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Ubersicht

Zusammenfassung

Grundlegende Eigenschaften des Magnetsensors HG G-19600ZA:

Indoor / IP 54

Digital Magnetometer Technologie,
robust und wartungsfrei

Fir axial polarisierte Magnetbander
(Breite 50 mm), Leseabstand 60 mm

Magnetband kann einfach verlegt wer-
den

Auswertung/Erfassung des Magnet-
bands durch den Sensor ist unabhangig
von Verschmutzungen auf dem Boden

Anzeige Betriebszustand tiber 5 LEDs

Drei unabhangige Erfassungssysteme
zur Erkennung von Abzweigungen

Abzweigungen in der Spur kénnen
Uber digitale Eingdnge ausgewahlt wer-
den

Analoge Ausgénge: Flussdichte Z (0 ...
10 VDC), Flussdichte X (-10 ... +10 VDC)

Digitaler Ausgang: Erkennung Magnet-
band im Lesebereich (+24 VDC, max.
20 mA)

Starke magnetische Felder in direkter

Nahe des Sensors sind zu vermeiden,
siehe Abschnitt 3.2.1 auf Seite 11

© 2022 Gotting KG, Irrtiimer und Anderungen vorbehalten.

Die Gotting KG in D-31275 Lehrte besitzt
ein zertifiziertes Qualitatssicherungssystem
gemal ISO 9001.
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Uber dieses Dokument - Kapitel 1

1 Uber dieses Dokument

1.1 Funktion

Diese Geratebeschreibung umfasst Informationen zur korrekten Montage, Elektroin-
stallation, Inbetriebnahme, zum Betrieb und der Wartung des Magnetsensors HG G-
19600ZA fiir das technische Personal eines Herstellers, der den Magnetsensor in ein
Fahrerloses Transportfahrzeug (FTF) integrieren mochte.

Diese Geratebeschreibung umfasst keine Informationen zur Bedienung des Uiberge-
ordneten Systems, z. B. eines Fahrerlosen Transportfahrzeugs (FTF), in das der Ma-
gnetsensor integriert wird. Informationen hierzu entnehmen Sie der Betriebsanlei-
tung des Herstellers/Anlagenbetreibers.

Diese Geratebeschreibung bezieht sich auf Gerate ab der Firmware-Version V0.45
(siehe auch Bild 15 auf Seite 24).

1.2 Darstellung von Informationen

Damit Sie mit dieser Geratebeschreibung schnell und sicher mit Ihrem Produkt ar-
beiten kdnnen, werden einheitliche Warnhinweise, Symbole, Begriffe und Abkdir-
zungen verwendet. Zum besseren Verstandnis sind diese in den folgenden Kapiteln
erklart.

1.2.1 Warnhinweise

In dieser Betriebsanleitung stehen Warnhinweise vor einer Handlungsabfolge, bei
der die Gefahr von Personen- oder Sachschaden besteht. Die beschriebenen Mal3-
nahmen zur Gefahrenabwehr miissen eingehalten werden.

Warnhinweise sind wie folgt aufgebaut:

A\ SIGNALWORT

Art oder Quelle der Gefahr
Folgen
» Gefahrenabwehr

+ Das Warnzeichen (Warndreieck) macht auf Lebens- oder Verletzungsgefahr
aufmerksam.

+ Das Signalwort gibt die Schwere der Gefahr an.

+ Der Absatz Art oder Quelle der Gefahr benennt die Art oder Quelle der
Gefahr.

+ Der Absatz Folgen beschreibt die Folgen bei Nichtbeachtung des Warnhinwei-
Ses.

+ Die Absatze Gefahrenabwehr geben an, wie man die Gefahr umgehen kann.
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Kapitel 1 - Uber dieses Dokument

Die Signalworter haben folgende Bedeutung:

Tabelle 1 Gefahrenklassen nach ANSI Z535.6-2006

Warnzeichen, Signalwort Bedeutung

GEFAHR kennzeichnet eine geféhrliche Situation, in
A (¢]3 25\ | 28 der Tod oder schwere Verletzungen eintreten wer-
den, wenn sie nicht vermieden wird.

WARNUNG kennzeichnet eine gefahrliche Situation,
in der Tod oder schwere Verletzungen eintreten kon-
nen, wenn sie nicht vermieden wird.

VORSICHT kennzeichnet eine gefahrliche Situation,
in der leichte bis mittelschwere Verletzungen eintre-
ten konnen, wenn sie nicht vermieden wird.

ACHTUNG kennzeichnet Sachschaden: Das Produkt
ACHTUNG oder die Umgebung kdnnen beschadigt werden.

A\ VORSICHT

1.2.2 Symbole

In dieser Betriebsanleitung werden folgenden Symbole und Auszeichnungen ver-
wendet:

Wenn diese Information nicht beachtet wird, kann das Produkt nicht optimal genutzt
bzw. betrieben werden.

m Weist auf einen oder mehrere Links im Internet hin.

- www.goetting.de/xxx
- www.goetting.de/yyy

v" Der Haken zeigt eine Voraussetzung an.
» Der Pfeil zeigt einen Handlungsschritt an.

Die Einrlickung zeigt das Ergebnis einer Handlung oder einer
Handlungssequenz an.

¢ Programmtexte und -variablen werden durch Verwendung einer Schriftart
mit fester Buchstabenbreite hervorgehoben.

+ Menipunkte und Parameter werden kursiv dargestellt.

+ Wenn fiir Eingaben bei der Bedienung von Programmen Tastenkombinationen
verwendet werden, dann werden dazu jeweils die benétigten Tasten
@ervorgehoben. Bei den Programmen der Gétting KG kdnnen Sie blicher-
weise groBBe und kleine Buchstaben gleichwertig verwenden.
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Einfiihrung - Kapitel 2

2 Einflihrung

2.1 Einsatzbereich

+ Der Magnetsensor ist fiir den Einsatz im Innenbereich vorgesehen.

+ Auf der Fahrbahnoberflache wird kompatibles Magnetband verlegt. Alternativ
kann in die Fahrbahn eine kompatible Magnetspur eingelassen werden (siehe
Abschnitt 3.1 auf Seite 10).

+ Der Magnetsensor wird so an einem Fahrzeug montiert, dass seine Unterkante
den in den technischen Daten genannten Nennabstand zur Oberflache des
Magnetbands hat (sieche Abschnitt 3.2 auf Seite 11).

2.2 Qualifikation der Benutzer

Das fiir den Betrieb des Magnetsensors vorgesehene Personal

+ hat diese Dokumentation zur Verfiigung gestellt bekommen.

+ ist mit der Funktionsweise des Magnetsensors vertraut.

+ istin der Montage und Konfiguration des Magnetsensors im fir seine Tatigkeit
ausreichenden Umfang geschult und zur Ausfiihrung der Tatigkeit befahigt.

+ kennt die von einem fahrerlos gefiihrten Fahrzeug ausgehenden Gefahren und
istim Umgang mit dem Fahrzeug und gegebenenfalls notigen Sicherheitsvor-
kehrungen ausreichend unterwiesen, um den arbeitssicheren Zustand des Sys-
tems zu beurteilen.

Alle Personen im Einflussbereich des Magnetsensors sind Gber die Art des Fahr-
zeugs und die damit verbundenen Gefahren unterrichtet.

2.3 BestimmungsgemaBe Verwendung

Der Magnetsensor HG G-19600ZA ist zur Spurfiihrung von fahrerlosen Transport-
fahrzeugen (FTF) nach Magnetband vorgesehen. Er detektiert das Magnetfeld iber
einem Magnetband in vertikaler und horizontaler Richtung und ermittelt so kontinu-
ierlich die aktuelle Abweichung zur Spurmitte (Magnetbandmitte). Diese wird als
analoge Ausgangsspannung ausgegeben.

Fehlende Schutzeinrichtungen

Der Magnetsonsor beinhaltet keinerlei Funktionen zur Erkennung von
Hindernissen oder Personen vor einem Fahrzeug.

