIGURATION - Fournit les explications quant au
montage et a la configuration d'un capteur de déplacement pour assurer son bon
fonctionnement.

PRINCIPE DE FONCTIONNEMENT - Décrit les principes physiques utilisés
pour effectuer la mesure du déplacement et donne un apercu des qualités capteurs
de déplacement de la série DI.

CALIBRAGE - Traite des instructions a suivre pour l'ajustement du gain, du zéro
et de valeur maximale du signal de sortie apres amplification ; décrit également la
configuration d'un convertisseur de signal CST 113 qui permet de fournir une tension
ou un courant calibré en sortie.

REPARATION - Donne la procédure a suivre en cas panne d'un capteur de
déplacement de la série DI.

DECLARATION DE CONFORMITE CE — Contient la déclaration de conformité
CE relative aux capteurs de déplacement de la série DI de Magtrol.
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SYMBOLES UTILISES DANS CE MANUEL

Les symboles et les styles d’écriture suivants sont utilisé€s dans ce manuel afin de mettre en évidence
certaines parties importantes du texte :

= Remarque :

Ce symbole est destiné a rendre I’utilisateur attentif a certaines
informations complémentaires ou a des conseils en rapport avec
le sujet traité. La main informe également I’utilisateur sur les
possibilités d’obtenir un fonctionnement optimal du produit.

i i ATTENTION :

CE SYMBOLE EST DESTINE A RENDRE L’UTILISATEUR ATTENTIF A DES
INFORMATIONS, DES DIRECTIVES ET DES PROCEDURES QUI, SI ELLES SONT
IGNOREES, PEUVENT PROVOQUER DES DOMMAGES AU MATERIEL DURANT
SON UTILISATION. LE TEXTE DECRIT LES PRECAUTIONS NECESSAIRES A
PRENDRE ET LES CONSEQUENCES POUVANT DECOULER D’ UN NON-RESPECT
DE CELLES-CI.

@ DANGER!

CE SYMBOLE INDIQUE LES DIRECTIVES, LES
PROCEDURES ET LES MESURES DE SECURITE DEVANT
ETRE SUIVIES AVEC LA PLUS GRANDEATTENTION AFIN
D’EVITER TOUTE ATTEINTE A LINTEGRITE PHYSIQUE
DE L’UTILISATEUR OU D’UNE TIERCE PERSONNE.
L’UTILISATEUR DOIT ABSOLUMENT TENIR COMPTE
DES INFORMATIONS DONNEES ET LES METTRE EN
PRATIQUE AVANT DE CONTINUER LE TRAVAIL.




1. Intfroduction

1.1

GENERALITES

Les capteurs de déplacement de la série DI de Magtrol ont été spécialement développés pour les
mesures sans contact du déplacement dans les installations industrielles. Ils sont particulierement
utilisés dans les secteurs de la commande, du réglage et de I'automation.

Ils peuvent étre mis en oeuvre dans tous les cas de mesures statiques ou dynamiques de déplacement
ou de position. Leur plage de mesure peut s'étendre jusqu'a 1000 mm, pour le plus grand modele.

Magtrol propose deux finitions pour ses capteurs de position : standard (DI 5XX) et haute température
(DI 6XX). IIs peuvent ainsi affronter les environnements les plus rigoureux et conserver toute leur
acuité.
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Capteurs de déplacement Magtrol DI

1.2 FICHE TECHNIQUE

CARACTERISTIQUES

e Vaste plage de mesure: courses du piston de 50 a
1000 mm; 80 a 250 mm pour les modeles DI 63X

*  Signal de sortie déplacement de 4 2 20 mA (source de
courant)

e Mesure de la température intégrée

* Tres grande durée de vie, aucun frottement, donc pas
d’usure (principe de mesure a courant de Foucault)

e Systeéme de mesure petit par sa taille mais offrant une
vaste plage de mesure

* Insensibles aux impuretés métalliques dans le fluide de
travail

*  Tres peu sensibles aux chocs

* Résistants a des pressions allant jusqu’a 450 bar

*  Construction robuste, concu pour le fonctionnement
permanent dans les systemes hydrauliques

*  Modele standard pour températures ne dépassant pas
80 °C (DI 5XX)

e Modele pour haute température disponible jusqu’a
125 °C (DI 60X et DI 61X) ou jusqu’a 200 °C (DI 63X)

e Compatibilité électromagnétique selon norme CE

DESCRIPTION

La gamme de capteurs de déplacement DI permet de réaliser
des mesures sans contact de la position absolue de pistons de
cylindres hydrauliques ou pneumatiques ou utilisés dans d’autres
applications. De construction robuste, insensibles aux chocs et
garantissant une durée de vie trés longue grace a1’ absence de pieces
en mouvement générant de usure, les capteurs DI sont aussi bien
économiques que tres fiables. Les capteurs Magtrol sont congus
pour fonctionner dans une grande plage de températures et de
pressions, dans des applications les plus extrémes.

Le capteur DI produit un signal de sortie direct de 4 a 20 mA
correspondant a la plage de mesure, ainsi qu’un signal de sortie
pour la température en VDC. Un convertisseur de signal Magtrol
de type CST 113 est disponible en option et permet le calibrage
de la chaine de mesure en fonction des besoins spécifiques pour
une sortie courant ou tension.

APPLICATIONS

Les capteurs de déplacement de la série DI ont surtout été
développés pour les applications des équipementiers (OEM) de
I'industrie hydraulique. Ils permettent la mesure directe et fiable
de la position du piston de :
* cylindres hydrauliques

* soupapes de réglage

* servocommandes

* soupapes d’admission de vapeur
* hélices
* concasseurs de pierres

Gréce a leur conception, les colits d’installation de ces capteurs
restent modiques. L abaissement du cotit repose sur la limitation a
un signal standard de 4 & 20 mA avec détermination tres précise de
I’intervalle de mesure (du point z€ro a la valeur de pleine échelle)
sur la sonde du capteur.

