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1. DER ZEROTRONIC-SENSOR, DER AUFBAU UND DAS DIGITALE MESSPRINZIP
1.1 DIE FAMILIE DER DIGITALEN SENSOREN ZEROTRONIC

Die Sensoren der ZEROTRONIC-Familie haben einen digitalen Neigungssensor und eine digitale
Datenuibertragung. Dieser digitale Aufbau ermdglicht es, Temperatureinfliisse zu kompensieren und die Messdaten
ohne Verluste tiber lange Distanzen zu Ubertragen.

Die Kombination dieser Eigenschaften erlaubt es, hdochsten Anforderungen bezuglich Prazision, Aufldsung und
Temperatur Stabilitat zu genugen.

Die ZEROTRONIC-Sensoren haben sich im Markt im Zusammenhang mit Prézisionsneigungssensoren flr
anspruchsvolle Anwendungen als der Massstab etabliert .

Die Sensoren der ZEROTRONIC-Familie zeichnen sich durch folgende Eigenschaften aus:
e Hohe Auflésung und grosse Genauigkeit
o Gute Temperaturstabilitat
e Messbereiche von +0.5 bis +60 Grad
e Synchrone Messwerterfassung mehrerer Sensoren
o Unempfindlich gegen Schockeinwirkungen
o Unempfindlich gegen elektromagnetische Felder

1.2 ZEROTRONIC-SENSOREN / ZWEI AUSFUHRUNGEN TYP 3UND TYP C

Innerhalb der ZEROTRONIC Familie stehen 2 Sensor-Typen zur Verfugung, welche leicht unterschiedliche
physikalische Eigenschaften aufweisen:

ZEROTRONIC 3
ZEROTRONIC C

Gemeinsame Eigenschaften der beiden Sensor-Typen:

« Die Dimensionen und die elektrischen Eigenschaften der beiden Sensoren sind identisch.

o Das Messelement basiert bei beiden Typen auf einem Pendel, welches zwischen zwei Elektroden frei
schwingen kann. Abhéngig von der Neigung des Systems verandert das Pendel seine Position. Damit
verandert sich auch die Kapazitat zwischen dem Pendel und den Elektroden. Diese Veranderung wird digital
ausgewertet.

o Die eigentliche Messzelle ist hermetisch abgedichtet und damit geschitzt gegen Feuchtigkeit.

e Beide Sensor-Typen werden Uber den gesamten Messbereich mit Referenzpunkten kalibriert, welche im
EEPROM des Sensors gespeichert werden.

e Beide Sensoren sind mit einem Temperatur-Sensor ausgerustet, und sind temperaturkalibriert. Damit kénnen
Temperatureinfliisse sehr gut kompensiert werden.

Unterschiede in den Eigenschaften der beiden Sensor-Typen:

e Das Pendel vom ZEROTRONIC 3 ist grosser, womit bei
kleinen Neigungen ein deutlich besseres Signal-Rausch-
Verhéltnis erreicht werden kann. Der ZEROTRONIC 3 ist
somit fur Prazisions-Mess-Aufgaben besser geeignet.

o Die Masse des Pendels des ZEROTRONIC C ist kleiner,
womit dieser Sensor stabiler ist, wenn der Sensor uber
langere Zeit in einer geneigten Lage verbleibt.

Die Option fir einen analogen Output ist nur beim ZEROTRONIC 3 vorhanden.
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- Spannungsstabilisation
mit Level-Shifter
- Digital-Frequenzmessung
Pendel - Speicherung der Kalibrierdaten
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\,‘ Elektroden Gehause gesdicht verschweisst

RC-Oszillator

Sensorfuss

MESSBEREICHE:
Die ZEROTRONIC-Sensoren sind in sechs
verschiedenen Grundversionen hinsichtlich
Messbereich verflgbar:

ZEROTRONIC 3
Messbereich +0.5°
ZEROTRONIC 3
Messbereich +1°
ZEROTRONIC 3
Messbereich £10°
ZEROTRONIC 3
Messbereich +30°
ZEROTRONIC C
Messbereich +10°
ZEROTRONIC C
Messbereich +30°
ZEROTRONIC C
Messbereich +45°
ZEROTRONIC C
Messbereich +60°

Die hohe Stabilitdt und Genauigkeit der ZEROTRONIC-Sensoren basiert unter anderem darauf, dass nur ein
einziger Oszillator verwendet wird, welcher Uber einen SELECTOR abwechselnd auf die beiden Elektroden

geschaltet wird. Damit lassen sich Temperatur-Einfliisse minimieren und die Langzeitstabilitat optimieren.

Die Frequenz-Unterschiede der beiden Schwingkreise werden digital ermittelt und daraus die Neigung berechnet.

Dank diesem Konzept resultiert ein optimales Signal-Rausch Verhaltnis womit sich die Neigung sehr genau

bestimmen l&sst.

Spannungs-

Stabilisation Connector

SELECTOR Vee 1
PENDEL 2 2
OSCULATOR 5 Stellung Selector
s22 RTA ofULruLnuun
T F 3] Ausgangsfrequenz
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878
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2 1
R g '
- = 5 Stellung Selector
s ND 1
c1 cg o [ L LUy L Ly
-~ Ausgangsfrequenz
SIGNAL
1 I 1
2 I ? Stellung Select
Stellung "SELCTOR" ellung Selector
o L
Ausgangsfrequenz

Ausgangsfrequenz

Seite 8 von 48

A

Keine Neigung
mbrane in
Null-Lage:

Positive Neigung
Membrane schwenkt
nach links aus

Negative Neigung
Membrane schwenkt
nach rechis aus



Die nachfolgende Liste sollte helfen, die Differenzierung und die korrekte Anwendung der beiden Sensor-Typen zu
erleichtern:

1.3 ZEROTRONIC 3
e Hohe Auflésung, hohe Genauigkeit fir Neigungen bis zu 10°
e Sehr gutes Signal-Rausch-Verhaltnis
e Sehr gute Wiederholbarkeit
e Sehr gute Linearitat
e Sehr gute Temperatur-Stabilitat

Einige typische Anwendungen fir den ZEROTRONIC 3

Anwendungen, bei denen sehr hohe Genauigkeit und hohe Auflésungen bei kleinen Neigungen verlangt sind:
e Einrichten von Maschinen, z.B. Pitch und Roll (Stampfen und Rollen)

o Exaktes Ausrichten nach dem absoluten Null

e Genaues Messen von kleinen Neigungen unter schwierigen Bedingungen; z.B. bei Aussentemperaturen

1.4 ZEROTRONICC
e Hohe Genauigkeit fiir Neigungen zwischen 10° and 60°
e Sehr gute Wiederholbarkeit
e Sehr gute Langzeitstabilitat in geneigter Lage
e Sehr gute Linearitat
e Sehr gute Temperatur-Stabilitat

Einige typische Anwendungen fir den ZEROTRONIC C
e Grosse Neigungen
o Der Sensor verbleibt tiber langere Zeit in einer geneigten Position

15 DYNAMISCHE EIGENSCHAFTEN DER ZEROTRONIC-SENSOREN

Neigungssensoren sind eigentlich hochempfindliche Beschleunigungssensoren mit welchen die Abweichung zur
Gravitation gemessen wird. Jede nicht-konstante Bewegung erzeugt ihrerseits Beschleunigungen, welche auf einen
Neigungssensor Sensor einwirken: Je stérker diese externen Beschleunigungskomponenten, desto kleiner die
resultierende Genauigkeit der Neigungsmessung.

Neigungsmessung an sich bewegenden Objekten ist grundsatzlich moglich, wenn diese
physikalischen Randbedingungen beriicksichtigt werden.

Beispiele von Anwendungen, welche gut funktionieren:
« Roll-Messungen an einer Werkzeugmaschine, welche gleichformig entlang einer Achse verschoben wird.
o Neigungsmessung auf einem Schiff, welches im ruhigen Hafenwasser liegt.
e Neigungsmessung an einem Container, welcher angehoben wird.

Durch Anpassung von Messgeschwindigkeit und Integrationszeit kann die Genauigkeit optimiert werden.

Beispiele von Anwendungen, welche nicht funktionieren:
e Neigungsmessung an einem fahrenden Zug in der Kurve (Coriolis-Beschleunigung ist zu gross).
e Neigungsmessungen an einem Schiff auf hoher See (Beschleunigungen durch Seegang sind zu hoch).
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1.6 KALIBRIERUNG DIGITALER SYSTEME

Jeder einzelne Sensor wird individuell kalibriert iber den ganzen Messbereich und den ganzen Temperaturbereich,
Uber den der Sensor eingesetzt wird. Die Kalibrierwerte werden als Referenzpunkte im EPROM des Sensors
abgespeichert.

Es stehen zwei verschiedene Temperatur-

Kalibrierungen zur Auswahl: - et

Die Standard Temperatur-Kalibrierung ist optimal fur | 7=20c

Sensoren, welche in einem Labor oder einer Werkstatt | ™~ °° Sysatlelk::se[)ller:%ﬁtlgresscg:gg:lcirlen
eingesetzt werden: Temperaturen um 20° C und nur Temperaturen

langsame Temperatur-Anderungen

40 30 20 10

Die HTR (High temperature range) Kalibrierung ist Winkel [Grad]
optimiert fur jene Sensoren, welche draussen eingesetzt
werden. Diese Sensoren werden bei mehreren
Temperaturen kalibriert, wodurch sichergestellt wird, dass
die Sensoren Uber den ganzen Temperaturbereich des
Sensors von -40° bis +85°C optimal funktionieren. Dank
der erweiterten und aufwendigeren Temperatur-
Kalibrierung weisen die HTR Sensoren einen wesentlich kleinereren Temperaturkoeffizienten aus: Dieser betragt
nur 1/5 des Wertes bei einer Standard Temperatur-Kalibrierung (siehe auch -> technische Spezifikationen).