» Entsprechende Schutzvorrichtungen muss der Fahrzeughersteller vorsehen.
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A\ GEFAHR

Verlassen der Spur durch das Fahrzeug

Storquellen nach Abschnitt 3.2 auf Seite 11 kdnnen zu fehlerhaften Ausgaben

flhren, wodurch das FTF von der Spur abkommen kann.

» Der Fahrzeughersteller muss dafiir sorgen, dass ein Verlassen des Kurses
erkannt und das Fahrzeug ggf. gestoppt wird.

Als Hilfsmittel dazu kann der digitale Ausgang DOUT1 Spurerkennung des

Magnetsensors genutzt werden, siehe Abschnitt 5.2.2 auf Seite 21.

n Bei abweichender Verwendung oder Veranderungen am Magnetsensor verfillt jeg-
licher Anspruch auf Gewahrleistung gegeniiber dem Hersteller.

Der Magnetsensor wird ausschlieBlich in Bereichen entsprechend Abschnitt 2.1 auf
Seite 7 eingesetzt. Der Magnetsensor wird ausschlieBlich von Personen entspre-
chend Abschnitt 2.2 auf Seite 7 montiert, konfiguriert, in Betrieb genommen, be-
dient, gewartet und demontiert.

2.4 Funktionsprinzip

Der Sensor basiert auf digitaler Magnetometer Technologie zur Erkennung des ma-
gnetischen Feldes tiber dem Magnetband.

Bild 1 Detektierung des Magnetfelds

= N Magnetsensor-
0 By>0 element

Abweichung nach rechts.

B = Flussdichte

Linien gleicher Flussdichte
iber dem Magnetband

Fahrbahn

Magnetband
Magnetsensor-
., element
@s.-0
Keine Abweichung.
Der Magnetsensor befindet
sich mittig Gber
dem Magnetband.

Fahrt-
richtung

Fahrbahn

Magnetband
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Einfiihrung - Kapitel 2 n

Der Sensor verfigt (ber drei unabhéngige Erfassungssysteme. Uber zwei digitale
Eingange kann eine von zwei Spuren dynamisch ausgewahlt werden. Dadurch kann
der Sensor Abzweigungen erkennen und diesen folgen (siehe auch Abschnitt 5.3 auf

Seite 21).
Bild 2 Drei Erfassungssysteme zur Spurwahl
Magnetbandspur
mit Abzweigung QI Ie

\ Magnetsensor mit drei

o Ot Bt | Erfassungssystemen zur Erkennung
von Abzweigungen

(es dlrfen immer nur maximal

zwei Spuren gleichzeitig unter dem
Magnetsensor sein)

Finf LEDs zeigen den Betriebszustand (PWR), Fehlerzustand (ERR) und eine er-
kannte Spur unter den einzelnen Systemen (TR1, TR2, TR3) an.

Uber zwei analoge Ausgénge wird neben der aktuellen Abweichung von der Mitte
der ausgewahlten Spur auch der aktuelle Pegel des Magnetfeldes ausgegeben. Zu-
satzlich wird ein Detektionssignal erzeugt, wenn ein Magnetband unter dem Sensor
erkannt wird.

Der Erfassungsbereich ist abhangig von der Montagehthe des Sensors und der Art
des Magnetbhands. Wie in Bild 1 oben zu sehen, detektiert der Sensor anhand der ho-
rizontalen magnetischen Flussdichte die Abweichung X von der Mitte der Spur. Im
Bild ist eines dieser Systeme beispielhaft abgebildet. Je gréBer die Abweichung,
desto groBer ist die Analogspannung, die ausgegeben wird.

Bild 3 zeigt die Ausgabe der Ausgange (AOUT 1, AOUT 2, Detect) beim Verschieben
des Sensors in X-Richtung tiber dem Magnetband (quer zur Fahrtrichtung).

Bild 3 Spannungsverlauf der Ausgdnge (idealisierte Darstellung)

Detect schaltet
\K auf +24 VDC
............... Abweichung des
-80 -75 -70 -65 -60}-55 -50 -45 -40 -35 -30 -25 -20 -15 -10 - 0 5 10 15 20 25 30 35 40 45 S0 55 60 65 70 75 80 Sensorsvon der

Magnetband-
mitte [mm]

== AOUT1(X)
= AOUT2(Z)
Detect

Spannungsverlauf AOUT1 und AOUT2 [VDC]
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Kapitel 3 - Montage

3 Montage

3.1 Magnetband

Zum Betrieb des Magnetsensors HG G-19600ZA muss axial polarisiertes Magnet-
band verwendet werden. Die Richtung der Polarisierung des verwendeten Magnet-
bandes ist parametrierbar (s. Bild 19 auf Seite 27). Sie muss allerdings auf der ge-
samten Anlage identisch sein.

Bild 4 Mdgliche und nicht mégliche Magnetisierung

axiale Magnetisierung axiale Magnetisierung mehrpolige Magnetisierung
(default) (parametrierbar)
OK v OK v nicht OK %8
N S NSNSNSNS

3.1.1 Magnetbandtypen

Die Gotting KG bietet passend zum Magnetsensor Magnetband (wird auf den Boden
aufgeklebt) und Magnetschnur (wird in einer in den Boden gefrasten Nut verlegt) an.
Bei diesen ist der Nordpol immer oben. Folgende Elemente sind verflighar:

Tabelle 2 Bestellnummern Magnetband
Bestellnr. Beschreibung Hinweise

HW MAT00003 | Magnetband zum Aufkleben von Rolle Rolle, Lange 15,2 m
BxHbB0xca 1,2 mm

HW MAT00004 | Magnetschnur zum Einfrasen, Lange angeben
BxH6x10 mm

HW MAT00005 |Magnetband Kurvensegment zum Auf- | Kurvensegmente
kleben,
Kreisabschnitt 30°, Radius 600 mm

HW MAT00006 |Magnetband Kurvensegment zum Auf-
kleben,
Kreisabschnitt 30°, Radius 800 mm

HW MAT00007 |Magnetband Kurvensegment zum Auf-
kleben,
Kreisabschnitt 30°, Radius 1.000 mm

HW MAT00008 | Magnetweiche, rechts, Radius 1.000 mm | Weichensegmente
HW MAT00009 | Magnetweiche, links, Radius 1.000 mm

GOITING
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Montage - Kapitel 3

3.1.2 Magnetbandmontage

Die Verlegung sowohl des Magnetbandes als auch der Magnetschnur wird in einem
separat erhaltlichen Dokument beschrieben, das Sie hier herunterladen kénnen:

| f I http://goetting.de/komponenten/19600

3.2 Magnetsensor

3.2.1 Voraussetzungen

Fehlerhafte Ausgaben auf Grund von Stéreinfliissen

In unmittelbarer Ndhe des Sensors auftretende Magnetfelder kdnnen die

Systemeigenschaften beeintrachtigen. Dies kann dazu fiihren, dass das FTF von

der Spur abkommt.

» Der Fahrzeughersteller muss dafiir sorgen, dass ein Verlassen des Kurses
erkannt und das Fahrzeug ggf. gestoppt wird.

Als Hilfsmittel dazu kann der digitale Ausgang DOUT1 Spurerkennung des

Magnetsensors genutzt werden, siehe Abschnitt 5.2.2 auf Seite 21.