CONFIGURATION DE BASE

CAPTEUR DE
DEPLACEMENT

DI

< Alimentation : 20 a 32 VDC / min 70 mA
- Déplacement : 4 & 20 mA

20 & 4 mA (DI 63X)

- Température : 7,5V DC 80 mV a 20 °C + 30 mV/°C (DI 5XX)

7,5VDC 60 mV & 20 °C + 10 mV/°C (DI 6XX)
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Spécifications

DI

PRINCIPE DE FONCTIONNEMENT

Induction de courants de Foucault

Caractéristiques du signal de sortie

Les capteurs de déplacement Magtrol mettent a profit les
courants de Foucault générés par leur bobine. En se déplacant
le long de la bobine du capteur, le tube de mesure en aluminium
fait varier les pertes dues aux courants de Foucault induits et de
ce fait I'impédance de la bobine. Un circuit électronique logé
dans la téte de capteur convertit I'information sur la position du
tube de mesure en un signal linéaire. Ce circuit électronique
réalisé en technique SMD (surface-mounted device) est
garant de robustesse et de fiabilité du systeéme disposant par
ailleurs d’une compensation active des effets de variation de
la température.

MODELES

DI 505-516 / 011
DI 605 /011

DI 610/ 011

Téte du—

capteur

de sorfie

MODELE
DI 505 /111

N

Position
Prmin Ppmax du piston

Les capteurs de déplacement de la série DI produisent un signal
de sortie de 4 a 20 mA (20 a 4 mA pour la série DI 63X),
proportionnel au déplacement du tube de mesure en aluminium.
La température mesurée a I’ intérieur du capteur est indiquée sous
forme de tension.

Dans les systemes en boucle fermée, une position spécifique du
piston peut étre reproduite avec une précision d’au moins 0,05%o
de la pleine échelle (ex.: 50 um ou mieux pour un chemin de
mesure de 1 m ).

Signal
de sortie

20 mA

Connecteur

4mA
Position

Prin Ppmax du piston
Bobine de mesure

J

Tube de
mesure

Plage de mesure linéaire

—

Signal
de sorfie

20 mA

Ll S
N NNEE=2 NN RN

Plage de mesure linéaire

=]|

MODELES
DI 630-633 / 021

4mA

Position
Pumin Pmax du piston

Plage de mesure linéaire




Chapitre 1 - Infroduction Capteurs de déplacement Magtrol DI

Spécifications DI

Version : Standard Haute température
Serie : DI KX DI 60X et DI 61X DI 63K

PLAGES DE MESURE *

. 50, 100, 160, 250, 300, 400, 630 et|50 et 100 mm, selonla |80, 130, 200 et 250 mm,
Valeurs nominales

1000 mm, selon la cote “D” du plan |cote “D” du plan selon la cote “D” du plan
Position zéro Se définit en couvrant la sonde du capteur avec le tube de mesure jusqu’a la position Xmin
Position maximale Se définit en découvrant la sonde du capteur avec le tube de mesure jusqu’a la position Xmax
SIGNAL DE SORTIE **
Sortie déplacement : Source de courant avec un signal imposé 4 & 20 mA . Le courant de sortie est,
dans le domaine admissible , indépendant de la résistance de charge.

* Zéro Ajusté sur 4 mA +0,08 mA Ajusté sur 20 mA +0,08 mA

* Pleine échelle Ajusté sur 20 mA +0,15 mA Ajusté sur 4 mA +0,15 mA

* Résistance de charge admissible |0 a 500 Q 0a500Q

* Bande passante 0 & 1000 Hz (-1 dB) avec une réponse de type Butterworth 0a 820 Hz (-1 dB) avec une réponse

du 4° ordre de type Butterworth du 4€ ordre

Précision :

e Linéarité 0,5%, typique : <1% de la pleine échelle

* Résolution < 0,05 % de la pleine échelle

* Reproductibilité < 0,05 % de la pleine échelle

* Bruit blanc sur le courant de sortie < 0,2 pAetf /VHz (DC a 1 kHz)
Influence de la température :

e Sur le zéro < 150 ppm/°C a pleine échelle

* Sur la sensibilité < 150 ppm/°C a pleine échelle

* Dérive (zéro + sens.) < 1,5% a pleine échelle sur toute la plage de température de fonctionnement
Influence de 'alimentation :

* Sur la mesure de déplacement < 10 ppm a pleine échelle pour 1V de variation (DC a 100 Hz)

* Sur la mesure de température < 0,1 °C sur toute la plage 20 a 32 VDC
Sortie température :

¢ Tension de repos 7,5VDC +80 mV a 20 °C 7,5VDC 60 mV a 20 °C |7,5 VDC +60 mV a 20 °C

* Signal température 30 mV/°C, précision +5% typ. 10 mV/°C, précision 10 mV/°C, précision +10% typ.

(x10% max.) +10% typ. (x20% max.)| (x15% max.)
* Résistance de sortie 1 kQ 1 kQ 1 kQ

Tension d’alimentation 20a32VDC
Consommation <70 mA

Connecteur a baionnette avec 5 broches, étanche a I'eau, 7 cébles avec isolation en silicone :
Raccordement 0,09 mma2

contre-fiche (droite ou coudée) étanche a I'eau

Longueur: 0,6 m

Protection contre I'inversion de
polarité

Sans danger pour le capteur en cas d’erreur de raccordement

Tube de mesure :-40 °C a +200 °C

Temp. de fonctionnement -40°C a +80 °C -40°Ca+125°C Electronique : -40 °C & +125 °C
Temp. de stockage -45°C a+130 °C

Pression max. admissible 450 bar

Choc admissible Selon forme sinusoidale d’'une durée de 3 ms, radial 100 g, axial 300 g

Classe de protection IP 66 selon DIN 40050

EMC Selon EN-58081-2 (Generic Emission Standard) et

EN-58082-2 (Generic Immunity Standard)

* Voir plan des pages 4 et 5.
** Signal standard calibré. Capteur et tube de mesure sont calibrés en usine pour les domaines standards de mesure mentionnés ci-dessus.