Anmerkung:
Auch bei einer HTR Kalibrierung muss sichergestellt werden, dass der Sensor gegen direkte Sonneneinstrahlung
geschutzt ist und Temperaturdnderung von allen Seiten gleichméssig auf den Sensor einwirken.

1.7 SCHOCK / VIBRATIONEN
Dank der Konstruktion sowie der kompakten Bauweise (minimale Masse) ist die Messeinheit gegen
Schockeinwirkungen und Vibrationen weitgehend unempfindlich. Die Pendelkammer ist so ausgelegt, dass bei
grosseren Auslenkungen durch Schlage oder Vibrationen keine bleibenden Deformationen der Pendeleinheit
entstehen

e Wegbegrenzung horizontal: +0,3mm

e Wegbegrenzung radial: +0,2mm

1.8 NULLPUNKT- UND LANGZEITSTABILITAT
Aufgrund der nachfolgend aufgefiihrten Faktoren kann eine ausgezeichnete Nullpunkt- und Langzeitstabilitat
garantiert werden:

e Symmetrische Bauweise

e Das Pendel weist im Nullpunkt praktisch keine Eigenspannungen auf

e Die beiden Kondensatoren haben im Nullpunkt die gleiche Kapazitat

e Die Umformung in Frequenzen erfolgt durch einen einzigen RC-Oszillator

e Die Widerstande sind symmetrisch geschaltet

e Samtliche messtechnisch relevanten Teile sind aus demselben Material

e Metallische Verbindungen in Laser-Schweisstechnik, somit minimale und punktuelle Erwarmung des

Sensors und des Sensorgehauses bei der Herstellung

Daher haben nur noch allféllige Symmetriefehler, hervorgerufen durch unterschiedliche Temperaturen, Alterung der
einzelnen Elemente und Temperaturgradienten einen Einfluss auf die Nullpunktstabilitit. Die Temperaturstabiltat
lasst sich durch die Kalibrierung der Sensoren bei unterschiedlichen Temperaturen massiv verbessern. Die aktuelle
Temperatur des Sensors wird bei der Messzelle gemessen. Das System interpoliert die Kalibrierwerte zwischen den
beiden am nachsten zur aktuellen Temperatur liegenden Kalibrierkurven und schickt dann diesen Wert zur
Auswerteeinheit
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55.1

225.5

1.9 STANDARD-KONFIGURATIONEN MIT ZEROTRONIC-SENSOREN

Der Kunde erwirbt ZEROTRONIC-Sensoren und wertet die Messresultate nach
seinen eigenen Vorstellungen aus, d.h. der Kunde entwickelt die entsprechende
Software selber. Dazu stehen dem Kunden die Spezifikationen des Sensors in
diesem Handbuch zur Verfiigung.

ZEROTRONIC-Sensoren

@ direkt an ein
LEVELMETER 2000

ﬁ angeschlossen.

Datenuibertragung tiber
Kabel.

ZEROTRONIC-Sensoren
direkt an ein

= BlueMETER SIGMA
4 W angeschlossen.
Datenuibertragung tiber
Kabel.

Distance <2,5m
RS232

ZEROTRONIC-Sensoren
Uber einen oder mehrere
MultiTC mit Bus RS485 und
PC/Laptop verbunden.
Auswertung der
Messresultate mittels

S ‘ 5 wylerCHART oder

1 = wylerDYNAM.
Distance < 2,5 m | _Rs4ss5 : = Fremdspelsung tber
RS232 =g e "N, MultitC.

Distance < 1000 m

Distance <15 m

Datenubertragung tber

wyler wyler Kabel
CHART DYNAM )
e )
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ZEROTRONIC-Sensoren via
BlueMETER SIGMA und
BlueTCs verbunden. Der BlueTC
dient als Interface fiir die
Datenuibermittlung Gber Funk.

Maximal 2 BlueTC kdnnen
verwendet werden.

Pro BlueTC kénnen maximal 2
Sensoren angeschlossen
werden. Insgesamt kann das
System 4 Adressen verwalten.

Auswertung der Messresultate
mittels wylerCHART.



2. KURZBESCHREIBUNG DER AUSWERTUNG DER MESSRESULTATE

Wichtig:
Vor jeder Messung sollte der ZEROTRONIC Sensor aus Qualitétsgriinden, bzw. zur Vermeidung eines
sogenannten Einschaltdrifts wahrend 15 Minuten eingeschaltet sein (Aufwéarmphase).

2.1 WYBUS MODULE
2.1.1 WYBUS-ENTWICKLUNGS-KIT

Fir Kunden, welche eine eigene Auswerte-Software fur WYLER-Gerate entwickeln mochten, stellt WYLER AG
ein WyBus-Entwicklungs-Kit mit selbsterklarenden Beispielen zur Verfiigung. Ein wesentlicher Bestandteil dieser
Beispiele ist ein WyBus-Kern (ein .dll File), welches die Kommunikation mit den WYLER-Sensoren standardisiert
und vereinfacht. Dieses File stellt folgende Funktionalitaten zur Verfigung:

1. COM Schnittstellen Verwaltung
e« Namentliche Auflistung der COM-Schnittstellen
e  Selektion der zu verwendenden COM-Schnittstellen

2. Geréate und Sensor-Verwaltung
e Namentliche Auflistung der Geréate und Sensoren
e  Selektion der zu messenden Sensoren mit deren Namen

3. Einlesen der Messwerte
e Einstellen der Messparameter
e  Welche Messgeschwindigkeit
e  Welche Messwerte sollen gemessen werden (Winkel, Temperatur)
e  Einlesen der Messwerte im Hintergrund
e  Abholen der im Hintergrund gemessenen Messwerte zu einem
beliebigen Zeitpunkt

Die Programm-Beispiele sind aktuell fiir folgende Programmier-Umgebungen verfigbar:
o C#

o Beispiele fur andere Plattformen kdnnen auf Verlangen erstellt werden.

WYLER AG liefert dieses WyBus-Entwicklungs-Kit kostenlos an WYLER Kunden

2.1.2 WYLERCHART

Die Software wylerCHART ist eine einfach zu bedienende
Software zur Anzeige der Messwerte von Neigungsmessgeraten
und —Sensoren der Firma WYLER AG. Das Herzstiick ist das
WyBus-Modul. Dieses stellt die Kommunikation zwischen den
Neigungsmessgeraten und —Sensoren und der
Benutzeroberflache von wylerCHART sicher.

Die Messresultate kdnnen in eine Textdatei im csv-Format
Ubertragen und weiter verarbeitet werden.
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Voraussetzungen fiir die Installation der Software ,wylerCHART":
e Windows 7, Windows 8 oder Windows 10
e Mind. 100 MB freier Festplattenspeicher

Es kénnen bis zu 10 WYLER-Neigungsmessgerate oder —Sensoren in der Software ,wylerCHART" eingelesen

werden. Zusétzlich besteht die Mdglichkeit, ein gleitender Mittelwert anzuzeigen oder die Differenz der Messwerte
von jeweils 2 unterschiedlichen Neigungsmessgeraten oder —Sensoren darzustellen.
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2.2 AUSWERTUNG MIT DEM LEVELMETER 2000

Das LEVELMETER 2000 wurde als intelligentes Anzeige- und Servicegerat, gemeinsam mit der digitalen
Messgeréate-Reihe ZEROTRONIC, durch die Firma WYLER AG in CH-Winterthur entwickelt. Neben der
ausgezeichneten Messgenauigkeit zeichnet sich das neue Mess-System dadurch aus, dass die Mess-Signale in
digitaler Form erfasst und deshalb tiber grosse Distanzen ohne Einbusse der Messgenauigkeit Ubermittelt werden
kénnen. Mit dem LEVELMETER 2000 kénnen samtliche Sensoren und Messgeréte der ZEROTRONIC-Familie
betrieben werden.

Das LEVELMETER 2000 kann eingesetzt werden:

e als Anzeige- und Servicegerat (Handterminal) fir
einfache Anwendungen.

e als "Service-Gerét" in einem Netzwerk.

e als Interface von den Messgeraten (RS485) zu
einem PC oder Laptop (RS232).
Nicht kompatibel mit Geréaten der BlueSYSTEM-
Familie!

Adressierung der Sensoren mit dem LEVELMETER 2000: siehe Abschnitt 3.

2.3 AUSWERTUNG MIT DEM BLUEMETER SIGMA

Das BlueMETER SIGMA wurde durch die Firma WYLER AG in CH-Winterthur als intelligentes Anzeigegeréat fir die
elektronischen Neigungsmesser BlueLEVEL und ZEROTRONIC-Sensoren entwickelt. Neben der ausgezeichneten
Messgenauigkeit zeichnen sich die Messgerate BlueLEVEL und die ZEROTRONIC-Sensoren dadurch aus, dass
die Messsignale in digitaler Form erfasst und deshalb lber grosse Distanzen ohne Einbusse der Messgenauigkeit
Ubermittelt werden kénnen.