Externe Magnetfelder, die von ihrer Starke her unterhalb des nattirlichen Erdmag-
netfelds liegen, haben keinen negativen Einfluss auf die Erkennung. Bei starkeren
Magnetfeldern hangt es von der Stéarke und Lage des Feldes ab, ob sich ihr Einfluss
Uber Einstellungen im Magnetsensor kompensieren lasst oder nicht. So sind z. B.
Magnetfelder, die asymmetrisch von links oder rechts oder aber nur an bestimmten
Stellen des Kurses auftreten schwer auszugleichen. Generell sollten Stéreinfliisse
minimiert werden, damit der Magnetsensor zuverlassig die Spur erkennen kann. Es

gilt daher:
Bild 5 Bereiche um Sensor und Magnetband ohne ferromagnetische Materialien
Ansicht von der Seite Ansicht von vorn
Fahrzeug- Legende 356
wand 100 100
100 100 |« = Nennlesabstand
[ - .metallfreie’ Fahrzeugwand
optionaler Bereiche um
Abstands- S den Sensor und
halter — das Magnetband
(Beispiel) ohne ferro— e
Magnet- magnetische Sensor
sensor Materialien

Magnetband —__|

Fahrbahn

¢ Der Bereich 100 mm rund um den Sensor sollte frei von ferromagnetischen
Materialien sein (dies gilt auch fiir die Montage am Fahrzeug). Diese lenken das
Magnetfeld ab und verfalschen die Messungen. Auch der Bereich im Nennlese-
abstand um das Magnetband herum sollte frei von ferromagnetischen Materia-
lien sein.
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Kapitel 3 - Montage

+ In der Umgebung des Sensors und das Magnetbandes diirfen sich keine weite-
ren Magnetfelder (Permanentmagneten, Elektromagneten, elektrische Leitun-
gen, etc.) befinden. Die sich ggf. ergebende Verfalschung der Messungen ist
abhangig von der Feldstarke der Storquellen.

+ Elektromotoren in der Nahe des Magnetsensors miissen ausreichend geschirmt
sein.

Storungen vom Fahrzeug machen sich permanent bemerkbar, Stérungen im Kurs
temporar. Permanente Stérungen lassen sich in einigen Fallen durch einen Offset
ausgleichen (siehe 6.4.2 auf Seite 27). Konstante magnetische Storfelder (z. B. elek-
tromagnetisch geldste Bremsen) kénnen seit der Firmware Version 0.45 kompen-
siert werden. Siehe Abschnitt 4.2 auf Seite 16.

<

Storungen im Kurs kdnnen z. B. bedeuten, dass die Magnetbandstrecke um den be-
troffenen Bereich herumgefiihrt werden muss oder die Storquelle abgeschirmt wird.

3.2.2 Montage am Fahrzeug

Bild6 Gehduseabmessungen und Montagebohrungen Magnetsensor

E Magnetsensor
© HG 19600-A .) .,\ 0) ( :
- &
- ke AR 4
8 Gehduse-
| unterkante
M12 x 1 Rundsteckverbinder M12 x 1 Rundsteckverbinder
5 polig (male) 8 polig (male)
€
c Z _
15 a1 a8 Fat
T W @ rehtung
ST1 ST2
3 Montage-
140 mm 7 bohrungen
£ |
E E M
3 8

Der Magnetsensor verfiigt (iber zwei Montagebohrungen mit einem Durchmesser
von 5 mm, durch die Befestigungsschrauben geflihrt werden kdnnen. Wir empfeh-
len den Einsatz nicht magnetisierbarer VA Schrauben. Die Montagebohrun-
gen haben einen Abstand von 140 mm (Mitte Bohrung <—> Mitte Bohrung). Der Ma-
gnetsensor ist quer zur Fahrtrichtung mit den Anschliissen nach oben zu montieren
(erste Ansicht in Bild 6 oben). Die empfohlene Einbauhdhe bei Verwendung des Ma-
gnetbands HW MAT00003 betragt 60 mm von der Gehauseunterkante bis zum Ma-
gnetband.
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Montage - Kapitel 3

n Da um den Magnetsensor herum ein Bereich frei von ferromagnetischen Materialien
eingehalten werden muss, kann der Sensor normalerweise nicht direkt auf die Fahr-
zeugwand montiert werden. Es empfiehlt sich daher der Einsatz eines Montagewin-
kels oder einer Montageplatte (Abstandshalter), z. B. aus Aluminium oder Acrylglas

(z. B. Plexiglas®). Siehe dazu Bild 7 unten.

Bild 7 Mdgliche Anordnung des Magnetsensors bei Montage mit optionalem Abstandshal-
ter

-~ Fahrzeugwand

Fahrtrichtung y
|,

N

- Optionaler
Abstandshalter
(Material nicht
ferromagnetisch)

~ Magnetsensor

Magnetband

Fahrbahn

@~ Falls der Sensor aus der Sicht einer nachgelagerten Steuerung seitenverkehrt (riick-
warts) montiert werden muss und die Spannungen fir links und rechts vertauscht
sind, lasst sich das Signal invertieren, siehe 6.4.2 auf Seite 27.

3.2.3 Anschlusskabel 1-seitig konfektioniert

SchlieBen Sie nun den Sensor an die Fahrzeugsteuerung an. Dazu stehen lhnen die
Anschlisse ST 1 und ST 2 zur Verfligung. Die Belegung der Pins finden Sie in Ab-
schnitt 5.2 auf Seite 20. Es kdnnen optional folgende vorgefertigte Kabelverlange-
rungen genutzt werden.

Tabelle 3 Zubehdr / Kabelverldngerungen

Bestell-Nr. Beschreibung

HW CAB00001 Kabel PUR, 5m mit einer M12-Winkelkupplung, 5-pol., A-
kodiert, einseitig offen

HW CAB00007 Kabel PUR, 2m mit einer M12-Winkelkupplung, 8-pol., A-
kodiert, einseitig offen
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Kapitel 4 - Inbetriebnahme

4 Inbetriebnahme

Der Sensor ist vorabgeglichen auf die Erkennung von einer Spur ohne Ab-
zweigungen. Bei diesem Anwendungsfall kann es ausreichen, den Sensor zu mon-
tieren und anzuschlieBen, anschlieBend kdnnen die Signale direkt verwendet wer-
den. Generell wird aber empfohlen, den Sensor wie im Folgenden beschrieben mit
einem PC zu verbinden, und die Konfiguration an die Anlage anzupassen, um Stor-
einfliisse zu vermeiden. Sollen mehrere Spuren und Abzweigungen erkannt werden,
muss die unten beschriebene Konfiguration durchgefiihrt werden.

Zur Inbetriebnahme-Parametrierung wird die serielle Schnittstelle im Stecker ST 1
verwendet. Verbinden Sie diese wie in Abschnitt 6.2 auf Seite 23 beschrieben mit
einem PC. Starten Sie dann ein geeignetes Terminalprogramm mit ANSI Emulation
(siehe Abschnitt 6.3 auf Seite 23). AnschlieBend kdnnen Sie das im Sensor laufende
Service-Programm nutzen (Abschnitt 6.4 auf Seite 24).

Werkseinstellungen eingestellt ist. Diese konnen bei Bedarf im Menli settings wie-
derhergestellt werden, s. Abschnitt 6.4.2 auf Seite 27.

n Fur die nachfolgende Darstellung wird davon ausgegangen, dass der Sensor auf

4.1 Parametrierung des Magnetsensors

Das Ziel der Parametrierung ist das zuverlassige Erkennen von Magnetspu-
ren. Dazu sind die Schwellwerte fiir die Erkennung einer (oder zwei) vorhandenen/
r Spur(en) einzustellen. Die Erkennung von zwei Spuren ist nétig, wenn Abzweigun-
gen im Kurs vorgesehen sind. Eine Spur wird erkannt, wenn die magnetische Fluss-
dichte Uber dem eingestellten Schwellwert (Limit) liegt. Bei der Spurerkennung
kommt eine Schaltverzdgerung von 2 % zum Einsatz, damit der Magnetsensor in
Grenzbereichen nicht zu sensibel reagiert. Fir die Inbetriebnahme werden folgende
Menis und Unterpunkte des Service-Programms verwendet:
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Bild 8 Inbetriebnahme: Verwendete Meniis des Service-Programms