4
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Dimensions DI

MODELES DI 505-516/011 ET DI 605-610/011

IO (D Q)
MG K
H—c=—A11
~—E | D I E
Plage de mesure linéaire
C M
B L
Model OA | B C D E OF G H J K L M N P | ©9Q | OR Poids
DI 505/011*
DI 605/011 10{ 145/ 90| 50f 20| 42m6| 20( 35|=105| =95 79| 62| 8.5| 15 84| 135 1.15 kg
DI 510/011*
DI 610/011 10| 195| 140| 100 20| 42m6| 20| 35|=105| =95 79| 62| 85| 15| 8.4| 135 1.25 kg
DI 511/011*
DI 611/011 10| 255| 200| 160 20| 42m6| 20| 35|=105| =95| 79| 62| 85| 15/ 8.4| 135 1.30 kg

DI 512/011* 10| 345| 290| 250 20| 42m6| 20| 35|/=105| =95 79| 62| 85| 15| 84| 135 1.40 kg
DI 513/011 20| 505( 450, 400 25| 42m6| 20| 35(=105| =95| 79| 62| 85 15| 8.4| 135 1.85 kg
DI 514/011 20| 735/ 680| 630 25| 42m6| 20| 35|/=105| =95| 79| 62| 85 15| 8.4| 135 2.20 kg
DI 515/011 20( 1105| 1050( 1000f 25| 42m6| 20| 35|=105| =95| 79| 62| 85| 15/ 8.4| 135 2.60 kg
DI 516/011* 10| 395| 340| 300 20| 42m6| 20| 35|/~105| ~95| 79| 62| 85| 15/ 8.4| 13.5 1.70 kg

* Sur demande et pour autant que les quantités soient suffisantes, ces capteurs sont disponibles avec la méme téte que celle du DI 505/111.
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Dimensions DI

MODELES DI 630-633/021

Cables de 0,6 m avec isolation
en silicone (0,09 mm?2)

Presse-étoupe avec

gaine thermorétractable |
Xmin Xmax
- —— 9F — QA
: E | 1D [ E—
N pP—rl<g-| Plage de mesure linéaire I I
; o ]
(max.) L
REMARQUE: Angle de rotation

du couvercle +30°
Modele | GA | B C D E OF G H oJ | K L M N P | @Q R S Poids

DI 630/021 | 10| 209| 120 80| 20|42m6| 20(69+0,05| 50| 15 79| 62| 33| 24| 84| M10 12 1,0 kg

DI 631/021 | 10| 259| 170| 130| 20| 42m6| 20|69+0,05| 50| 15| 79| 62| 33| 24| 84| M10 12 1,2 kg

DI 632/021 | 10| 329| 240| 200| 20| 42m6| 20|69+0,05| 50| 15| 79| 62| 33| 24| 84| M10 12 1,5 kg

DI 633/021 | 10| 379| 290| 250| 20| 42m6| 20|69+0.05| 50| 15| 79| 62| 33| 24| 84| M10 12 1,7 kg

Nota : Les modéles DI 63x est aussi disponible avec une armature de protection (voir image
ci-dessous) et un cdble de 3 metres. Contactez Magtrol pour toute information complémentaire.
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MODELE DI 505/111

1
(4]
| |
| |
NI e
J
Plage de mesure linéaire
Modele OA B C D E OF G H J K L Poids
DI 505/111 10| 153 90 50 20| 42m6 20 43 70 60 50| <1,1kg
MODELES AVEC TETE FILETEE M52 x 1.5
§
\ L § . 14
x 2
x ¢ 3
1NN P T g
\\ { & 2
\ \ N E © o X min. X max. S,
T - S (Il g/ _l1¢8 =
— =e— [T T N N N
/ © =
N
26 16 15 | |
Plage de mesure linéaire
57 4
B
Model units | QA B C D E OF OFi G
DI 510/S006 mm 10 197 140 100 20 15 12 150
DI 511/S006 mm 10 257 200 160 20 15 12 210
DI 512/S006 mm 10 347 290 250 20 15 12 300
DI 516/S006 mm 10 397 340 300 20 15 12 350
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Spécifications

DI

SCHEMAS DE RACCORDEMENT DU CONNECTEUR

Capteurs DI 5XX, DI 60X et DI 61X

¥ Alimentation

+ 20 a 32 VDC
< (min. 70 mA)

O-

51 WF céram.

A
o rougeI
E  Bo \bleU. .
s
blanc ¢
P © / vert |
N

ou court-circuit~3, Connecté a I'électronique
| + } de traitement du signal

(controle, affichage, détection)

Blindage _
+ } Surveillance de la température
Capteurs DI 63X
r—-——— - — — = — — — q
I ! rouge Alimentation + VCC (20 a 32 VDC)
| | bleu Commun (0 V)
| CONDITIONEUR | blanc loy b Xmin =20 MA
| | ) Ixmax = 4 MA
jaune
| I - Temp. du tube de mesure 7,5V @ 20 °C + 10 mV/°C
| * nor Boitier
| BOBINE DE | vert
MESURE
| | vert PTC 1000
l 1000 Q 3850 ppm/°C l
- - - _ _

DIMENSIONS DU TUBE DE MESURE

Tube de mesure

Magtrol met a disposition des capteurs de déplacement DI avec leur tube de mesure correspondant, fabriqué en aluminium
EN AW-6060 T6 (Al Mg Si 0,5). Le tout constitue un systeme calibré (4 a 20 mA; 20 a 4 mA pour DI 63X).

Tube pour capteur Diamétre Diamétre .

modeéle extérieur intérieur Longueur Part Number

DI 505 / DI 605 13+0.15 11 100 411-505-021-011

DI 510/DI 610 15+0.15 12 150 411-210-121-011

DI 511 /DI 611 15+0.15 12 210 411-211-121-011

DI 512 /DI 633 15+0.15 12 300 411-212-121-011
DI 513 26+0.20 22 460 411-213-122-011
DI 514 26+0.20 22 690 411-214-122-011
DI 515 28+0.20 24 1060 411-215-123-011
DI 516 15+0.15 12 350 411-216-121-011
DI 630 15+0.15 12 130 111-230-901-011
DI 631 15+0.15 12 175 111-231-901-011
DI 632 15+0.15 12 245 111-232-901-011




2. Installation / Configuration

2.1 ELEMENTS COMPOSANT UN CAPTEUR DE DEPLACEMENT

Un capteur de déplacement de la série DI est compos€ de deux éléments :

* Le capteur de déplacement encapsulé dans un boitier étanche en acier inox prolongé par
une sonde.