Das BlueMETER SIGMA dient als
e Anzeigegerat
e Interface zwischen Messgerat und PC

Am BlueMETER SIGMA kénnen Parameter wie
e  Masseinheiten
e  Sensoranschluss (Port)
e  Filter-Einstellung
. Relative Basisléange, usw.
eingestellt und geéndert werden.
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Uber eine RS 232-Schnittstelle ist es moglich, die Messwerte an einen Drucker, einen PC/LAPTOP oder ein
anderes Ausgabegerat sowie an die WYLER-Messprogramme wylerCHART, wylerDYNAM und wylerSPEC
weiterzuleiten. Mit dem Programm wylerINSERT konnen einzelne Messwerte direkt in ein anderes Programm wie

zum Beispiel Excel eingefligt werden.

Wichtigste Eigenschaften des BlueMETER SIGMA:

e  Ansprechendes Design in einem Aluminium-Geh&use
e Funk mit Bluetooth®wireless technology. Nur ein weltweit anerkannter STANDARD

e  Grosse LCD-Anzeige

o  Erkennung der Gerateadresse der angeschlossenen Messgeréte im Display

e  Betrieb mit handelstiblichen 1.5 V - Batterien, Typ ,C*

e  CE kompatibel

Das BlueMETER SIGMA bietet die Mdglichkeit, Messwerte einzelner Sensoren bzw. Messgeréte oder aber die
Differenz der Messwerte zweier Sensoren bzw. Messgerate anzuzeigen.

Folgende Einstellungen sind grundsatzlich moglich:

e Messung eines von mehreren Geraten angeschlossen an Port ,A*
. Messung eines von mehreren Geraten angeschlossen an Port ,B“
o Differenzmessung zwischen 2 Geraten, die an Port ,A“ bzw. an Port ,B“ angeschlossen sind

e  Gleichzeitige Anzeige von zwei Messgeraten, die je an Port ,A“ bzw. an Port ,B* angeschlossenen sind

2.4 AUSWERTUNG IN KOMBINATION MIT DER SOFTWARE WYLERDYNAM

Die Software wylerDYNAM wurde durch die Firma
WYLER speziell fur die ZEROTRONIC-Sensoren auf der
Plattform MICROSOFT WINDOWS entwickelt und dient
zur Berechnung wund grafischen Darstellung von
Neigungen, Profilen, usw. von statischen und bewegten
Objekten. Die Software wylerDYNAM ist eine der
Komponenten der  digitalen Messgeréate-Reihe
"ZEROTRONIC". Die unterschiedlichsten Parameter wie
Messgeschwindigkeit, Filter-Typen, usw. sowie die
grafische Darstellung auf dem Bildschirm kénnen durch
den Anwender Uber das PANEL den spezifischen
Anforderungen der Messung individuell angepasst
werden.

Die Sensoren konnen in Verbindung mit der Mess-
Software wylerDYNAM far komplexeste
Neigungsmessungen verwendet werden. Der modulare
Aufbau des Systems erlaubt die vielféltigsten
Applikationen, wie z.B.

e Neigungsmessungen auf unruhigen Unterlagen

e Langzeituberwachungsaufgaben mit
Datenerfassung und -transfer von Maschinen
und Bauobjekten

e Neigungsmessungen wéhrend der Fahrt

e usw.

@ [deg]

Movement of Sensor

0 20

40

60

80 100
Seconds

120 140 160 180
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3. ADRESSIERUNG DER SENSOREN, MESSUNGEN MIT DEM BLUEMETER SIGMA
3.1 LEVELMETER 2000
3.1.1 BESCHREIBUNG DES LEVELMETER 2000

Das LEVELMETER 2000 wurde durch die Firma WYLER AG in CH-
Winterthur als intelligentes Anzeige- und Messgerét, gemeinsam mit
der digitalen Messgerate-Reihe  ZEROTRONIC, sowie als
Anzeigeinstrument  fir  die  elektronischen  Neigungsmesser
MINILEVEL und LEVELTRONIC ,NT* mit digitaler Messeinheit,
entwickelt. Neben der ausgezeichneten Messgenauigkeit zeichnen
sich die Messgerdte ZEROTRONIC und MINILEVEL und
LEVELTRONIC ,NT“, dadurch aus, dass die Messsignale in digitaler
Form erfasst und deshalb tUber grosse Distanzen ohne Einbusse der
Messgenauigkeit Gbermittelt werden kdnnen.

Mit dem LEVELMETER 2000 kénnen samtliche Sensoren und Gerate
der ZEROTRONIC-Familie sowie die Messgerate MINILEVEL und
LEVELTRONIC ,NT* betrieben werden.

Das LEVELMETER 2000 dient als
e Anzeigegerat
e Als Interface zwischen Messgeréat und PC
e Servicegerat zur Kalibrierung (nur Sensoren ZEROTRONIC) und Adressierung der
angeschlossenen Sensoren / Messgerate

Am LEVELMETER 2000 kénnen Parameter wie
e Masseinheit
e Gerateadresse / Sensoranschluss (Port)
e Filter-Einstellung
e Relative Basislange usw.
eingestellt und geéndert werden.

Das LEVELMETER 2000 kann fiir alle WYLER-Messgerate (Ausnahme: BlueLEVEL und BlueLEVEL BASIC) mit
digitaler Messeinheit eingesetzt werden. Samtliche relevanten Daten wie

e Kalibrierdaten

e Gerateadressen

e Nullpunkt usw.
sind in den jeweiligen Sensoren, bzw. Messgeraten abgespeichert. Uber eine RS 232 - Schnittstelle ist es moglich,
die Messwerte an einen PC/LAPTOP oder ein anderes Ausgabegeréat sowie an das WYLER-Messprogramm
LEVELSOFT weiterzuleiten.

3.1.2 SENSOR/MESSGERAT ANWAHLEN

Das LEVELMETER 2000 bietet die Mdglichkeit, Messwerte einzelner Sensoren, bzw. Messgeréte oder aber die
Differenz der Messwerte zweier Sensoren, bzw. Messgerate anzuzeigen. Bei der Differenzmessung mussen die
beiden Sensoren, bzw. Messgerate an die beiden Ports (Eingange) ,A“ und ,B“ angeschlossen werden. Die
Differenzmessung zweier Geréte, die am gleichen Port angeschlossen sind, ist nicht mdglich.

Folgende Einstellungen sind grundsatzlich méglich:
e Messung eines von mehreren Geraten angeschlossen an Port ,A*
e Messung eines von mehreren Geraten angeschlossen an Port ,B*
o Differenzmessung zwischen 2 Geraten, die an Port ,A“, bzw. an Port ,B“ angeschlossen sind

Seite 17 von 48



Zur Einstellung des Messmodus und der Geréateadresse driicken
Sie die Taste A ON/MODE, bis der Auswahlzeiger die Position
SENSOR erreicht. Die angewahlte Funktion muss mit M enTER

bestéatigt werden. Mit der Taste f' ZERO/SELECT "+/-" P i/SevA

kénnen nun die vier Moglichkeiten "Port A", "Port B", "Port A-B"und '_A ‘S-EWR AESOLTE RELZERD INT - 20
,Port A B* eingestellt werden. Mit der Taste Il ENTER wird der ) DID LTS FITERACORESS ORB N
gewéhlte PORT (A/B/A-B/A B) selektiert. Unmittelbar |

anschliessend sucht das LEVELMETER 2000 den selektierten Port
nach allen angeschlossenen Sensoren, bzw. deren Adressen ab.
Bis maximal 255 Sensoren werden eingelesen und die Adresse des
ersten Sensors erscheint im Fenster ,Adresse Sensor* blinkend.
Wahrend dem Such- und Einlesevorgang beginnt der Rahmen des
Fensters ,Adresse Sensor* unter dem selektierten Port zu kreisen.

Sind mehrere Sensoren angeschlossen, kdnnen diese mit der Taste f' ZERO/SELECT angewahlt werden.
it ll ENTER kann nun der selektierte Sensor (Adresse) aktiviert werden. Wird die Differenz, oder die
alternierende Anzeige von zwei Sensoren, die an Port A und B angeschlossen sind, gemessen, so wiederholt sich
der Vorgang fur Port B.

Unmittelbar im Anschluss an die Bestéatigung der selektierten Sensoren mit B enTER beginnt die eigentliche
Messung.

3.1.3 ANDERUNG DER SENSOR-ADRESSEN
Der Sensor, dessen Adresse gedndert werden soll, muss als einziges Gerat an Port A oder B angeschlossen
werden.

Driicken Sie nun die Taste A ON/MODE mehrmals, bis der
Auswabhlzeiger die Position ADDRESS erreicht. Bestéatigen Sie die
angewahlte Position mit M ENTER.

Ist wie oben beschrieben, nur ein Sensor angeschlossen, so
erscheinen die entsprechende Adresse und der Port, an dem der
Sensor angeschlossen ist, blinkend [

f

2
=3
2

h-N

SENSOR ABSOLUTE RELZERO ~UNIT  ZERO

LTS FITER  AQDRESS CALIB  ONLINE

d
2 >

Ny
C

v

Hinweis: Sind mehrere Sensoren angeschlossen, erscheint die
Fehlermeldung ERROR 5 ,Mehr als ein Sensor angeschlossen”

Mit der Taste MM ZERO/SELECT kann nun die neue Adresse - ':" '.- v |-' =

eingestellt werden. Mit B ENTER kann die neue Adresse im +.d = l -‘ -' | .-'

Sensor abgespeichert werden. Konnte die Adresséanderung - - e
Port/Sensor DEG

erfolgreich abgeschlossen werden, so beginnt unmittelbar danach
die Messung mit der neuen Adresse. E'S

SENSOR ABSOLUTE RELZERO ~ UNIT ZERO
-

LIMTS FILTER  ADDRESS CALIB ONLINE

Zerotronic Sensoradressen kénnen zwischen kdénnen zwischen 1 und 254 festgelegt werden.
Adressen von Messinstrumenten (Minilevel NT, Leveltronic NT) sind nur zwischen 1 und 32 zul&ssig.
Die Adresse 255 ist als Serviceadresse festgelegt und sollte nicht verwendet werden.