HG19600 Serialnumber: 999999 Firmwareversion: V0.45
system monitor Hauptmenu
[ [
| HG 19600 00XO0X |
|
X
next turn: STRAIGHT
position track: 7.500
Zurick mit ESC (L) left Zurick mit ESC
P (R) right -
(S) straight
error: 0x00 (D) digital +input
Taste 2 1) CSV Output
3) testmode Taste 4
(4) raw data
Status: DIN:00 DOUT:0 AOUTL(X): 7.5V AOUT2(Z): 7.6V
HG 19600 Serialnumber: 999999 Firmwareversion: V0.45 HG 19600 Serialnumber: 999999 Firmwareversion: V0.45
settings RAW data monitor
Range: _ _
(1) track polarity :|north (B [
©.200 [mT] 0.01 .. 2 | HG 19600 0000 X |
(4) sen. two tracks:| 0.800 0.1 .. 4 | |
AOUTL (X)
(5) amplitude i 10.00 [V] 2.5 .. (10 - offset)
(6) offset 0.00 [V] 0 .. (10 - amplitude) system 3 system 2 system 1
(7) dnvert output : NO
(H) hold analog output when detect is lost: NO X -0.015 [mT] 0.011 [mT] 0.028 [mT]
AOUT2 (Z) Y -0.068 [mT] -0.041 [mT] -0.060 [mT]
(8) amplitude : 10.00 [V] 0 .. 10 [z ©.067 [mT] 0.066 [mT] 0.040 [mT]_|
(9) multiplier 1.00 0 .. 10 track NG No No
detect
(C) calibration sum of flux density: ¢.231
(D) load default settings
(F) firmware update (ESC) QUIT
(ESC) QUIT Status: DIN:0® DOUT:0 AOUT1(X): 0.0V AOUT2(Z): 7.2V

Bedeutung der hervorgehobenen Parameter:

track polarity im Mend settings: Polaritat des verwendeten Magnetbands

sensitivity im Mend settings: Empfindlichkeit der Erkennung einer Magnetspur.
Schwellwert der Erkennung in milliTesla (mT)

sen. two tracks im Men(i settings: Empfindlichkeit der Erkennung von zwei Mag-
netspuren. Bei Anwendungen ohne Abzweigungen ist dieser Wert auf das
Maximum 4 zu setzen.

sum of flux density im Meni raw data: Flussdichte eines unter dem Sensor
erkannten Magnetbands

Verwendung der in Abschnitt 3.1.1 auf Seite 10 genannten Magnetbander

HW MAT00003, HW MAT00008 und HW MAT00009 kann der Schwellwert sen. two
tracks fiir zwei Magnetbander nach folgender Tabelle eingestellt werden:

*

+

*

+
&~ Bei
Tabelle 4

Schwellwerte fiir zwei Magnetbdnder bei Standard-Magnetband

Lesehdhe [mm] 50 60 70 80 90 100

sen. two tracks [mT] 0.8 0.64 0.5 04 0.32 0.275

Bei

Problemen in der Erkennung der Fahrspur oder anderen Ausgangsbedingungen

wird die Parametrierung in folgender Reihenfolge empfohlen:

1

Parametrisieren sie die Polaritit des verwendeten Magnetbands (track polarity
im Mend settings). Standard bei Gétting Magnetband oder -spur: North.

Platzieren sie den Sensor in der gewahlten Leseh6he (Standard: 60 mm) mittig
ber einem Stiick des verwendeten Magnetbands. Vor und hinter dem Sensor
sollten sich nach Mdglichkeit mindestens 10 cm Magnetband befinden.
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3. Wechseln Sie ins Menii raw data und notieren Sie die angezeigte Flussdichte
sum of field strength. Wechseln Sie dann ins Menii settings und tragen Sie fiir
die Empfindlichkeit der Spurerkennung (sensitivity) ungefahr ein Flinftel der
Flussdichte sum of field strength ein.

>

Wechseln Sie ins Hauptmen( und bewegen Sie den Magnetsensor quer zum
Magnetband. Eventuell muss die Empfindlichkeit sensitivity im Men( settings
verringert werden, falls die Spur im Randbereich nicht mehr erkannt wird.

o

Soll die Funktion zum Abbiegen genutzt werden, muss der Schwellwert sen.
two tracks fiir zwei Spuren eingestellt werden. Tabelle 4 auf Seite 15 zeigt typi-
sche Werte, falls Gotting Magnetband zum Einsatz kommt. Wird diese Funktion
nicht benétigt, sollte der Schwellwert fiir zwei Spuren auf das Maximum der
zulassigen Eingabe gesetzt werden: auf den Wert 4. Ein guter Startwert fiir den
Schwellwert zur Erkennung von zwei Spuren ist das Dreifache des Limits flir
eine Spur.

=h}

Um den Schwellwert fiir zwei Spuren zu testen, platzieren sie je ein Magnet-
band links und rechts unter dem Sensor, sodass die &uf3eren Rander der Bander
mit den Randern des Sensors abschlieBen. Wenn jetzt die digitalen Spurwahl-
eingédnge geschaltet werden (links, rechts, geradeaus; tiber die Fahrzeugsteue-
rung, s. 5.2.3 auf Seite 21, oder Uiber die manuelle Steuerung im Hauptmend, s.
Bild 15 auf Seite 24) sollten zuverlassig zwei Magnetbander erkannt werden.

4.2 Kompensation von statischen magnetischen Storfel-
dern

ACHTUNG

Es lassen sich nur Storfelder kompensieren, die aus Sicht des Magnetsensors

statisch sind.

» Die Storquelle muss sich mit dem Magnetsensor mitbewegen und darf sich
nicht in ihrer Starke andern.

ACHTUNG

Es gibt keine Méglichkeit, die Kompensation wahrend des Betriebs ein- und
auszuschalten. Wird zum Beispiel das Storfeld einer elektromagnetisch
betatigten Bremse kompensiert, so ist diese Kompensation auch aktiv, wenn die
Bremse stromlos ist. In diesem Fall ist die Ausgabe des Magnetsensors um den
Einfluss des fehlenden Storfeldes verfalscht.

» Die Kompensation nur fiir dauerhaft auftretende Stérungen nutzen.

ACHTUNG

Die Kompensation eines Storfeldes wirkt sich auf den nutzbaren Wertebereich

fir die magnetische Feldstarke aus.

» Das Storfeld und das Uberlagerte Feld der Magnetspur miissen zusammen
im Wertebereich des Magnetsensors liegen.
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4.2.1 Kompensation von einem statischen magnetischen Storfeld

Bild 9 Inbetriebnahme: Kompensation eines statischen magnetischen Stérfelds

HG 19600 Serialnumber: 999999
calibration settings

compensated magnetic field:

system 3 system 2 system 1
0.000 [mT] ©.000 [mT] 0.000 [mT]
©.000 [mT] ©.000 [mT] 0.000 [mT]
9.000 [mT] ©.000 [mT] 0.000 [mT]

(1) calibrate for track detection
(2) calibrate for static magnetic field
Compensation

Firmwareversion: V0.45

HG 19600 Serialnumber: 999999
calibration settings

compensated magnetic field:

Firmwareversion:

system 3 system 2 system 1
0,001 [mT] -0.021 [mT] -0.059 [mT]
-0,046 [mT] -0.054 [mT] -0.044 [mT]
0,013 [mT] 0.019 [mT] 0.022 [mT]

Beispielwerte

(1) calibrate for track detection
(2) calibrate for static magnetic field

(3) delete static magnetic field compensation

(ESC) QuIT (ESC) QUIT
Taste 2 Taste 1 A
HG 19600 Serialnumber: 999999 Firmwareversion: V0.45 HG 19600 Serialnumber: 999999 Firmwareversion:
calibration settings calibration settings
compensated magnetic field: compensated magnetic field:
system 3 system 2 system 1 system 3 system 2 system 1
0.000 [mT] 0.000 [mT] 0.000 [mT] -0.000 [mT] -0.000 [mT] 0.000 [mT]
0.000 [mT] 0.000 [mT] 0.000 [mT] -0.000 [mT] 0.000 [mT] 0.000 [mT]
0.000 [mT] 0.000 [mT] 0.000 [mT] -0.000 [mT] -0.000 [mT] 0.000 [mT]
reading earth magnetic field... reading static magnetic field...
please TURN OFF static field please TURN ON static filed
Taste 1
(ESC) abourt (ESC) abourt
Durchfiihrung:

Magnetsensor an gew(inschter Einbauposition im FTF montieren.