* Le tube de mesure en aluminium EN AW-6060 T6 (Al Mg Si 0.5).

Tube de
mesure

Capteur
encapsulé

Figure 2—1 Eléments constituant un capteur de déplacement

Le tube en aluminium doit étre fixé dans la partie mobile de I'installation et le corps du capteur doit
étre installé dans la partie fixe. La figure 2—2 montre l'installation des deux parties dans un cylindre
hydraulique.

Capteur
_— encapsulé

Connecteur
électrique

Y| @

Figure 2-2 Installation des deux parties du capteur

9
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2.2

SIGNAL DE SORTIE

Les capteurs de déplacement de la série DI délivrent un signal de sortie sous la forme d'un courant.
Pour les modeles DI 5XX, DI 605 et DI 610, le courant de sortie est compris entre 4 et 20 mA,
le courant de 20 mA correspondant a la position maximale. Pour les modeles DI 63X, le courant
de sortie est compris entre 20 et 4 mA, le courant de 20 mA correspondant cette fois a la position
minimale. La mesure est linéaire entre ces deux extrémes. Dans les graphiques des figures 2—3 et
2-4, P in correspond a la position du tube de mesure rentré et P, a la position du tube sorti.

|

Signal de

N
(=)
3

4 mA

Position du
P Piston

PmIn max

Figure 2—3 Graphique pour les modéles DI 5XX, DI 605 et DI 610

Signal de

N
QS
3

4 mA

Position du

min ax

Figure 2—4 Graphique pour les modeles DI 63X

@ Remarque : La plage de mesure linéaire ne correspond pas a toute la longueur
de la sonde. En effet, 20 ou 25 mm de chaque extrémité de la sonde,
selon le modeles ne permettent pas d'obtenir une mesure linéaire
et ne doivent donc pas étre utilisés (voir fiche technique).

10
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2.3

PRESCRIPTIONS DE MONTAGE

Les capteurs de déplacement des modeles DI 5XX/011, DI 605/011 et DI 610/011 se fixent sur la
partie fixe au moyen de 6 vis a téte cylindrique a six pans creux M8. Leur longueur des vis dépend
de I’épaisseur de la paroi sur laquelle vient se fixer le capteur de déplacement.

Figure 2-5 Installation d'un capteur DI 510/011

Les modeles DI 63X/021 doivent étre fixés au moyen de 4 vis a té€te cylindrique a six pans creux
MBS avec une rondelle. Les 2 trous taraud€s de taille M 10 permettent d'extraire facilement le capteur

de son logement.

[

Figure 2—6 Installation d'un capteur DI 630/021

Le capteur de déplacement DI 505/111 se fixe quant a lui au moyen d’une plaque et d’au moins
4 vis et autant de rondelles. La taille des éléments de fixation doit étre déterminée en fonction de
I’application.
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24

N XN —a g Y

NN KN

Figure 27 Installation d'un capteur DI 510/111

L’ étanchéité entre la partie fixe et le capteur de déplacement est garantie par un joint torique monté
dans une rainure. Le choix du joint torique et des dimensions précises de la rainure est conditionné
par la pression de fonctionnement. Ce facteur est surtout important pour les applications hydrauliques.
Le fournisseur de joints sera a méme de donner les indications nécessaires a un choix adéquat.

Si le capteur de déplacement est monté dans le voisinage de champs magnétiques importants ou a
proximité d’un autre capteur, il est nécessaire de protéger la sonde par un blindage. Si l'installation
du capteur de déplacement correspond a ce qui est représenté dans les figures 2-5 a 2-7, c’est la
paroi sur laquelle le capteur est fixé qui servira de blindage.

MONTAGE TUBE DE MESURE

Le tube de mesure en aluminium EN AW-6060 T6 (Al Mg Si 0,5), destiné a doubler 1’alésage de
I’objet de mesure, peut étre chassé, collé ou maintenu a I’aide de vis. Les figures 2—8 et 2-9 donnent
I'exemple d'un maintient au moyen de vis sans téte ou par serrage.

Vis sans
téte

Tige du
piston

Piston
Tube de

mesure

Figure 2-8 Maintient du tube de mesure a l'aide de vis sans téte
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Rainure

Tige du
piston

Piston

Tube de

mesure Vis de serrage

Figure 2-9 Maintient du tube de mesure par serrage

@ Remarque : Si le tube de mesure est monté de facon légerement excentrique,
cela n’a pas d’influence sur le signal de mesure mais augmente le
risque de frottement de la sonde contre le tube.

2.41 TUBE DE MESURE EN ALUMINIUM

Si les diametres Dy ¢rieur €6 Dinterienr du tableau ci-dessous ne sont pas respectés, il faut s’ attendre
a une dégradation de la linéarité, de la sensibilité et de la compensation en température. En outre,

cela a pour effet d’annuler le calibrage du courant de sortie effectué en usine.

Modele Diameétre extérieur | Diamétre intérieur Longueur
DI 505/011 13+0,1 11 100
DI 505/011 13+0,1 11 100
DI 510/011 15+0,1 12 150
DI 511/011 15+0,1 12 210
DI 512/011 15+0,1 12 300
DI 513/011 26+0,12 22 460
DI 514/011 26+0,12 22 690
DI 515/011 28+0,2 24 1060
DI 516/011 15+0,1 12 350
DI 605/011 13+0,1 11 100
DI 610/011 15+0,1 12 150
DI 630/021 15+0,1 12 130
DI 631/021 15+0,1 12 175
DI 632/021 15+0,1 12 245
DI 633/021 15+0,1 12 300
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2.5 RACCORDEMENT ELECTRIQUE

2.5.1 CABLAGE DES cAPTEURs DI 5XX, DI 605 et DI 610

Les capteurs de déplacement des modeles DI 5XX, DI 605 et DI 610 comportent une prise de
raccordement avec fermeture a baionnette. Le cable de raccordement est cablé selon les indications
de la figure 2—10. 11 possede quatre conducteurs d'une section de 0,38 mm? blindés et protégés par
une gaine de type RADOX. 1l est disponible en trois longueurs : 3 m, 5 m et 10 m.