Einschréankung bei Datenubermittlung per Funk:
Es kénnen nur die Sensoren / Messgerate mit den Adressen 1 ... 8 angewahlt werden.

Folgende Fehlermeldungen sind méglich:

ERROR 4 Es konnte keine Sensor-Adresse gefunden werden
ERROR 5 Mehr als ein Sensor angeschlossen
ERROR 6 Adress-Anderung konnte nicht wunschgeméss durchgefiihrt werden
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3.2 BLUEMETER SIGMA
3.2.1 BESCHREIBUNG DES BLUEMETER SIGMA
Das neue BlueMETER SIGMA wurde als Nachfolger, bzw. Ersatz
fur die beiden Anzeigegerate LEVELMETER 2000 und BlueMETER
entwickelt. Mit dem BlueMETER SIGMA kénnen die Messdaten
Uber Kabel oder tiber Funk auf einen Laptop/PC tbertragen werden.
Das BlueMETER SIGMA ist mit WyBUS kompatibel. Somit kann
eine Vielzahl von Messgeraten und Sensoren wie

o die Messgerate der BlueSYSTEM-Reihe

¢ ZEROTRONIC-Sensoren

e ZEROMATIC 2/1 und 2/2

e MINILEVEL NT

e LEVELTRONIC NT
eingelesen werden.

Das BlueMETER SIGMA dient als
- Anzeigegerat
- Interface zu einem PC/Laptop

Am BlueMETER SIGMA konnen diverse Parameter wie
- Masseinheit
- Messmodus
- Relative Basislange usw.
eingestellt und geéndert werden.

3.2.2 SENSOR/MESSGERAT ANWAHLEN

Das BLUEMETER SIGMA bietet die Moglichkeit, Messwerte einzelner Sensoren, bzw. Messgeréte oder aber die
Differenz der Messwerte zweier Sensoren, bzw. Messgerate anzuzeigen. Bei der Differenzmessung mussen die
beiden Sensoren, bzw. Messgerate an die beiden Ports (Eingange) ,A“ und ,B“ angeschlossen werden. Die
Differenzmessung zweier Geréte, die am gleichen Port angeschlossen sind, ist nicht mdglich.

Folgende Einstellungen sind grundsatzlich méglich:
e Messung eines von mehreren Geraten angeschlossen an Port ,A*
e Messung eines von mehreren Geraten angeschlossen an Port ,B*
« Differenzmessung zwischen 2 Geraten, die an Port ,A“, bzw. an Port ,B“ angeschlossen sind

Hinweis:

Mit einem LEVELMETER 2000 kann nur eine Kurve (bei der zur Kalibrierung anstehenden Temperatur) kalibriert
werden.
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3.2.3 ANDERUNG DER SENSOR-ADRESSEN
Der Sensor, dessen Adresse geédndert werden soll, muss als einziges Gerat an Port A oder B angeschlossen
werden.

Driicken Sie nun die Taste A ON/MODE, damit das Menu
erscheint. Mit der Taste f' ZERO/SELECT wahlen Sie den
Menupunkt ,,Options“ und bestatigen diesen mit M ENTER. Im
Untermenu ,,Options* wahlen Sie mit der Taste

f' ZERO/SELECT den Menipunkt ,,Auto Adress“ an. Mit der
Taste f' ZERO/SELECT muss die Einstellung auf ,,OFF*
gestellt werden. Auf dem Display erscheint nun wieder die Anzeige
des Messwertes. AP0213

+ 0°06'41"

Set Address
>0k
Uber die Tasten A ON/MODE und W ZERO/SELECT wahlen 6 P0213
Sie im Untermen( den Punk ,,Set Adress*“ an. Mit der Taste
f' ZERO/SELECT kann nun die gewiinschte Adresse
eingestellt und mit M enTER bestatigt werden.

) . u . ) ) A5 (o] 1 ]|
Die Adresse des Sensors ist nun geéndert. Die Seriennummer, in =

unserem Beispiel P0213, bleibt erhalten. —

AP0213

4. INTERFACES ZEROTRONIC-SENSOREN zU PC/LAPTOP
ANZEIGE DER MESSWERTE AN EINEM PC / LAPTOP, VERBUNDEN UBER EINEN MULTITC
(TRANSCEIVER/CONVERTER) MIT ENTSPRECHENDER MESS-SOFTWARE

Distance < 15m

ZEROTRONIC Sensoren uber einen MultiTC (Transceiver/Converter) an PC oder Laptop angeschlossen.
Auswertung der Messresultate mittels wylerCHART. Fremdspeisung iiber externes Speisegerat.

Distanz PC —-MultiTC < 2.5 m / Distanz MultiTC - Sensoren < 15 ... max. 20 m
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ANHANG

A TYPISCHE ANWENDUNGEN MIT ZEROTRONIC SENSOREN
Einige typische Anwendungen fiir Zerotronic-Sensoren und -netzwerke:

e Préazisions-Neigungsmessungen auf unruhigen Messobjekten wie
o Werkzeugmaschinen im Betrieb
o Messungen auf Schiffen und Seeplattformen

e Langzeit-Uberwachungen mit Datenerfassung und -transfer
o Gebéaude
Baugruben
Briicken
Staudamme
Tunnels
Hochregallager
Vermessung von Radaranlagen und -stationen
Neigungsmessung wahrend der Fahrt
Ausmessung von Strassen- und Tunnelprofils in Langsrichtung, usw.

O O O 0O 0O O O O

e Kalibrierungen
o Grundkalibrierung von Roboter-Anlagen
o Ausrichtung von Radaranlagen und -stationen

e Verschiedenes
o Ausrichtung von Druckmaschinen
o Vermessung von Flugzeugfahrwerken und Flugelprofilen
o Vermessung von Fahrzeugen, z.B. Einstellungen der Fahrgestelle und Anpressflugel an
Rennwagen der Formel 1
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B SPEZIFIKATIONEN DER ZEROTRONIC-SENSOREN

B1 ZEROTRONIC 3

TECHNI

L SPECIFICATIONS
Menzuring range

Limits of error within
24 hours (T, = 20°C)
+  ZERO-POINT (Drift)

Limits of error within
6 manths (T, = 20°C)
+ ZERO-POINT (Drift)

= GAIN
» Basevalue

Temperature error [ °C (@10°C)
(40°C <= T, <=85°C)

= ZERO-POINT (Drift]

*  GAIN

+ Basevalue. if

T, < 10°CorT, = 30°C

Resolution (T, = 20°°C)
sampling time: 0.1 sec

1 value

moving average over 10 values
sampling time: 1 sec

1 value

moving average over 10 values

sampling time: 8 sec
1 value
moving average over 10 values

Repetition is included in Resolution

ZEROTRONIC
+05° S +10°
0.070% M, 0.050% M, 0.015% M,
=12%arcsec =1Barosec =54 arcsec
0.170% M, 0.140% M, 0.055% M,
=306arcsec  =504emsec = 19.8amcsec
0.250% M, 0250% M,, 0.060% M,
+1arcase +15amcsec  +36arcasc
0.060% M, 0.040% M, 0.008% M,
—108arcsec = l44amsec  —28Barcses
0.200% M, 0.200% M, 0.030% M,
+ 2 arcsec + 3 arcsec + B arcsec
Jarcsec faresac Jaresac
0738 0900 720
0360 0360 180
0360 0360 180
0.180 0.180 072
0.126 0216 072
0.108 0216 0.72

+30°

0.010% M,
=108 arcsec

0.030% M,

= 324 arcsec
0.050% M,
+ 5S4 arcaes
0.005% M,
= 540 arosec

0.020% M,

+ 6.5 arcsec

| aresec

216
648

648
324

324
324

TECHNISCHE SPEZIFIKATIONEN
Messberaich
Fehlergrenze innerhalb von

24 Stunden (T, = 20°°C)
+  MULLPUNKT (Drift}

Fehlergrenze innerhalb von
& Monaten (T, = 20°C)
+  NULLPUNKT (Drift}

« VERSTARKUNG
+ Sockelbetrag
Temperaturkasffizient / °C {@10°C)

(40°C <=T, <=85°C)
NULLPUNKT (Drift}

VERSTARKUNG

Sockslbetrag, wenn
T, < 10°Cor T, = 30°C

Auflasung (T, = 20°C)

Abtastdauer: 0.1 sec
1 Wert
gleitender Mittelwert Uber 10 Werte

Abtastdauer: 1 sec
1 Wert
gleitender Mittalwert dber 10 Werte

Abtastdauer: B sac
1 Wert
gleitender Mittslwert Gber 10 Werte

it st in

TECHNICAL SPECIFICATIONS

Measuring range
Temperature error [ °C (B10°C)
(80°C <= T, <= 85°C)

+  ZEAO-POINT (Drift}

« GAIN

+  Basevalue. if
T, < 10°Cor T, = 30°C

All gther values as ...