Im Menu Settings die Option ] Calibration wahlen.

Men(punkt 2J fiir calibrate for static magnetic field wahlen.

Storfeld ausschalten.

Mit U continue bestéatigen, es wird das Magnetfeld der Umgebung gemessen.

Storfeld einschalten, den Sensor / das Fahrzeug dabei nicht bewegen.

N o o~ W N

Mit L1 continue bestéatigen, es wird das Magnetfeld der Umgebung plus Stor-
feld gemessen und das Storfeld berechnet.

8. Das berechnete Storfeld wird nun im Men(i angezeigt und von den Rohdaten
des Sensors abgezogen.

4.2.2 Loschen der Kompensation

1. Im Menii Settings die Option ] Calibration wéhlen

2. Menupunkt (3] delete static magnetic field compensation wahlen, die Parameter
der statischen Kompensation werden geldscht.

4.3 Automatische Kalibrierung der Spurerkennung

Um die Einstellung der Schwellwerte zu vereinfachen gibt es seit der Firmware Ver-
sion 0.45 die Moglichkeit der automatischen Parametrierung. Dazu wird der Magnet-
sensor mittig Gber der Magnetspur platziert und die Kalibrierung gestartet (s. u.). Die
Parameter kdnnen weiterhin manuell eingestellt werden / nach der automatischen
Kalibrierung verandert werden.
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Wenn der Einfluss von einem Storfeld kompensiert wurde (siehe oben), muss dieses
Storfeld auch bei der automatischen Parametrierung vorhanden sein, da es bei der
Berechnung von dem gemessenen Feld abgezogen wird.

Bild 10 [nbetriebnahme: Automatische Kalibrierung

HG 19600 Serialnumber: 999999 Firmwareversion: V@.45

calibration settings

compensated magnetic field:

system 3 system 2 system 1

0.000 [mT] 0.000 [mT] 0.000 [mT]

0.000 [mT] 0.000 [mT] 0.000 [mT]

0.000 [mT] 0.000 [mT] 0.000 [mT] 4—

Taste 1

: 1) calibrate for track detection

(2) calibrate for static magnetic field
(3) delete static magnetic field compensation

(ESC) QUIT

HG 19600 Serialnumber: 999999 Firmwareversion: V0.45

_> calibration settings

compensated magnetic field:

system 3 system 2 system 1
0.000 [mT] 0.000 [mT] ©.000 [mT]
0.000 [nT] 0.000 [mT] ©.000 [mT]
0.000 [mT] 0.000 [mT] ©.000 [mT]

Taste 1, um die
reading magnetic track...

please TURN ON static field if static field is compansated Kalibrierung
please PLACE one track under the center of the sensor .
durchzufithren

(1) continue
ESC) abourt

Durchfiihrung:

1. Magnetsensor in gewlinschter Hohe mittig Giber einer einzelnen Magnetspur
platzieren.

2. Im Menii 2] Settings die Option &) Calibration wihlen.
3. Mentpunkt _ fiir calibrate for track detection wahlen.

4. Falls die Kompensation aus Abschnitt 4.2 auf Seite 16 durchgefiihrt wurde,
sicherstellen, dass das Storfeld vorhanden ist.

5. Mit 2 continue bestatigen, dass der Sensor mittig tber einer einzelnen Spur
steht.

6. Folgende Parameter werden automatisch eingestellt: sensitivity, sen. two tracks,
AOUT2 multiplicator.
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5 Hardware

5.1 LEDs

Zur Funktionskontrolle sind fiinf LEDs vorhanden.

Bild 11 Lage der LEDs

= =

Magnetsensor

HG 19600-A e 6 o o o
.. 2 W\ (i (el W
©) | N % % % (&

KG
Celler Str. 5, 31275 Lehrte

Tabelle 5 Bedeutung der LEDs

LED Bedeutung

PWR blinkt bei normaler Funktion

ERR blinkt bei Fehler; Fehlercode nach Tabelle 6 unten
TR1 Schwellwert linkes System berschritten

TR2 Schwellwert mittleres System (iberschritten

TR 3 Schwellwert rechtes System (iberschritten

Tabelle 6 Anzeige der Fehlercodes (iber die LEDs / mégliche Fehlerbehebung

TR3 TR2 TR1 Fehlet;— Fehlerbeschreibung  Abhilfe
code *)
aus |aus |ein |0x01 |- Sensor tbersteuert |- magnetische Stérquelle
- zu starkes Magnet- entfernen
feld - Sensor zu niedrig mon-
tiert
aus |ein |aus |0x02 Wenden Sie sich bitte an den
Systemfehler Service der Gétting KG
ein laus |aus |0x04 ervice der Gotting

*) Fehler kdnnen gleichzeitig auftreten, dann werden die Fehlercodes in der Aus-
gabe des Service-Programms addiert.
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5.2 Anschlussbelegung

Der Magnetsensor verfiigt Gber zwei elektrische Anschliisse. Auf dem 8-poligen
Stecker ST 2 liegen alle Signale, die zum Betrieb notwendig sind. Der 5-polige An-
schluss ST 1 dient zur Parametrierung, Diagnose oder flir Softwareupdates. Er sollte
zugéanglich sein oder an eine zugangliche Stelle verlangert werden (s. auch optionale
Anschlusskabel in Abschnitt 3.2.3 auf Seite 13). Die Stromversorgung kann alterna-
tiv Gber beide Anschliisse realisiert werden. Die Pins fiir Versorgungsspannung und
Versorgungsmasse sind intern durchkontaktiert, wenn an beide Stecker gleichzeitig
eine Spannungsversorgung angelegt werden soll, muss diese von derselben Span-
nungsquelle kommen.

Bild 12 Lage der Anschlussstecker

M12 x 1 Rundsteckverbinder M12 x 1 Rundsteckverbinder
5 polig (male) 8 polig (male)
[ [
° e
ST1 ST 2

5.2.1 ST 1 Service / Konfiguration
5-poliger M 12 Einbaustecker (A-codiert)
Tabelle 7 Pinbelegung ST 1 5-polig

ST1 Pin  Signal Bemerkung
1 +Ub (24V) Versorgungsspannung
N\ (durchkontaktiert mit ST 2 Pin 1)
3
( ) 2 — Nicht verbunden
3 TxD RS232-Datenausgang
~—
4 RxD RS232-Dateneingang
5 GND Versorgungsmasse

(durchkontaktiert mit ST 2 Pin 2)
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5.2.2 ST 2 Betrieb
8-poliger M 12 Einbaustecker (A-codiert)

Tabelle 8 Pinbelegung ST 2 8-polig

ST 2 Pin  Signal Bemerkung

1 +Ub (24V) Versorgungsspannung

2 GND Versorgungsmasse

3 DIN1 digitale Eingange: Auswabhl

4 DIN 2 Abzweigung, s. 5.3 auf Seite 21

5 AOUT 1 (X) *) analoge Ausgange:

6 AOUT 2 (2) *) Ausgabe SpurfUhrung

7 DOUT1 (max. digitaler Detect Ausgang: Aus-
20mA) gabe Spurerkennung +Ub (24V)

8 Nicht belegt

*) Spannungsbereich der Ausgabe ist parametrierbar (siehe Abschnitt 6.4.2 auf
Seite 27)

5.2.3 Digitale Eingange Auswahl Abzweigung

Uber die zwei digitalen Eingénge in Stecker ST 2 kann dynamisch eine von drei Spu-
ren (Links, Mitte, Rechts) angewahlt werden, siehe auch Abschnitt 5.3 unten.