A —~————- e r ! Alimentation + [20 232 VDC / 70 mA]
bleu L Commun [0 V]
R
blanc ‘, ‘ Signal déplacement + [4 a 20 mA]
777777 vet Signal température + [7,5 VDC = 80 mV a 20 °C + 30 mV/°C (DI 5xx)]
: , [7,5 VDC + 60 mV & 20 °C + 10 mV/°C (DI 6xx)]
noir  Blindage
Figure 2—10 Cable de raccordement
@ Remarque : Le condensateur C doit valoir 1 uF ou peut étre remplacé par un

court-circuit.

Une contre-fiche droite ou une contre-fiche coudée a 90°, toutes deux étanches sont disponibles.
Elles sont montrées a la figure 2—11.

DROITE COUDEE 90°

Figure 2—11 Types de contre-fiches disponibles

@ Remarque : Les capteurs de déplacement de la série DI sont protégés contre les
courts-circuits et I’'inversion de polarité.
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2.5.2

253

2.5.3.1

2.53.2

2.5.3.3

CABLAGE DES CAPTEURsS DI 63X

Les capteurs de déplacement des modeles DI 63X sont équipés d'un faisceau de cables qui sortent
directement de la téte du capteur et sont maintenus par un presse-étoupe avec gaine thermorétractable.
Les fils de raccordement ont la configuration indiquée a la figure 2—12. Ils ont un longueur de 600 mm
et leur conducteur de 0,09 mm? de section posséde une isolation en silicone.

——————7——7—7— 1
| — |
o
| == rgllgge Alimentation + [20 & 32 VDC / 70 mA]
| Se Z |~ i nu Commun [oVv]
| £3 e} : 'aang Signal déplacement + [20 2 4 mA]
| QE 5 — Jaun Température de la sonde + [7,5 VDC + 80 mV a 20 °C + 10 mV/°C]
| & now Boitier
| 811
| — | vert
| | vert PTC 1000 (3850 ppm/°C @ 0°C]
: PTCT000 |
[ |

Figure 2—12 Cablage de raccordement d'un capteur DI 63X
Contrairement aux autres capteurs de la gamme, la sortie en courant des DI 63X donne 20 mA lorsque
la sonde est completement dans le tube de mesure et 4 mA lorsqu'elle est en position sortie.

Les deux fils verts servent a la mesure de la température du boitier contenant 1'électronique au moyen
d'une résistance en platine de type PTC 1000.

Remarque : Les capteurs de déplacement de la série DI sont protégés contre les
courts-circuits et I’inversion de polarité.

SIGNAUX TRANSMIS

Alimentation
e L'unité d'alimentation doit étre branchée entre les bornes "Alimentation +" et "Commun (0 V)".
* Latension d'alimentation doit &tre comprise entre 20 et 32 V.
* Le courant d'alimentation doit &tre compris entre 50 mA et 70 mA.

Signal de mesure

* Le signal déplacement se présente sous la forme d'un courant entre les bornes "Signal de
mesure +" et "Commun (0 V)".

Signal de température
* La température est délivrée sous la forme d’une tension entre les bornes "Signal de
température +" et "Commun (0 V)".
» Cette sortie peut étre utilisée pour la mesure ou pour la signalisation d’alarmes.
* La chute de tension dans le fil de retour d’alimentation induit une erreur statique sur la
lecture de la température. Cette erreur est souvent négligée puisqu’elle est < +1,7 °C pour
10 m de céble.




3. Principe de fonctionnement

3.1

3.2

PRINCIPE DE MESURE

Les capteurs de déplacement de la série DI fonctionnent en mesurant I'impédance de leur sonde. Les
capteurs sont munis d'une bobine qui sert a générer un champ magnétique cadencé a 10 kHz pour
les modeles dont la sonde a un diametre inférieur 2 10 mm et a 4 kHz pour les autres. Ce champ se
propage le long de la sonde du capteur et en sort radialement. S'il traverse un conducteur métallique,
il y induira des courants de Foucault. La perte d'énergie causée par ces courants de Foucault entraine
une modification de I'impédance de la bobine. Cette modification est proportionnelle au déplacement.
'€lectronique embraquée mesure la variation de I'impédance et donne un courant de sortie compris
entre 4 et 20 mA, ou 20 et 4 mA pour les modeles DI 63X.

@§ )
VA W/l%
D

NECET

Figure 3—1 Principe de mesure

Générateur
sinusoidal

Pour s'assurer de la répétabilité de la mesure, ainsi que de sa stabilité en température, le tube dans
lequel la sonde du capteur se déplace doit posséder une conductivité électrique en adéquation
avec le comportement en température du capteur. Le matériau qui répond le mieux a ce critére est
I'aluminium EN AW-6060 T6 (Al Mg Si 0.5). Comme les installations dans lesquelles ces capteurs
seront montés ne sont certainement pas faites de cet alliage, Magtrol fournit un tube de mesure avec
chaque capteur.

MESURE DE TEMPERATURE

Les capteurs de déplacement de la série DI sont munis d'un systeéme de mesure de température. Celui-
ci permet a la fois de compenser en température le circuit de mesure et de relever la température de
fonctionnement du capteur. Le signal de mesure de la température suit les lois suivantes :
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3.2.1

3.2.2

3.3

3.3.1

3.3.2

3.3.3

==

Pour LEs mobeELEs DI 5XX

] Tension mesurée [V] - 7,5 [V]
Température [°C] = + 20 [°C]
0,03 [V/°C]

Pour LEs mobELEs DI 6XX

] Tension mesurée [V] - 7,5 [V]
Température [°C] = + 20 [°C]
0,01 [V/°C]

Remarque : Les modeles DI 63X sont en plus équipés d'un capteur de
température PTC 1000. Pour connaitre la température, il
suffit de mesurer la résistance aux deux bornes du cable vert.
Cette résistance vaut 1000 Q a 0 °C et obéit a la loi suivante :
Rpre 1000 [€2] = 1000 [2] (1 +3,85-103 [°C-1] - T [°C-1])

AVANTAGES SUR LES AUTRES PRINCIPES DE MESURE

Les capteurs de la série DI ont été développés pour palier aux désavantages que présentent les autres
systemes de mesure de déplacement et de position. Les capteurs de déplacement fabriqués par Magtrol
présentent en effet 1'avantage d'une mesure sans contact de la position et du déplacement.