ZEROTRONIC 3 HTR

{High Temperature Range)

+0.5° 10 +10°
0.012% M, 0.008% M, 0.0016% M,
=0216arcsec = 0.28Baresec = 0,576 arcsec
0.040% M,,, 0.040% M, 0.006% M,
+ 2arcsec + 3 arcaec + Barcsec
... ZEROTRONIC 3

0.001% M,
= 1.080 arczec

0.004% M,

+ 6.5 arcsec

TECHNISCHE SPEZIFIKATIONEN

Messbereich
Temperaturkoeffizient / °C (B10°C)
[-40°C == T, == 85°C}

= MULLPUNKT (Drift)

- VERSTARKUNG

- Sockelbetrag, wenn
T, < 10°Car T, > 30°C

Alle anderen Werte wie ...

M: = full-scale (mainky drift related)
M, = measured value {mainy gain related)
T, = ambient temperature

M, = Measbereichzendwert (hauptsachlich Drift bezogen)
M, = Messwert (hauptsachiich auf Verstarkung bezagen}
T, = Umgebungstemperatur
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B2 ZEROTRONIC C

TE

NICAL SPECIFICATIONS
Measuring range

Limizs of error within
24 houra (T, = 20°C]
- ZERO-POINT (Drift)

Limits of eror within
& manths (T, = 20°C}
= ZERC-POINT (Drift}

+ GAIN
»  Bazevalue

Temperature eror [ °C (B10°C)
(40°C <= T, <= 85°C)
« ZERO-POINT (Drift}

« GAIN

+ Base value. if
T, <10°CerT, = 30°C

Resolution (T, = 20°C]

sampling time: 0.1 sec
1 value
moving average over 10 values

zampling time: 1 sec
1 value
moving average aver 10 valuas

sampling time: 8 sec
1 walue
moving average aver 10 values

0.015% M,
= 54arosec

0.085% M,

= 306 arcaec
0.080% M,
+4arcsec
0.011% M,

= 396 arcsec

0.015% M,,

+ 6.5 arcsec

farcaec

18.0
72

54
22

29
29

ZEROTRONIC C

+30°

0.008% M,
= 864 arcsec

0.050% M,

= 540 aroses
0.030% M,,
+ 6 arcsec

0.005% M,

= 5.4 arcsec

0.020% M,,

+ 7 arcaec

[arcoes

238
76

6.5
32

32
3.2

+45°

0.005% M,
=81 arcsac

0.040% M,

= 648 arcasc
0030% M,
+ 10 arcaes
0.008% M,
= 8.1 arcses

0.025% M,

+ 11 arcsec

[arcaec

292
8.1

8.1
32

49
32

0.005% M,
= 108 arcsec

0.035% M,

= 756 arcsec
0.027% M,,
+12arcaes
0.005% M,
= 864 arcsec

0.030% M,,

+ 14 arcsec

[ arcsec

540
08

86
43

65
43

TECHNI.

HE SPEZIFIKATIONEN
Messbereich

Fehlergrenze innerhalb von
24 Stunden (T, = 20°C}
+  NULLPUNKT (Drift

Fehlergrenze innerhalb von
& Monaten (T, = 20°C)
= NULLPUMKT (Drift)

« VERSTARKUNG
- Sockelbetrag

Temperaturkoeffizient / °C (B10°C}
{40°C <= T, <= 85°C)
= NULLPUNKT (Drift)

- VERSTARKUNG
* Sockelbetrag. wenn
T, < 10°Cer T, > 30°C
Auflésung (T, = 20°C)

Abtastdauer: 0.1 sec
1 Wert
gleitender Mittelwert Gbar 10 Werte

Abtastdauer: 1 sec
1 Wert
gleitender Mittelwert Gbar 10 Werte

Abtastdaver: 8 sec
1 Wert
gleitender Mittelwert uber 10 Werte

Wiederholbarkeit ist in Auflsung enthalten

TECHNICAL SPECIFICATIONS

Measuring range
Temperstura error [°C (B10°C)
40°C <= T, <= B5°C)

+  ZERO-POINT (Drift}

= GAIN

+ Basevalus, if
T, <10°CorT, = 30°C

All other values as ...

0.0022% M,
= 0.792 arozec

0.003% M,,

+ 6.5 arcsec

ZEROTRONIC C HTR
{High Temperature Range)

*30° 245
0.001% M, 0.001% M,
= 10Barczec = 1.62arcsec
0.004% M,, 0.005% M,,
+7 arcaes + 11 arcsec
... ZEROTRONIC C

0.0008% M,
= 1.72B arozen

0.006% M,

+ 14 arcsec

TECHNISCHE SPEZIFIKATIONEN

Messzbereich

Ternpersturkosffiziant / °C (@10°C)
{40°C <= T, <= B5°C)

+  NULLPUNKT (Drift)
* VERSTARKUNG

+ Sockelbatrag, wann
T, < 10°Cor T, = 30°C

Alle anderen Werte wie ...

My = fullscale (mainky drift related)
M, = measured value {mainly gain related)
T, = ambient temperature

_ . . )
M, = Messhersichsendwert (hauptsichlich Drift bezogen)

M, =

W

auf Verstirkung bezogen]

T, = Umgebungstemperatur
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B3
B3.1

B3.2

SPEZIFIKATIONEN DER ZEROTRONIC-SENSOREN IM DETAIL
ALLGEMEINES

RS485 Bus-Interface
Automatic baudrate detection 4'800 .. 115'200 baud

32 Sensors on the same RS485 bus
Optional analog output (dazu passende 4...20mA Stromschnittstelle bei WYLER erhaltlich)

PIN-BELEGUNG ZEROTRONIC SENSOR

Pin Number Pin Name Pin Type Pin Function

Regulated Power 5V DC
RS485-Line B

Request to send

* gilt nur fur ZEROTRONIC 3
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B3.3 ABSOLUT MAXIMUM RATINGS t

e Supply Voltage VbD with respect to Vss 0Vto+ 7V
e Input Voltage ENA,ENB and RTS with respect to Vss -0.5Vto VbD + 0.5V
e Input Voltage RTA and RTB with respect to Vss - 14V to + 14V
e Ambient temperature under bias - 55°C to + 95°C
e Storage temperature - 55°C to + 95°C
1 Notice: Stresses above those listed under ,Maximum Ratings“ may cause

permanent damage to the device!

B3.4 DC CHARACTERISTICS ZEROTRONIC-SENSOR
Operation Conditions: VDD =5V £10%, -40°C <= TA <=85°C

B3.5 RS485-INTERFACE

7

2
None
4800 to 115200 Baud
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B4 RS485 MESSAGES HOST <<<-->>> ZEROTRONIC

Verwendeter Zeichensatz
e ASCIl Zahlen ,0°..,9°
e ASCIl Buchstaben A" .. F*
e ASCIlI Sonderzeichen ,~
e ASCII Steuerzeichen <CR>

Verwendete Abfrageart
e Messgerét gibt von sich aus keine spontanen Meldungen aus.
e Messgeréat sendet nur nach dem Empfang einer Anfrage (Command) eine Antwort (Response) aus.
e Sowohl fir die Anfragen als auch fur die Antworten wird das gleiche Datentransfer-Format verwendet .

Zeitlicher Ablauf des Datenaustausches
e Eine Anfrage kann mit maximaler Geschwindigkeit oder auch mit grossen Zeitintervallen zwischen den
einzelnen Zeichen zum Messgerét gesendet werden.
e Sofort nach dem Empfang einer fir das Messgeréat bestimmten Anfrage beginnt das Messgerat mit dem
Senden der Antwort.
e Das Open Drain Signal RTS (Request To Send) wird dabei fir die Dauer der Antwortiibermittiung auf GND
gezogen.

ADRESSIERUNG
Die RS485 - "Adress" kann von 1 ... 254 eingestellt werden. Unabhéngig von der eingestellten RS485-Address
kann jeder ZEROTRONIC-Sensor mit der RS485-Adresse 255 angesprochen werden.

Quersummenberechnung / Ckecksum (WYLER AG)

Beispiele von z.B. Anfragen::

~~~~~~~~ 011D000000000F<CR> (Anfrage zur Auslesung des Winkelwert von Sensor mit Adresse 1)

~~~~~~~~ 021D0000000010<CR> (Anfrage zur Auslesung des Winkelwert von Sensor mit Adresse 2)
Bemerkung:  Die beiden letzen Charakter entsprechen der Quersumme / Checksum

Die Quersumme / Checksum ist die Summe der 12 Charakter, welche nach den '~' Charakter folgen.

Dabei ist zu beachten, dass nicht die ASCII Werte zusammengezahlt werden, sondern die Werte, welche durch die

Zeichen dargestellt werden.

Beispiel: ~~~~~~ 051D0000000013<CR> Quersumme der 12 Charakter nach den ,~" = 19 (dezimal)
19 dividiert durch 16 = 1; Rest 3 => Quersumme 13 (hexadezimal)

z.B. Das ASCII Zeichen 'B' stellt den Wert 11 dar und wird demnach mit 11 zur Checksum dazugezéhit.