Tabelle 9 Spurwahl iber die digitalen Eingdnge DIN 1 und DIN 2

DIN 1 DIN 2 Spur
1 0 Links
0 1 Rechts
0 0 Geradeaus
1 1 Geradeaus

5.3 Abbiegen vom Grundkurs

Soll das Fahrzeug auf eine Nebenstrecke abbiegen, dann muss die Nebenspur wie
in Bild 13 gezeigt beginnen. Geeignetes Magnetband fiir Kurven finden Sie in Tabel-
le 2 auf Seite 10. Im Erfassungsbereich des Sensors darf sich neben der Grundspur
immer nur maximal ein Abzweig befinden. Bei Kreuzungen miissen daher die Ab-
zweigungen auf der linken und rechten Seite versetzt angeordnet werden.
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Bild 13 Gestaltung von Abzweigen

Spurwahl

links :
__/ ||nkS #rlohtung
—
L geradeaus geradea’us rechts

> >
fechts — geradeals rechs g

Magnetsensor

Fahrt-

Die Anweisung zum Abbiegen auf eine Nebenspur wird dem Sensor Gber die Spur-
wahleingange (s. 0.) gegeben oder iber das Hauptmenii des Service Programms (zu
Testzwecken, siehe 6.4 auf Seite 24). Die Anweisung sollte gesetzt werden, bevor
die zweite Spur vom Sensor erkannt wird und kurz nach der Abzweigung zurlickge-
setzt werden. Dank optimierter Algorithmen bleibt der Magnetsensor beim Abzwei-
gen immer mittig (ber der gewahlten Spur.

A\ VORSICHT

Zufalliges Verhalten der Spurfiihrung

Wenn an einer Abzweigung/Einfadelung Geradeausfahrt (straight) eingestellt ist,

ist das Verhalten der Spurfiihrung zufallig

» Schalten Sie vor Abzweigungen/Einfadelungen immer auf die gew(inschte
Seite um (links/rechts)

Wie in Bild 13 gezeigt, sollte bei Abzweigungen entweder die Richtung des Ab-
zweigs oder die entsprechende Gegenrichtung gesetzt sein. Da in Gegenrichtung
kein Abzweig ist, fiihrt der Sensor das Fahrzeug in diesem Fall geradeaus.
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Software

6.1 Einschaltverhalten

Unmittelbar nach dem Einschalten leuchten alle 5 LEDs am Gerat. Der Bootloader
wartet fiinf Sekunden auf ein eventuelles Softwareupdate, danach wechselt das Ge-
rat in den normalen Betriebsmodus.

6.2 Anschluss an einen PC tiber die serielle Schnittstelle
Der Sensor verfligt tiber eine serielle Schnittstelle zur Diagnose, Parametrierung und
zum Softwareupdate, die (iber den 5-poligen Stecker ST 1 (s. 5.2.1 auf Seite 20) ge-
nutzt werden kann. Es wird ein PC mit serieller RS232 Schnittstelle bendtigt. Bei
PCs, die keine serielle Schnittstelle haben, empfiehlt sich der Einsatz eines USB auf
RS232 Adapters, der im Fachhandel erhaltlich ist.

Bild 14 Anschlussbeispiel: Verbindung mit der seriellen Schnittstelle eines PCs
1 1
D 12345 ) 1 2 5
IxD IxD &
o™ o 3 0|3 ((( \\\\)
~@ | (oG], i (@)
Computer (z. B. PC USB-Seriell Serielle ; Alle anderen ST1
oder Laptop) Adapter (optional) Schnittstelle g nicht belegen Magnetsensor
Die serielle Schnittstelle des Magnetsensors wird mit folgenden Ubertragungspara-
metern betrieben. Diese missen z. B. im Terminalprogramm auf dem PC (s. u.) ein-
gestellt werden.
Tabelle 10 Ubertragungsparameter der seriellen RS232 Schnittstelle
Einstellung
Bits per second 115200
Data bits 8
Parity None
Stop bits 1
Flow control None
Terminal emulation ANSI
6.3 Terminalprogramm

Es kann jedes kompatible Terminalprogramm verwendet werden, Beispiele sind Hy-
perTerminal® oder Tera Term®. HyperTerminal war in friitheren Versionen von Micro-
soft® Windows® enthalten. Es kann auBerdem fir alle Windows® Versionen unter
folgender Adresse im Internet heruntergeladen werden:

| f I https://www.hilgraeve.com/hyperterminal/
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Starten Sie das Terminalprogramm auf dem PC und verbinden Sie den entsprechen-
den COM-Port des PC mit den Anschlissen TxD, RxD und GND des Magnetsensors.
Wurde die Verbindung erfolgreich hergestellt, erscheint das Grundmen( entspre-
chend Abschnitt 6.4 in der Ausgabe des Terminalprogramms. Eventuell ist es nétig,
mit der Taste (J das Hauptmen( neu anzufordern.

6.4 Service-Programm

Bild 15 Hauptmendi
HG19600 Serialnumber: 999999 Firmwareversion: V0.45

system monitor

next turn: STRAIGHT
position track: 7.500

(L) left

(R) right

(S) straight
error: 0x00 (D) digital input

(1) CSV Output
(2) settings
(3) testmode
(4) raw data

Status: DIN:0® DOUT:0 AOUT1(X): 7.5V AOUT2(Z): 7.6V

Das Service-Programm zeigt den aktuellen Status des Systems an. In der ersten Zei-
le werden die Seriennummer und Softwareversion ausgegeben. Zuséatzlich gibt es
eine visuelle Darstellung des Sensorgehauses mit Anzeige der Position des Magnet-
bands.

Tabelle 11 Statusanzeigen im Hauptmendi

Statusanzeigen

position track Position der gewahlten Spur

next turn gewahlte Abbiegerichtung, kann fir Testzwecke manuell
mit L, R und S Uberschrieben werden, anschlieBend mit D
zuriicksetzen (siehe auch nachste Seite)

output ausgegebene Position (gleich dem Wert der gewahlten
Spur position track, allerdings kann hier ein unterschiedli-
cher Wert berechnet werden, falls die Standardwerte fiir
Amplitude, Offset und Invert Track verandert wurden, s.
6.4.2 auf Seite 27)
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Die Statuszeile zeigt folgende Informationen:

Tabelle 12 Statuszeile im Hauptmendi

Statuszeile

DIN Status der digitalen Eingdnge (s. Tabelle 9 auf Seite 21)
DOUT Status des digitalen Ausgangs

AQUT1 (X) Status der analogen Ausgabe

AQUT2 (2) Status der analogen Ausgabe

Uber die Tasten M 2], ) und &) wird in die weiteren Menis verzweigt. Mit den
Tasten L), () und 8] kénnen die digitalen Eingange zur Wahl der Abzweigungen flir
Testzwecke Uberschrieben werden:

+ Ll wihlt die linke Spur (left) / Bl wihlt die rechte Spur (right).

+ sl wahlt Geradeausfahrt (straight / Mitte).

Sind die digitalen Eingange Uberschrieben erscheint die Meldung !digital in-
puts overwritten! MitderTaste o] kann auf die Spurauswahl tber die digi-
talen Eingéange zuriickgeschaltet werden.

6.4.1 (1) CSV Output
Bild 16 Menu CSV Output

HG 19600 Serialnumber: 999999 Firmwareversion: V0.45

CSV Output

(1) continuous output (5Hz)
(2) single line per keypress (spacebar -> next line)

start text capture before countinuing

(ESC) QUIT

Fir Diagnosezwecke kann die Ausgabe verschiedener Werte im CSV-Format (Com-
ma Separated Values) gestartet werden. Die CSV-Ausgabe kann unter Einsatz eines
Terminal-Programms (z. B. HyperTerminal®) auf einem PC abgespeichert werden.
Benutzen Sie dazu z. B. in HyperTerminal® im Menii Ubertragung die Option Text
aufzeichnen... und geben sie einen Dateinamen mit der Endung.csv an, bevor Sie die
Ausgabe im Service-Programm mit starten. Dazu stehen zwei Optionen zur Verfi-
gung:

+ 1) (Standard): Die Werte werden kontinuierlich als Datenstrom ausgegeben.