MONTAGE SIMPLE

Le montage des capteurs de la série DI présente 1'avantage d'étre relativement simple. Contrairement
aux capteurs utilisant un noyau ferromagnétique mobile, il ne faut pas garantir un guidage précis
du noyau. En effet, tant que la sonde du capteur ne touche pas le tube de mesure en aluminium EN
AW-6060 T6, il n'y a pas d'usure et la mesure du déplacement reste optimale.

INSENSIBILITE AUX PERTUBATIONS MECANIQUES

Les capteurs de la série DI sont insensibles aux chocs et aux vibrations du fait qu'ils fonctionnent sans
contact. Ils sont en cela bien supérieurs aux capteurs potentiométriques quant a leur fiabilité et leur
durée de vie. De plus, ils offrent une résolution < 0,05% de leur pleine échelle. Cela représente une
précision de 1'ordre de 50 um pour le modele le plus grand, dont la pleine échelle fait 1000 mm.

CONSTRUCTION ROBUSTE

L'électronique des capteurs de la série DI est encapsulée dans leur boitier en acier inox. La sonde
du capteur est fait de ce méme matériau. Celui-ci offre en effet une trés grande résistance aux
attaques chimiques et permet a ces capteurs de supporter des pressions allant jusqu'a 450 bars. Leur
construction particulierement robuste et leur classe de protection IP 66 (DIN 40050) en font des
outils de mesure adaptés aux conditions les plus extrémes. Cela fait qu'ils sont tout particulierement
apprécié€s dans l'industrie hydraulique, l'industrie de transformation des métaux ou les centrales a
vapeur.




4. Calibrage

Les capteurs de déplacement de la série DI délivrent un signal en courant compris entre 4 et 20 mA.
11 faut donc traiter ce signal pour que celui-ci puisse exprimer un déplacement ou une position. Le
signal de sortie peut rester sous forme de courant ou &tre converti en une tension. Pour ce faire, il
faut utiliser un convertisseur de signal, comme le CST 113 proposé par Magtrol, par exemple.

@ Remarque : Il peut étre intéressant de faire en sorte que le signal de sortie
exprime directement des millimetres, des centimetres, des metres,
des pouces ou des yards.

4.1 SENSIBILITE DU CAPTEUR

Chaque capteur de déplacement de la série DI posseéde une sensibilité qui lui est propre. Le tableau
suivant permet de déterminer la sensibilité Syp en fonction du capteur utilisé :

Sensibilité du
Modéle capteur Syp
mA/mm
DI 505 0,32
DI 510 0,16
DI 511 0,10
DI 512 0,064
DI 513 0,04
DI 514 0,0254
DI 515 0,016
DI 516 0,0533
DI 605 0,32
DI 610 0,16
DI 630 -0,20
DI 631 -0,123
DI 632 -0,080
DI 633 -0,064

4.2 SORTIE EN TENSION

Pour configurer une sortie tension propre a chaque application, il suffit de suivre la procédure décrite
ci-dessous :

* Calcul de la sensibilité de sortie : Sqp [V/mm].
* Détermination de la sensibilité du capteur : Syp [mMA/mm].
* Calcul du rapport Ky = Sop / Syp [V/mA]
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4.2.1

422

4.2.3

4.3

4.3.1

4.3.2

4.3.3

CALCUL DE LA SENSIBILITE DE SORTIE Sqg;p

La sensibilité de sortie Sq/p est calculée en fonction de la distance effective que mesure le capteur
de déplacement dans une application donnée et de la tension de sortie en pleine échelle désirée. La
sensibilité se calcule donc simplement en choisissant la tension maximale, 10 V par exemple, qu'il
faut diviser par le chemin que mesure le capteur, 200 mm par exemple pour un DI 512.

En utilisant ces valeurs, la sensibilité de sortie Sgp = 10 V /200 mm = 0,05 V/mm.

DETERMINATION DE LA SENSIBILITE DU CAPTEUR Sp

11 suffit de consulter le tableau du Paragraphe 4. 1-Sensibilité du capteur pour déterminer la sensibilité
Sy/p du capteur utilisé.

CaLcuL pu RAPPORT K|

Le rapport Ky est le gain a appliquer sur le signal d’entrée pour avoir le signal de sortie voulu. Il se
calcule en divisant la sensibilité de sortie par la sensibilité d’entrée.

Donc Ky = Sqp/ Syp =0.05 V/imm / 0.064 mA/mm = 0.781 V/mA.

SORTIE EN COURANT

Pour configurer une sortie courant propre a I’application, il faut suivre la procédure ci-dessous :
* Calcul de la sensibilité de sortie : Sgp [MA/mm].
* Calcul de la sensibilité€ d’entrée : S;p [mA/mm].
* Calcul du rapport Ky = Sqp / Syp -

CALCUL DE LA SENSIBILITE DE SORTIE Sg/p

La sensibilité de sortie est calculée en fonction de la distance que mesure le capteur de déplacement et
du courant de sortie en pleine échelle désiré. La sensibilité se calcule donc simplement en choisissant
le courant maximal, 16 mA par exemple, qu'il faut diviser par la distance maximale que mesure le
capteur, 200 mm par un exemple pour un DI 512.

Dans I’exemple précédent, la sensibilité de sortie Spp = 16 mA /200 mm = 0,080 mA/mm.

DETERMINATION DE LA SENSIBILITE DU CAPTEUR Sp

11 suffit de consulter le tableau du Paragraphe 4. 1-Sensibilité du capteur pour déterminer la sensibilité
Sy/p du capteur utilisé.