Decimal Value ASCII Value Decimal Value ASCII Value
0 0 8 8’
1 aE 9 9
2 2 10 A
3 3 11 B’
4 A 12 ,C
5 5 13 D’
6 6 14 E’
7 7 15 F
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UMRECHNUNGSTABELLE FUR BINARZAHLEN

DECIMAL BINARY HEXADEC. DECIMAL BINARY HEXADEC.
0 0 0 12 1100 C
1 1 1 13 1101 D
2 10 2 14 1110 E
3 11 3 15 1111 F
4 100 4 16 10000 10
5 101 5 17 10001 11
6 110 6 18 10010 12
7 111 7 19 10011 13
8 1000 8 20 10100 14
9 1001 9 21 10101 15
10 1010 A 22 10110 16
11 1011 B 23 10111 17
Verwendetes Datentransfer-Format
Header ASCIl ,~ (Anfang der Anfrage oder Antwort. Automatische Baudratenerkennung )
ASCIl ,~* (mindestens 4 dieser Zeichnen sollten gesendet werden)
ASCII ~*
ASCII ~*
Address ASCII 0" .. 9" A" . F Bit[7..4] = + (Sensor Ziel oder Quellen Adresse)
ASCII 0" .. 9 A" .. F Bit[3..0] =+
ASCII 1 =+
Opcode ASCII ,0" .. 9" A" .. F Bit[3..0] =+ (Anfrage Nr oder Antwort Status)
Data ASCII ,0" .. 9" A" .. F Bit[31..28] = + (Anfrage oder Antwort Daten)
ASCII 0" .. 9" A" .. F Bit[27..24] = +
ASCII 0" .. 9" A" .. F Bit[23..20] = +
ASCII 0" .. 9" A" .. F Bit[19..16] = +
ASCII 0" .. 9 A" .. F Bit[15..12] = +
ASCII 0" .. 9" A" .. F Bit[11..8] =+
ASCII 0" .. 9" A" .. F Bit[7.4] =+
ASCII 0" .. 9" A" .. F Bit[3.0] =+
CheckSum ASCII ,0" .. 9" A" .. F Bit[7..4] < (Prafsumme zur Datensicherung)
ASCII 0" .. 9" A" .. F Bit[3..0]
Trailer ASCII <CR> (Ende der Anfrage oder Antwort)
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FOR ZEROTRONIC SENSORS

ASCII-Characters ‘0’ ... und ‘A’ bis ‘F’ Nibble Values 0...15

RS485 Sub Op

HEADER
Address Adress | code

Data Checksum Trailer

3210 3210 3210 3210 3210 3210 3210 3210 3210 3210 3210 3210 3210 3210

d=Data
dddd | dddd | dddd | dddd | dddd | dddd | dddd | dddd | dddd | dddd | dddd | dddd | ccoc | cccc [
Checksum of
data nibbles
aaaa | aaaa a[7...0] = RS485-Address
s=[3...0] = Sub-Address

HOST to ZEROTRONIC

ZEROTRONIC to HOST “““ i[11..0] = Type (3 = Type3)
HOST to ZEROTRONIC ~ [ENIT] 0011 | 1010 - 1[11..0] = Time [ms]

ZEROTRONIC to HOST

ReadID
WriteGateTime

Write Synch HOST to ZEROTRONIC
ZEROTRONIC to HOST

ReadAngle(*) HOST to ZEROTRONIC

s[3..0] = Sequence
- .

Remarks: (#) = undefined / don't care
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C SPEZIFIKATIONEN DES TRANSCEIVERS T/C IM DETAIL
C1 ALLGEMEINES

= e Automatic baudrate detection 4'800 .. 57'600 baud
- e Port 1 (RS485) and Port 2(RS485): RS485 Interface
Transceiver €G] ~ for up to 32 Sensors
Port 1 e Port 3 (PC/RS232): RS232 Bus-Interface
RS485 T/C 258110 e Port4 (Sensor A) and Port 5 (Sensor B): RS485
Port 4 Il Interface for up to 5 Sensors each
Port 2 Sensor A e Ports 3/4/5 are electrically isolated Interfaces
g RS485 9
PC/RS232 e Port 1 and Port 2 to Sensors: max. 15 Meters
e Port 485 to next T/C (Bus): max. 1200 Meters
AR e Port 4 and Port 5 to Sensors: max. 15 Meters
) Z e Port 3to PC: max. 2.5 Meters
|75 57,5 Height=35mm
4 SUPPLY )
[ @viiER)
B ooy e

~ f

|...| SENSOR-

Remarks:
/Il means: galvanic isolation
All 5 connectors are Binder Serie 712, 8 pol female

TRANSCEIVER/ i oV
CONVERTER

Colour of LED Function

Continous Ready, powered, no communication

Intermittent 2 sec Hardware error (internal or cable)
Continous, to short intervals Communication successful

Contact with PC answer on BUS

Remarks:

LED of all TC's, which are not directly connected to RS232 line (PC), change status at a speed not noticeable. In
this case the LED shines yellow
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Cc2 PIN-BELEGUNG DES TRANSCEIVERS T/C

PIN-ASSIGNMENT PORT 1 AND PORT 2

Pin Number Pin Name Pin Type
VPP

PIN-ASSIGNMENT PORT 3

Pin Number Pin Name Pin Type
VPP

 Ground
|

PIN-ASSIGNMENT PORT 4 AND PORT 5

Pin Number Pin Name Pin Type
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‘ Pin Function

_ Unregulated Power
|
' Regulated Power 5V0C
|
RSB

‘ Pin Function

 Unregulated Power
|
 RS22imeTd
|
 RSX2lneRD
|

 RS232Line Ground

‘ Pin Function

[ -
|
| Regulated Power 5V DC

|

\ RS485-Line B

|

| Requesttosend |



C3 ABSOLUTMAXIMUM RATINGS T

e Unregulated Supply Voltage VPP with respect to Vss 0V to + 60V
e Supply Voltage VDD with respect to Vss 0Vto + 7V
e Input Voltage ENA,ENB and RTS with respect to Vss - 0.5V to Vbp + 0.5V
e Input Voltage RTA and RTB with respect to Vss - 14V to + 14V
e Ambient temperature under bias - 55°C to + 95°C
e Storage temperature - 55°C to + 95°C
1 Notice:

Stresses above those listed under ,Maximum Ratings“ may cause
permanent damage to the device!

Cc4 DC CHARACTERISTICS
Operation Conditions: 4.5V <= VDD <= 5.5V, -40°C <= TA <=85°C

Characteristic i Conditions

C5 RS232 INTERFACE

Parameter

None
4800 to 57600 Baud
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C6 CONFIGURATION WITH WYLER NETWORK ... RS485

Reds RS485 W\
RS485
} RS485 W Sensor A
PC m 17/C MSensor B

SAMPLE ANGLE READOUT FLOWCHART (RS485)

Initialization
(RS485-Address = 5, Sub-Address =1, HOST = ZEROTRONIC ZEROTRONIC = HOST
Sampling-Time = 1000 ms)

Write Sampling-Time

GateTime = (Sampling- WriteGateTime(5, 1, 499) ~~~~~~ 051A003A01F330.  ~~~~~~ 0510.......... il
Time/2)-1
Measurement Loop

Read Angle Angle = ReadAngle(5, 1)  ~~~~~~ 051D0000000013d  ~~~~~~ 0510siffffff...

Cc7 CONFIGURATION WITH WYLER NETWORK ... RS232

RSy ![ ]
} RS485 W
RS485 M Sensor A
PC m 7/c MSensorB
. RS485 :|
L
Cc8 SAMPLE ANGLE READOUT FLOWCHART (RS232)
Initialization HOST = T/C = ZEROTRONIC T/IC = HOST

(RS485-Address = 5, Sub-Address =1,
Sampling-Time = 1000 ms)

Write Sampling-Time  WriteGateTime(5, 1, 500)  ~~~~~~ 051A003A01F330 e s
GateTime = (Sampling-
Time/2)-1
Measurement Loop
Read Angle Angle = ReadAngle(5,1) = ~~~~~~ 051D0000000013t.c.vveeee reeienn
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c9 CONFIGURATION WITH WYLER NETWORK AND WITH WYLER SW "DYNAM"

V7
7/

L RS485

RS485
RS232 RS485
=
-

N

RS485 A
RS485 Sensor
PC Sensor B

General:
The following specifications are valid when the data is computed by the software "wylerDYNAM" in a bus system as
seen above.

Specifications:
The maximum sampling rate depends on the possible baudrate, the number of sensors connected and the type of
sensor. The values below are meant to be typical values only)
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D SPEZIFIKATIONEN MULTITC / EINLEITUNG

D1 BESCHREIBUNG DES INTERFACES MULTITC

Der MultiTC wurde durch die Firma WYLER AG in CH-Winterthur als alternatives Interface zum BlueMETER
SIGMA fir die elektronischen Neigungsmessgerate mit digitaler Messeinheit, entwickelt. Neben der
ausgezeichneten Messgenauigkeit zeichnen sich die Messgeréate dadurch aus, dass die Messsignale in digitaler
Form erfasst und deshalb uber grosse Distanzen ohne Einbusse der Messgenauigkeit tibermittelt werden kénnen.

Der MultiTC kann fur die elektronischen Neigungsmessgerate WYLER mit digitaler Messeinheit eingesetzt werden.
Samtliche relevanten Daten wie

- Kalibrierdaten

- Gerateadressen
sind in den jeweiligen Messgeraten abgespeichert. Uber eine RS 232 - Schnittstelle ist es moglich, die Messwerte
an einen PC/LAPTOP und somit an die WYLER-Messprogramme LEVELSOFT und MT-SOFT oder an eine andere
Mess-Software wie LabVIEW weiterzuleiten.