¢ 2J: Immer wenn die Leerzeichen Taste am PC betatigt wird, wird eine Werte-
zeile in die Datei geschrieben.
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Zum Beenden der Ubertragung erst die Aufzeichnung im Terminalprogramm am PC
stoppen, dann im Service-Programm die Ausgabe mit der Taste =] beenden. Die
Textdatei auf dem PC hat folgendes Format:

Bild 17 Beispiel einer CSV Textaufzeichnung

Counter;Systeml_X;Systeml_Y;Systeml_Z;System2_X;System2_VY;System2_Z;System3_X;System3_Y;Sy
stem3_Z;total_field;PositionTrackl;OutputPosition;AOUT1;AOUT2;DOUT;DIN1;DIN2;Numberof-
Tracks;SYSTEMERROR;SN: 0; SW: V0.40

1; -0.244; -0.001; 0.079; 0.031; 0.008; 0.278; 0.181; -0.021; 0.025; 0.720; 0.514;
0.514; 0.513; 5.564;1;0;0;1;0

2; -0.244; -0.001; 0.079; 0.031; 0.008; 0.278; 0.180; -0.021; 0.025; 0.720; 0.511;
0.511; 0.514; 5.568;1;0;0;1;0

3; -0.243; -0.001; 0.079; 0.031; 0.008; 0.278; 0.180; -0.021; 0.025; 0.720; 0.512;
0.512; ©0.512; 5.568;1;0;0;1;0

4; -0.244; -0.001; 0.079; 0.031; 0.008; 0.278; 0.181; -0.021; 0.025; 0.720; 0.512;
0.512; 0.511; 5.568;1;0;0;1;0

5; -0.244; -0.001; 0.079; 0.031; 0.008; 0.278; 0.180; -0.021; 0.025; 0.720; 0.512;
0.512; 0.514; 5.568;1;0;0;1;0

6; -0.244; -0.001; 0.079; 0.031; 0.008; 0.278; 0.180; -0.021; 0.025; 0.720; 0.512;
0.512; 0.512; 5.568;1;0;0;1;0

7; -0.244; -0.001; 0.079; 0.031; 0.008; 0.278; 0.180; -0.021; 0.025; 0.720; 0.514;
0.514; 0.510; 5.568;1;0;0;1;0

8; -0.244; -0.001; 0.079; 0.032; 0.008; 0.279; 0.181; -0.021; 0.025; 0.720; 0.514;
0.514; 0.516; 5.564;1;0;0;1;0

9; -0.243; -0.001; 0.079; 0.031; 0.008; 0.278; 0.181; -0.021; 0.025; 0.720; 0.515;
0.515; ©0.513; 5.564;1;0;0;1;0

10; -0.244; -0.001; 0.079; 0.031; 0.008; 0.279; 0.181; -0.021; 0.025; 0.721; 0.510;
0.510; 0.510; 5.573;1;0;0;1;0

11; -0.244; -0.001; 0.079; 0.031; 0.008; 0.278; 0.181; -0.021; 0.025; 0.720; 0.513;
0.513; ©0.511; 5.568;1;0;0;1;0

(...)
Die gespeicherte .csv Datei kann anschlieBend mit einem Tabellenkalkulationspro-
gramm (z. B. Microsoft® Excel®) gedffnet und ausgewertet werden:

Bild 18 CSV Mitschnitt in Tabellenkalkulation importiert

A [ & D E F G H | J K ¢ M N o |ep|a|r s T u v
1 |Counter System1 X System1_Y System1l Z System2 X System2_Y System2 Z System3_X System3_Y System3_Z total field PositionTrackl OutputPosition AOUT1 AOUT2 DOUT DIN1 DIN2 NumberofTracks SYSTEMERROR SN:0 SW:V0.40
2 1-0244  -0.001 0.079 0.031 0.008 0278 0181 -0.021 0.025 0.720 0514 0514 0513 5564 1 0 0 1 0

3 2-0244  -0.001 0.079 0.031 0.008 0278 0180 -0.021 0.025 0.720 0511 0511 0514 5568 1 0 0 1 0

4 3 -0243 -0.001 0.079 0.031 0.008 0278 0180 -0.021 0.025 0.720 0512 0512 0512 5568 1 0 0 1 0

5 40284  -0.001 0.079 0.031 0.008 0278 0181 -0.021 0.025 0.720 0512 0512 0511 5568 1 0 0 1 0

6 5-0244  -0.001 0.079 0.031 0.008 0278 0180 -0.021 0.025 0.720 0512 0512 0514 5568 1 0 0 1 0

7 6-0244  -0.001 0079 0.031 0.008 0278 0180 -0.021 0.025 0.720 0512 0512 0512 5568 1 0 0 1 0

8 7-0204  -0.001 0.079 0.031 0.008 0278 0180 -0.021 0.025 0.720 0514 0514 0510 5568 1 0 0 1 0

9 8 -0244  -0.001 0.079 0032 0.008 0279 0181 -0.021 0.025 0.720 0514 0514 0516 5564 1 0 0 1 0

10 9 -0.243 -0.001 0.079 0.031 0.008 0278 0181 -0.021 0.025 0.720 0515 0515 0513 5564 1 0 0 1 0

n 10 0244 -0.001 0.079 0.031 0.008 0.279 0181 -0.021 0.025 0721 0510 0510 0510 5573 1 0 0 1 0

12 11 -0294  -0.001 0.079 0.031 0.008 0.278 0181 -0.021 0025 0.720 0.513 0513 0511 5568 1 0 0 1 [

1
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6.4.2 (2) Settings

Uber die Taste ) im Service-Programm gelangen Sie in die Einstellungen des Ma-
gnetsensors.

Bild 19 Mend Settings
HG 19600 Serialnumber: 999999 Firmwareversion: V0.45

settings
Range:
(1) track polarity : north

(3) sensitivity : 0.200 [mT] ©0.01 .. 2
(4) sen. two tracks: 0.800 0.1 .. 4
AOUTL (X)
(5) amplitude ¢ 10.00 [V] 2.5 .. (10 - offset)
(6) offset : 0.00 [V] 0 .. (16 - amplitude)

(7) dinvert output : NO
(H) hold analog output when detect is lost: NO

AOUT2 (2)
(8) amplitude : 10.00 [V] 0 .. 10
(9) multiplier : 1.00 0 .. 10

(C) calibration

(D) load default settings
(F) firmware update

(ESC) QUIT

Status: DIN:0® DOUT:0 AOUT1(X): 0.0V AOUT2(Z): 0.0V

n Geénderte Einstellungen werden automatisch gespeichert.

+  andert die eingestellte Polaritit des Magnetbandes. (south = magnetischer
Stdpol nach oben; north = magnetischer Nordpol nach oben; s. Abschnitt 3.1
auf Seite 10)

3] Schwellwert zur Erkennung eines Magnetbandes

4 Schwellwert zur Erkennung von zwei Magnetbandern
¢+ (5] maximale Amplitude der Ausgangsspannung AOUT1
(6] Offset der Ausgangsspannung AOUT1

+ (7] Ausgangsspannung AOUT1 invertieren, falls der Magnetsensor aus Sicht der
nachgelagerten Steuerung seitenverkehrt montiert wurde

H Analoge Ausgangsspannung wird gehalten, falls Detect Signal wegfallt.
¢ (8 maximale Amplitude der Ausgangsspannung AOUT2

o] Skalierungsfaktor fiir die Ausgangsspannung AOUT2

e Menu fiir die Kalibrierung. Siehe Abschnitt 6.4.3 auf Seite 28

+ ] Parameter auf Werkseinstellungen zurlicksetzen

_F] Softwareupdate (siche Abschnitt 6.4.6 auf Seite 29)

>

*>

*>

L 4

>

>

>
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6.4.3 (C) Calibration Settings

Uber die Taste €J im Menti settings gelangen Sie in die Einstellungen fiir die Kalib-
rierung.