CacLcuL pu RAPPORT K|

Le rapport Kj est le gain a appliquer sur le signal d’entrée pour avoir le signal de sortie voulu. Il se
calcule en divisant la sensibilité de sortie par la sensibilité d’entrée.

Donc K; = Sqp/ Syp = 0,080 mA/mm / 0,064 mA/mm = 1,25.
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4.4 CONFIGURATION DU CONVERTISSEUR DE SIGNAL CST 113
A ATTENTION : LES DECHARGES ELECTROSTATIQUES PEUVENT ENDOMMAGER LE
CONVERTISSEUR DE SIGNAL CST 113. AINSI, LORS DE TOUTE MANIPULATION,
‘IA IL FAUT UTILISER UN BRACELET ANTISTATIQUE.

La configuration du CST 113 se fait trés simplement en suivant la procédure décrite ci-dessous :
* Configuration des micro-interrupteurs SWA9 et SWA10.
*  Configuration des micro-interrupteurs SWB1 & SWBS.
* Ajustement du zé€ro mécanique.
* Ajustement de I’ offset.
* Ajustement du signal de sortie choisi pour la position maximale.

Les différents éléments ajustables sont visibles a la figure 4—1. Les autres éléments présents sur la
carte ne doivent pas étre touchés.

Micro-interrupteurs
SWB

SWA
Q‘b
Potentiométre
d'ajustement

Figure 4—1 Position des éléments ajustables sur la carte électronique et attribution des bornes

20
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CONFIGURATION DES MICRO-INTERRUPTEURS SWA

Les micro-interrupteurs SWA9 et SWA 10 permettent de choisir le type d'amplification du signal :
inverseur ou non-inverseur et avec offset positif ou offset négatif. Le positionnement des micro-
interrupteurs dépend du fait que la référence du zéro est prise pour la sonde de mesure rentrée ou

sortie.
ouT A , ouT A
/ AN
/ AN
/ AN
/ AN
/ AN
/ AN
/ AN
/
/ AN
/ AN
/ AN
> >
Déplacement Déplacement
Position 0 | SWA9 | SWA10 Position 0 | SWA9 | SWA10
Tube rentré ON ON Tube rentré | OFF ON
Tube sorti OFF ON Tube sorti ON ON
Déplacement Déplacement
P Y,
AN /
AN /
AN /
AN /
/
AN /
AN /
AN /
AN /
AN /
AN /
-OuUT v N -OuUT v’
Position 0 | SWA9 | SWA10 Position 0 | SWA9 | SWA10
Tube rentré | OFF OFF Tube rentré ON OFF
Tube sorti ON OFF Tube sorti OFF OFF
Figure 4-2 Configurations de l'amplification
Remarque : Contrairement aux autres capteurs de la gamme, les modeles DI 63X

donnent leur courant maximal de 20 mA pour la sonde de mesure
sortie et le courant minimal de 4 mA pour la sonde rentrée.
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4.4.3

4.4.4

CONFIGURATION DES MICRO-INTERRUPTEURS SWB1 A SWB5

Lorsque le gain K¢y ou K; a été calculé, les micro-interrupteurs SWB1 a SWBS5 permettent choisir la
plage d'amplification avec laquelle le convertisseur de signal travaille. Le tableau ci-dessous donne
les différentes plages en fonction de la position des micro-interrupteurs SWB.

Si le convertisseur travaille en tension, cela donne les valeurs suivantes pour le gain :

Kumin | Kumax | SWB1 | SWB2 | SWB3 | SWB4 | SWB5
0,217 | 0,364 | OFF | OFF | OFF | OFF | OFF
0,346 | 0585 | ON | OFF | OFF | OFF | OFF
0,548 | 0,924 | ON ON | OFF | OFF | OFF
0,864 | 1,459 | ON ON ON | OFF | OFF
1,387 | 2,346 | ON ON ON ON | OFF
2,191 | 3,705 | ON ON ON ON ON

Si le convertisseur travaille en courant, cela donne les valeurs suivantes pour le gain :

Kimin | Kimax | SWB1 | SWB2 | SWB3 | SWB4 | SWB5
0,434 | 0,728 | OFF | OFF | OFF | OFF | OFF
0692 | 1,170 | ON | OFF | OFF | OFF | OFF
1,096 | 1,848 | ON ON | OFF | OFF | OFF
1,728 | 2,918 | ON ON ON | OFF | OFF
2,774 | 4,692 | ON ON ON ON | OFF
4,382 | 7,410 | ON ON ON ON ON

AJUSTEMENT DU ZERO MECANIQUE

Pour ajuster le zéro mécanique, il faut que 1’élément mobile soit en position minimale. L’ ajustement
se fait en suivant la procédure ci-dessous :

1. Placer un voltmetre entre les bornes 4 et 5 de la carte électronique.
2. Contrdler que les micro-interrupteurs SWAT1 a 8 sont en position OFF.

3. Fermer successivement les micro-interrupteurs SWA1 a 8 jusqu’a obtenir une tension sur
le voltmetre la plus proche possible de 0 V.

4. Ajuster le potentiometre P1 afin d’obtenir O V £10 mV.

AJUSTEMENT DE L'OFFSET

Une fois que le z€ro mécanique réglé, 1’élément mobile doit rester en position minimale. L.’ ajustement
de I’offset se fait en suivant la procédure ci-dessous :

1. Placer un voltmetre entre les bornes 6 et 7 ou un amperemetre entre les bornes 7 et 8, en
fonction de la sortie désirée, soit en tension, soit en courant.

2. Contrdler que les micro-interrupteurs SWB6 a 10 sont en position OFF.

3. Fermer successivement les micro-interrupteurs SWB6 a 10 jusqu’a obtenir une tension ou
un courant le plus proche possible de la valeur désirée, 4 mA par exemple.

4. Ajuster précisément la tension ou le courant a I’aide du potentiometre P2.
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4.4.5

44.6

=

AJUSTEMENT DU SIGNAL DE SORTIE

Apres avoir déterminé la plage d'amplification, pour ajuster précisément le gain, il faut que 1’élément
mobile soit en position maximale. L’ajustement du signal de sortie se fait en suivant la procédure
ci-dessous :

1. Brancher un voltmetre entre les bornes 6 et 7 ou un amperemetre entre les bornes 8 et 9, en
fonction de la sortie désirée, soit en tension, soit en courant.