Vorteile gegenuber dem BlueMETER SIGMA
e Einfache Konfiguration
e Kosten

Nachteile gegenuber dem BlueMETER SIGMA
e Keine Anzeige
e Umadressierung der Messgerate nicht méglich
e Ein PC mit der SW Levelsoft PRO, MT-SOFT, LabVIEW muss verflgbar sein

D2 ALLGEMEINES
Der MultiTC verbindet WYLER Messgerate mit RS485-Signalausgang mit einem PC oder Laptop und versorgt sie
mit einer Speisespannung von 5 Volt.

@3,2/ M4

Port 2 254 — Port 4

: - Automatic baudrate detection

§ 4'800 /9600 / 19'200 / 38400 /
Pot1 g RS, 57600 baud
(first two “tildes” are deciding)
PortPC | + [ Port 3
RS232/485 - ‘
| o |

Hinweis:

e Fur die Speisung wird ein Speisegerat 12 ... 24 Volt DC benétigt
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D3 MOGLICHE KONFIGRATION MIT EINEM MULTITC (BEISPIEL MIT ZEROTRONIC-SENSOREN)

Distance < 15m

D4 PIN-BELEGUNG / MULTITC

RS485

Binder Series 712/ 8 pol.
(female)

PIN-ASSIGNMENT ALL RS485-PORTs / MultiTC

Pin Number Pin Name Pin Type ‘ Pin Function

VPP | Unregulated Power
 Powerssv

|
 Roasslnes

* Die Messung kann Uber ein Tasterkabel / ,Key-Cable” (WY 065-025-KEY) ausgeltst werden.
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D5 ABSOLUTMAXIMUM RATINGS T
e Unregulated Supply Voltage VPP with respect to Vss

(RESPECT POLARITY) 0V to + 32V
e Supply Voltage VbD with respect to Vss 0V to + 6.5V
e Input Voltage ENA,ENB and RTS with respect to Vss - 0.5V to VbD + 0.5V
e Input Voltage RTA and RTB with respect to Vss - 14V to + 14V
e Ambient temperature under bias - 40°C to + 85°C
e Storage temperature - 40°C to + 85°C
1 Notice:

Stresses above those listed under ,Maximum Ratings“ may cause
permanent damage to the device!

D6 DC CHARACTERISTICS
Operation Conditions: 4.5V <= VDD <= 5.5V, -40°C <= TA <= 85°C

Characteristic Symbol Min ‘ Typ ‘ Max Unit Conditions

RS
o s e v

D7 RS232-INTERFACE

Parameter

None
4800 to 57600 Baud (autom. detection)
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E SPEZIFIKATIONEN BLUETC
E1 BLUETC MIT FUNKMODUL IM DETAIL
E1.1 ALLGEMEINES

Der BlueTC mit ,Funk® wurde als Interface fiir die Datenlibermittlung von einem PC / Laptop zu ZEROTRONIC-
Sensoren entwickelt. Die Dateniibermittlung kann tiber Kabel oder Funk erfolgen.

Funktion im Verbund mit den Neigungssensoren ZEROTRONIC:
Samtliche relevanten Daten wie
e Kalibrierdaten
e Gerateadressen
sind in den jeweiligen Sensor abgespeichert. Uber RS 232/422/485 - Schnittstellen ist es moglich, die Messwerte an
einen PC/LAPTOP oder ein anderes Ausgabegerat weiterzuleiten.

E1.2 ANSCHLUSSMOGLICHKEITEN AM BLUETC

-aj}|})| ([{{tvanes A :
A

B1 e  KABELANSCHLUSS FUR MESSGERAT BLUELEVEL ODER SENSOR ZEROTRONIC
B2 e ANSCHLUSS EINES EXTERNER SPEISEGERATES

A1 e ANSCHLUSS AN PC ODER LAPTOP
Az e ANSCHLUSS EINES EXTERNER SPEISEGERATES

ANMERKUNG:
EIN EXTERNES SPEISEGERAT KANN AN JEDER FREIEN STECKERBUCHSE
ANGESCHLOSSEN WERDEN.
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E2 INBETRIEBNAHME DES BLUETC

Lesen Sie diese Bedienungsanleitung aufmerksam durch, bevor Sie mit dem BlueTC zum
ersten Mal arbeiten.

Zum Einschalten des BlueTC die Taste <ON/MODE> solange driicken, bis alle 6 LEDs leuchten, dann Taste
loslassen.
. Die LED ,READY* unter STATUS leuchtet
. Die griine LED ,READY* unter RADIO blinkt so oft, wie Messgruppenmitglieder verbunden sind
(inkl. eigene Adresse)
e Wahrend dem Messvorgang und bei Ubermittlung der Messdaten iber Funk leuchtet die blaue LED
"LINK" unter RADIO

Funkbetrieb:
Wenn der Menu-Punkt [Radio ON/OFF] bei eingeschaltetem Gerat rot leuchtet, so ist der Funk deaktiviert,
ansonsten ist der Funk eingeschaltet.

Deaktivierung der automatischen Abschaltung des BlueTC:

Wird die Taste <ON/MODE> beim EINSCHALTEN langer als 10 Sekunden gedriickt, beginnen alle LED's zu
blinken und die automatische Abschaltung wird deaktiviert. Im Batteriebetrieb stellt das Gerat nach 60 Minuten
automatisch ab.

Ausnahme:

Wenn der BlueTC an eine externe Stromversorgung (Fremdspeisung) angeschlossen wird, stellt das
Anzeigegerat nie automatisch ab (Dauerbetrieb).

Ausschalten des BlueTC:
Zum Ausschalten des BlueTCs die Taste <ON/MODE> solange driicken, bis samtliche 6 LEDs leuchten.
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E2.1 GRUPPIERUNG VON GERATEN ZU EINER MESSGRUPPE MIT DER FUNKTION ,,JOIN*
IM FUNKBETRIEB

Werden z.B. zwei BlueTC Uber ein BlueMETER (ein BlueTC an
einen Laptop angeschlossen, miissen sie eine Messgruppe
bilden. Eine Messgruppe wird mit der Funktion ,JOIN* erstellt.

WICHTIG:

Sind mehrere Geréate Mitglieder einer Messgruppe, z.B. ein
BlueMETER SIGMA ,Host" und zwei BlueTC REMOTE "1"+
REMOTE "2, so kdnnen immer nur zwei Gerate in einem
Durchlauf gruppiert werden.

In diesem Fall gruppiert man vorzugsweise zuerst das BlueMETER SIGMA mit dem BlueTC REMOTE "1" und
anschliessend mit dem BlueTC REMOTE "2". Die Zugehdrigkeit der Mitglieder dieser Messgruppe wird
untereinander kommuniziert.

E2.1.1 ABLAUF / VERFAHREN ,,JOIN“ IM FUNKBETRIEB
1. Die zu gruppierenden BlueTCs einschalten. Die Taste <ON/MODE> solange driicken, bis alle 6 LEDs
leuchten, Taste loslassen.

2. Die zwei zu gruppierenden Geréate mussen in den JOIN-Mode versetzt werden. Dazu muss die
Funktionstaste <ON/MODE> so oft gedriickt werden, bis im Display der Menupunkt [JOIN] erscheint. Mit
<ENTER>-Taste an beiden Geréte bestatigen.

3. Suchvorgang und Gruppeneinbindung
Die beiden Geréte ,suchen” sich gegenseitig. Die beiden Gerate sind wahrend dieser Phase
abwechslungsweise im Sende- und Empfangsmodus, bzw. im Modus ,INQUIRY* und ,DISCOVERABLE".

INQUIRY-, bzw. DISCOVERABLE-Mode:
ca. 8 Sec.
>

Wahrend diesem Vorgang leuchtet die griine LED an beiden Geré&ten kontinuierlich. Die Geréte bleiben so
lange im ,Suchmodus®, bis entweder

- der Prozess mit der Taste <ENTER> abgebrochen wird
oder
- sich die beiden Geréte gefunden haben
Hinweis: Der ,Suchvorgang” kann im schlechtesten Fall bis zu mehreren Minuten dauern.

Sobald sich die beiden Geréate gefunden haben, wird der Suchvorgang abgeschlossen und an beiden
Geraten durch schnelles Blinken (ca. 4-5x pro Sekunde) der griinen LED "READY....JOIN" signalisiert. Die
Gruppierung kann nun

- mit der Taste <ENTER> an einem der beiden Geréte bestatigt, bzw. realisiert werden
oder
- mit der Taste <ON/MODE> kann der ganze Prozess abgebrochen werden.
Die griine LED ,READY* unter RADIO blinkt nun so oft, wie Geréte in der Messgruppe eingebunden sind
(inkl. eigene Adresse).

E2.2 HERAUSLOSEN EINES GERATES AUS EINER MESSGRUPPE MIT DER
FUNKTION ,,LEAVE" IM FUNKBETRIEB
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Jedes Gerét kann einzeln aus einer bestehenden Messgruppe herausgeldst werden.
E2.2.1 ABLAUF / VERFAHREN ,,LEAVE*

1. Das Gerét, welches aus der Messgruppe herausgeldst
werden soll, einschalten. Die Taste <ON/MODE>
solange driicken, bis alle 6 LEDs leuchten, Taste
loslassen.

2. Am Gerat, welches aus der Messgruppe herausgeldst
werden soll, die Taste <ON/MODE> so oft driicken bis
zum Menupunkt [LEAVE]. Die LED "LEAVE" leuchtet
blau. Mit der Taste <ENTER> den Vorgang
bestéatigen.