Bild 20 Mendi calibration settings
HG19600 Serialnumber: 999999 Firmwareversion: V0.45

calibration settings

compensated magnetic field

system 3 system 2 systeml

0.000 [mT] 0.000 [mT] 0.000 [mT]
0.000 [mT] 0.000 [mT] 0.000 [mT]
0.000 [mT] 0.000 [mT] 0.000 [mT]

(1) calibrate for track detection
(2) calibrate for static magnetic field
(3) delete static magnetic field detection

(ESC) QUIT

In der Mitte des Menus werden die eingestellten magnetischen Feldstarken fiir das
Kompensierte statische Magnetfeld angezeigt. Diese Werte werden von den tat-
sachlich gelesenen Werten abgezogen.

+ [t Kalibrierung der Spurerkennung, siehe Abschnitt 4.3 auf Seite 17.
+ 2] Kalibrierung fur statisches Magnetfeld, siehe Abschnitt 4.2 auf Seite 16.

+ (8] Laschen der Kalibrierung fiir statisches Magnetfeld, siehe Abschnitt 4.2 auf
Seite 16.

6.4.4 (3) test monitor
Im Testmenii kdnnen die analogen und digitalen Ausgange geprift werden:

Bild 21 Mendi test monitor
HG19600 Serialnumber: 999999 Firmwareversion: V0.45

test monitor

(1) toggle digital output (detect)

(2) Set AOUTL (X) = oV
(3) Set AOUTL (X) = 1@V
(4) Set AOUT1 (X) = -1V

(5) Set AOUT1 (X) XV  [-18V .. 16V]
(6) Set AOUT2 (Z)
(7) Set AOUT2 (Z)
(8) Set AOUT2 (Z)

oV
1oV
xV [ov .. 10V]

(ESC) QUIT
Status: DIN:0O0 DOUT:0 AOUT1(X): 0.0V AOUT2(Z): 0.0V

] schaltet den digitalen Ausgang DOUT ein/aus.

¢ (2] Setzt die Ausgangsspannung AOUTL (X) auf OV.

(3] Setzt die Ausgangsspannung AOUT1 (X) auf 10V.

(4] Setzt die Ausgangsspannung AOUT1 (X) auf -10V.
)

¢+ 5] Setzt die Ausgangsspannung AOUT1 (X) auf einen beliebigen Wert zwi-
schen-10 und 10 V.

>

*>

>

—_ o~ o~ —
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+ 8] Setzt die Ausgangsspannung AOUT2 (Z) auf O V.
o 7] Setzt die Ausgangsspannung AOUT2 (Z) auf 10 V.

¢+ 8] Setzt die Ausgangsspannung AOUT2 (Z) auf einen beliebigen Wert zwischen
Ound 10 V.

6.4.5 (4) RAW data monitor

In diesem Men(i werden die Rohdaten der einzelnen Subsysteme ausgegeben. Zu-
satzlich wird die Summe der gemessenen Flussdichte (sum of field
strength) angezeigt. Diese wird fiir die Inbetriebnahme benétigt.

Der Sensor ermittelt intern eine Position mit X, Y und Z Koordinaten. Fiir die Spur-
fihrung werden nur X und Z verwendet und ausgegeben. Im RAW data monitor wird
zusétzlich auch der nur intern vorliegende Wert fiir Y angezeigt.

Bild 22 Meni RAW data monitor
HG 19600 Serialnumber: 999999 Firmwareversion: V0.45

RAW data monitor

| HG 19600 0000O0KX |
| |
system 3 system 2 system 1
X -0.015 [mT] 0.011 [mT] 0.028 [mT]
Y -0.068 [mT] -0.041 [mT] -0.060 [mT]
4 0.067 [mT] 0.066 [mT] 0.040 [mT]
track No No No

detect

sum of flux density: 0.231

(ESC) QUIT

Status: DIN:0®@ DOUT:0 AOUT1(X): 0.0V AOUT2(Z): 0.0V

Die hier angezeigten Rohdaten sind bereits um die eventuelle Kompensation fir ein
statisches Magnetfeld korrigiert (siehe Abschnitt 4.2 auf Seite 16).

6.4.6 Softwareupdate (Firmware)

Direkt nach dem Einschalten der Betriebsspannung erscheint folgende Meldung im
Terminalprogram.

Bild 23 Menli Softwareupdate

Serialnumber: 999999

Press F to Upload new Firmware...........oovuuu

Wird innerhalb von flinf Sekunden die Taste i3] gedrickt erscheint die Aufforderung
zum Ubertragen der neuen Firmware.
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Bild 24 Ubertragung eines Firmware-Updates

Serialnumber: 999999

Press F to Upload new Firmware.....

Waiting for the file to be sent (YModem)... (press 'a' to abort)

Jetzt kann die Ubertragung per Y-Modem Protokoll gestartet werden. Nach erfolg-
reicher Ubertragung erscheint die unten gezeigte Meldung. Diese wird mit einer be-
liebigen Taste quittiert. AnschlieBend geht das System in den Betriebszustand.

Bild 25 Abschluss des Softwareupdates

Serialnumber: 999999

Press F to Upload new Firmware.............
Waiting for the file to be sent (YModem)...

C

(press 'a' to abort)

Programming Completed Successfully!
Name: HG19600_user.bin
Size: 30664 Bytes

Press any key...
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7 Wartung

Das System ist weitgehend wartungsfrei. Die Wartung beschrankt sich auf

+ die Sichtpriifung des Sensors (fester Sitz aller Schrauben, Kabel und Stecker
ordnungsgemal befestigt).

Flihren Sie gegebenenfalls ein Update der Firmware nach der beschriebenen Proze-
dur durch (Abschnitt 6.4.6 auf Seite 29). Sie kdnnen die Version der aktuellen Sen-
sorsoftware im Hauptmeni ablesen (Bild 15 auf Seite 24).
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8 Technische Daten

Tabelle 13 Technische Daten

Technische Daten Magnetsensor

Nennleseabstand

60 mm

Bei Verwendung des Magnetbands

HW MAT00003 aus Tabelle 2 auf Seite 10. Bei
abweichendem Magnetband kann eine andere
Lesehdhe nétig sein.

Abmessungen 156 x 31 x53 mm (Bx T x H)
Gehause Polycarbonat

Gewicht 150 g

Schutzart IP 54

Relative Luftfeuchte bei 25° C

95% (ohne Betauung)

Betriebstemperaturbereich -20° C bis +50° C
Lagertemperaturbereich -20° C bis +70° C
Spannungsversorgung +24VDC

Stromaufnahme <100 mA

Anschliisse 2 Stecker M12 (1x 5 pol./ 1x 8 pol.)

Analoge Ausginge

- AOUT 1 (X):-10 bis +10 VDC
- AOUT 2 (2): 0-10 VDC

Digitaler Ausgang

Detect: +24 VDC (+Ub), max. 20 mA

Serielle Schnittstelle

RS232
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12 Hinweise

12.1 Urheberrechte

Dieses Werk ist urheberrechtlich geschiitzt. Alle dadurch begriindeten Rechte blei-
ben vorbehalten. Zuwiderhandlungen unterliegen den Strafbestimmungen des Ur-
heberrechts.

12.2 Haftungsausschluss

Die angegebenen Daten verstehen sich als Produktbeschreibungen und sind nicht
als zugesicherte Eigenschaften aufzufassen. Es handelt sich um Richtwerte. Die an-
gegebenen Produkteigenschaften gelten nur bei bestimmungsgemalem Gebrauch.

Diese Anleitung ist nach bestem Wissen erstellt worden. Der Einbau und Betrieb der
Geréate erfolgt auf eigene Gefahr. Eine Haftung fiir Mangelfolgeschaden ist ausge-
schlossen. Anderungen, die dem technischen Fortschritt dienen, bleiben vorbehal-
ten. Ebenso behalten wir uns das Recht vor, inhaltliche Anderungen der Anleitung
vorzunehmen, ohne Dritten Kenntnis geben zu miissen.

12.3 Markenzeichen und Firmennamen

Soweit nicht anders angegeben, sind die genannten Produktnamen und Logos ge-
setzlich geschiitzte Marken der Gétting KG. Alle anderen Produkt- oder Firmenna-
men sind gegebenenfalls Warenzeichen oder eingetragene Warenzeichen bzw. Mar-
ken der jeweiligen Firmen.
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