2. Ajuster précisément la tension ou le courant désiré, 10 V en position maximale par exemple,
a I’aide du potentiometre P3.

SURVEILLANCE DU FONCTIONNEMENT

Le convertisseur de signal CST 113 possede une fonction qui permet de surveiller la transmission
du signal en provenance du capteur. Cette fonction est accessible entre les bornes 12 (OK O/P) et
11 (0 V). Elle se présente sous la forme d'une sortie open collector. Cette sortie ne sert qu'a fournir
une information et ne perturbe en aucun cas la chaine de mesure

En fonctionnement normal, la sortie open collector est fermée. Cela signifie que le courant
d'alimentation du capteur est < 80 mA et que son signal de mesure est compris entre 2 mA et
22 mA.

En cas de probleme de fonctionnement, la sortie open collector est ouverte. Cela signifie qu'il y a
un défaut au niveau de la liaison entre le capteur et le convertisseur de signal ou un court-circuit
sur 'alimentation. Les anomalies sur la mesure de température ne sont par contre pas prises en
compte.

Remarque : Pour obtenir plus d'informations sur le CST 113, il suffit de consulter
sa fiche technique disponible sur le site internet www.magtrol.com.
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5. Réparation

5.1

REPARATION

En cas de probleme nécessitant une réparation, il faut absolument joindre un rapport de défectuosité
indiquant les éléments suivants :

Le modele, avec ses numéros P/N, S/N et de commande, ainsi que la date d’achat.
La description de la défectuosité et des conditions de son apparition.

La description de l'application (dessins, photographies, croquis...).

La description de I’élément instrumenté (dessins, photographies, croquis...).

La description du cycle de test.

Afin de garantir la précision des mesures et une réparation dans les meilleurs délais, il faut absolument
suivre la procédure de préparation a 1'envoi ci-dessous :

=

Emballer soigneusement le capteur de déplacement.
Joindre le rapport de défectuosité indiquant les problemes.

Remarque : Ne pas hésiter a contacter le service apres-vente de Magtrol pour
tout renseignement complémentaire.
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Annexe A : Déclaration de conformité CE

Fad ~GTROL SA Formulaire - Q DocumentNo:  Do033F
i .
J SwirzEfLaNs Déclaration de conformité CE 3;5:;?:22002
Déclaration de conformité DEC No : 005 c €
Nous,
MAGTROL SA
Rte de Moncor 4B

CH-1701 Fribourg (Suisse)

Déclarons, par la présente, que les produits :

Types de la famille
Capteur de déplacement a électronique intégrée série DI
Qui font I’objet de cette déclaration, remplissent les exigences définies par :

89/336/CEE Compatibilité électromagnétiques (CEM) / applicable pour les produits Magtrol SA.
93/68/CEE Directives de marquage de 89/336/CEE (et suivantes)

Ces produits ont été développés et fabriqués conformément aux processus de notre Manuel MAGTROL
conforme & la norme EN29001 / ISO 9001.

Pour I’évaluation de ces produits, les normes suivantes ont été prises en considération.

EN 50081-2 Norme générique EMISSION partie 2 : environnement industriel
EN 50082-2 Norme générique IMMUNITE partie 2 : environnement industriel.

Lieu et date de I’émission Nom et signature
Représentants dment _ /ﬁg—
autorisés de Magtrol SA Fribourg 3 MAI 2002 )
J. Cattin

E. Vonia‘r?then
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Magtrol Limited Warranty

Magtrol, Inc. warrants its products to be free from defects in material and workmanship under normal use and service
for a period of twenty-four (24) months from the date of shipment. Software is warranted to operate in accordance
with its programmed instructions on appropriate Magtrol instruments. This warranty extends only to the original
purchaser and shall not apply to fuses, computer media, or any other product which, in Magtrol’s sole opinion, has
been subject to misuse, alteration, abuse or abnormal conditions of operation or shipping.

Magtrol’s obligation under this warranty is limited to repair or replacement of a product which is returned to the
factory within the warranty period and is determined, upon examination by Magtrol, to be defective. If Magtrol
determines that the defect or malfunction has been caused by misuse, alteration, abuse or abnormal conditions of
operation or shipping, Magtrol will repair the product and bill the purchaser for the reasonable cost of repair. If the
product is not covered by this warranty, Magtrol will, if requested by purchaser, submit an estimate of the repair
costs before work is started.

To obtain repair service under this warranty, purchaser must forward the product (transportation prepaid) and a
description of the malfunction to the factory. The instrument shall be repaired at the factory and returned to purchaser,
transportation prepaid. MAGTROL ASSUMES NO RISK FOR IN-TRANSIT DAMAGE.

THE FOREGOING WARRANTY IS PURCHASER’S SOLE AND EXCLUSIVE REMEDY AND IS IN LIEU
OF ALL OTHER WARRANTIES, EXPRESSED OR IMPLIED, INCLUDING BUT NOT LIMITED TO ANY
IMPLIED WARRANTY OF MERCHANTABILITY, OR FITNESS FOR ANY PARTICULAR PURPOSE OR USE.
MAGTROL SHALL NOT BE LIABLE FOR ANY SPECIAL, INDIRECT, INCIDENTAL, OR CONSEQUENTIAL
DAMAGES OR LOSS WHETHER IN CONTRACT, TORT, OR OTHERWISE.

CLAIMS

Immediately upon arrival, purchaser shall check the packing container against the enclosed packing list and shall,
within thirty (30) days of arrival, give Magtrol notice of shortages or any nonconformity with the terms of the order.
If purchaser fails to give notice, the delivery shall be deemed to conform with the terms of the order.

The purchaser assumes all risk of loss or damage to products upon delivery by Magtrol to the carrier. If a product is
damaged in transit, PURCHASER MUST FILE ALL CLAIMS FOR DAMAGE WITH THE CARRIER to obtain
compensation. Upon request by purchaser, Magtrol will submit an estimate of the cost to repair shipment damage.
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