3. Die grine LED ,READY* unter RADIO blinkt nun nur noch einmal (Dieses Gerat wurde erfolgreich aus der
Messgruppe herausgeldst).
E3 WIEDERINBETRIEBNAHME EINER MESSGRUPPE

Wird eine Messgruppe, z.B. nach Abschluss einer Messung, ausser Betrieb genommen, bleibt die Gruppierung der
Gerate bestehen. Die Gruppierung muss bei der Wiederinbetriebnahme nicht wiederholt werden.
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E4 MOGLICHE KONFIGURATIONEN MIT DEM BLUETC

BT - —

Konfigurationen mit Funk, d.h. mit drahtloser Ubermittiung der Messdaten und
mit Anschluss an PC / Laptop

ES5 DER BLUETC IM UBERBLICK

Bedienungstasten

¢ ON/MODE LED zur Anzeige des Gerétestatus
und und zur Mentwahl
e <ENTER>

Gehause aus Aluminium eloxiert

Anschliusse fir die Messgerate /
Sensoren und fir externe
Speisung

Anschluss zum PC/Laptop oder fiir externe Speisung

Der BlueTC kann mit und ohne eigene Energieversorgung, d.h. mit einem so genannten ,aufschraubbarem
Batteriepack®, geliefert werden.
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E5.1 FUNKTIONEN AM BLUETC / MENUSTRUKTUR

STATUS
ON / MODE
» MENUAUSWAHL
BlueTC
: /-STRUKTUR
Roiie WYLER AG SWITZERLAND ® — ON/OFF <ON/MODE>

www.wylerag.com
— JOIN

— LEAVE

2=l

HINWEIS:
DIE FOLGENDEN FUNKTIONEN KONNEN ERST DURCHGEFUHRT WERDEN, NACHDEM DAS GERAT DURCH EINE PROZEDUR
FREIGEGEBEN WURDE!

Mit der Taste <ON/MODE> kann durch mehrmaliges Driicken das entsprechende Menu ausgewahlt werden. Mittels
der Taste <ENTER> wird das gewahlte Menu ausgefuhrt.

Relative ZERO -
LED rot deaktiviert
Absolute ZERO | deaktiviert
LED gelb
Radio
ON /OFF Ein- bzw. Ausschalten des Funkteils
LED rot
JOIN GROUP Beitreten zu einer Messgruppe
LED griin grupp
LEAVE Verlassen einer Messgruppe
LED blau grupp
LOWBATT Leuchtet rot, wenn die Batterien ausgewechselt werden missen
LED rot
BUSY . e
LED gelb Leuchtet gelb, wenn das Gerat beschéftigt ist
READY -
. Leuchtet griin, wenn das Gerét bereit ist.
LED grin
STATUS OFF
LED rot Leuchtet rot, wenn der Funk ausgeschaltet ist
READY Blinkt griin, wenn der Funk eingeschaltet ist. Die Anzahl der Leuchtimpulse
LED grin signalisiert die Anzahl der Gerate, die in die Messgruppe eingebunden sind.
LINK . o
LED blau Leuchtet blau, wenn der Funkbetrieb aktiv ist
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E5.2 BEDIENUNG DES BLUETC / KURZ-BESCHREIBUNG DER EINZELNEN TASTEN

‘ <ON/MODES> - Taste

Funktion -1 - Dient zur Einschaltung des BlueTC. Die Taste <ON/MODE> solange driicken, bis alle
6 LEDs leuchten, Taste loslassen.
. Die LED ,READY* unter STATUS leuchtet
. Die griine LED ,READY* unter RADIO blinkt so oft, wie Gerate im
Funkbetrieb verbunden sind
(inkl. eigene Adresse)
e Wahrend dem Messvorgang und bei Ubermittlung der Messdaten iiber
Funk leuchtet die blaue LED "LINK" unter RADIO

Deaktivierung der automatischen Abschaltung des BlueTC:

Wird die Taste <ON/MODE> beim EINSCHALTEN langer als 10 Sekunden
gedruckt, beginnt die Anzeige im Display zu blinken und die automatische
Abschaltung wird deaktiviert. Im Batteriebetrieb stellt das Gerat nach 60
Minuten automatisch ab.

Ausnahme: Wenn der BlueTC an eine externe Stromversorgung
(Fremdspeisung) angeschlossen wird, stellt das Anzeigegerat nie
automatisch ab.

Funktion - 2 - Die Taste <ON/MODE> dient zur Auswahl des entsprechenden Meniis.

Aufrufen der Menufunktion:

Achtung:

Bei falscher Manipulation kdnnen alle Funktionen verandert, bzw. deaktiviert werden.
Das Men darf nur durch autorisierte Benutzer bedient werden. Normalerweise muss
das Menu nicht benutzt werden.

Taste <ENTER> gedruckt halten. Nach genau 3 Sekunden zusétzlich die >ON/MODE>-
Taste driicken und beide Tasten wahrend weiteren 3 Skunden gedriickt halten. Dann
beide Tasten gleichzeitig loslassen. Mit der Taste >ON/MODE> kann nun der
entsprechende Meni-Punkt angewahlt werden. Werden keine Tasten bedient, verlésst
das System die Meni-Funktion nach ca. 10 Sekunden.

Funktion - 3 - Zum Ausschalten des BlueTCs die Taste <ON/MODE> solange driicken, bis samtliche
6 LEDs leuchten.

. <ENTER> — Taste

Funktion -1 - Mittels der Taste <ENTER> in Kombination mit der Taste <ON/MODE> wird das
gewahlte Menu ausgefihrt (siehe oben / Aufrufen der Menufunktion)

Funktion - 2 - Im Zusammenhang mit der SW LEVELSOFT und der SW MT-SOFT dient die Taste
<ENTER> zum Einlesen des aktuellen Messwertes.
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E5.3 PIN-BELEGUNG DES BLUETC

PIN-ASSIGNMENT PORT A1 AND PORTA2

Pin Number ‘ Pin Name ‘ Pin Type

\ VPP
!

Pin Number ‘ Pin Name ‘ Pin Type

Pin Function ‘

Pin Function ‘

Unregulated Power
Regulated Power 5V DC
RS485-Line B

RS422-Line B

Seite 44 von 48



E5.5 ABMESSUNGEN BLUETC

4 xM3
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F LAGERUNG DER SENSOREN

Wahrend dem Nichtgebrauch miissen die ZEROTRONIC Sensoren so gelagert werden, dass die Langsachse des
zylindrischen Sensorgehauses innerhalb +5° zu liegen kommt. Die ideale Lagertemperatur sollte idealerweise
zwischen 15 und 30°C liegen

G REPARATUR VON MESSGERATEN

Im Normalfall werden die Gerate zur Reparatur an den ortlichen WYLER-Partner (lokale Vertretung) gesandt.
Dieser wickelt die Reparatur und die notwendigen administrativen Arbeiten fir den Kunden ab.

EXPRESS REPARATUR SERVICE, ERS

Viele Kunden kdnnen die Geréte nicht Giber einen langeren Zeitraum entbehren, da die Instrumente taglich im
Einsatz sind. Fir diese Félle wurde durch die Firma WYLER AG ein neuer Service eingerichtet, der ,Express
Reparatur Service, ERS". Dank diesem Service kann die Durchlaufzeit, d.h. Transport vom Kunden zu der Firma
WYLER AG und zuriick sowie die Reparatur des Gerates massiv verkirzt werden.

Vereinfacht sieht das Modell folgendermassen aus:

e Der Kunde meldet den Reparaturfall im jeweiligen Land dem WYLER-Partner
e Der WYLER-Partner orientiert den Kunden utber die Mdglichkeit des ERS mit den damit verbundenen
Vorteilen und Konsequenzen, wie z.B.
o kurze Durchlaufzeiten
o Zustimmung zur Reparatur bis 65% des Neupreises
o Transportverpackung
o Kostenrahmen des ERS
e Wenn sich der Kunde zur Nutzung des ERS entschieden hat, meldet er dies mit den entsprechenden
Informationen entweder dem WYLER-Partner oder der WYLER AG direkt
e Der Kunde erhéalt alle notwendigen Informationen zur reibungslosen Abwicklung, der Kunde muss lediglich
das Produkt ordnungsgemass verpacken und das Formular fur den TNT Service ausflllen sowie dem
Transportdienst die Abholbereitschaft melden. Alles Andere lauft automatisch ab
e Die so bei WYLER eingehenden Produkte werden mit erster Prioritat behandelt, der Kunde erhélt das
Instrument mit dem gleichen Transportdienst zuriick
e Die Rechnungsstellung erfolgt tiber den WYLER-Partner im Land

Nutzen Sie die Mdglichkeit dieses Services, damit Sie das WYLER Instrument in kiirzester Zeit wieder zur

Verfligung haben. Bei Unklarheiten setzen Sie sich mit der WYLER AG in Verbindung; wir helfen Ihnen gerne damit
der ERS erfolgreich eingesetzt werden kann.
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WYLER SWITZERLAND is continuously enhancing their products
and reserves the right to change technical specifications as
well as the appearance without prior notice. For this reason the
specifications and the pictures of the products delivered may be
slightly different from those shown in the catalogue:

Die Firma WYLER AG ist stets um Produkteverbesserungen
bemiht und behélt sich das Recht vor, die technischen Daten und
das aussere Erscheinungsbild jederzeit und ohne Vorankiindigung
zu andern. Aus diesem Grund kénnen die Spezifikationen und die
Abbildungen der Produkte zum Teil leicht vom Katalog abweichen.
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