Beriuhrungsloser Drehzahlsensor
mit Signalverstérker, Induktiv-magnetisches Prinzip

* Kostenoptimierter Drehzahlaufnehmer mit Rechteckausgangssignal

* Gewinderohr aus Messing

* Abtastung ferromagnetischer Zahnrader ab Modul m2 (m1)
* Frequenzbereich von ca. 5 Hz bis 10.000 Hz

* Gegentaktendstufe als Ausgang

* Belastbar mit 50 mA SINK und 20 mA LOAD

* Hoher EMV-Schutzgrad fiir widriges elektrisches Umfeld

* Weiter Betriebstemperaturbereich von -40 °C ... +105 °C

* Hervorragende Vibrations- und Schockbestandigkeit

« Stirnseite der Messspitze metallgeschlossen

* Robuste Bauform, Gehause IP66 / IP67

« Variable Langen, Einschraubgewinde und elektrische Anschliisse

Drehzahlsensoren der Baureihe FAJ11...

Allgemeine Funktionsweise des Drehzahlsensors

Berlihrungslose Drehzahlsensoren der Baureihe FAJ11... dienen haupt-
sachlich der Erfassung von Drehzahlen. Die Drehbewegung ferromagnetischer
Zahnrader wird mit einer Sensorspule erfasst und durch einen Signalverstarker
in ein Rechtecksignal umgesetzt. Die Frequenz des Rechtecksignals ist proporti-
onal zur Drehzahl. Neben der Drehzahl I&sst sich jede Bewegung ferromagneti-
scher Teile erfassen. Das Rechtecksignal kann von vielen Geraten ausgewertet
oder umgeformt werden.

Details des Drehzahlsensors
« Abtastung ferromagnetischer Zahnrader, Schraubenkdpfe, Stege -
Erfassung von Bohrungen, Durchbriichen, Nuten in ferromag. Teilen
« Verschleil®- und wartungsfrei durch beriihrungslose Abtastung
« Weiter Temperaturbereich durch hochwertige ,Automotive‘-Komponenten
* Bestandig gegen Spritz6l und Schmierstoffe auch bei hohen Temperaturen
+ Anforderungen der Klassifikationsgesellschaften oft weit libertroffen
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Induktiv-magnetisches Prinzip des Drehzahlsensors
Das Messelement ist eine Sensorspule mit Eisenkern und aufgesetztem
Permanentmagnet. Bewegte ferromagnetische Teile mit unterbrochener Ober-
flache @ndern das durch den Magnet erzeugte konstante Feld und induzieren in
der Sensorspule eine Spannung. Die Frequenz dieser Spannung ist proportional
zur Geschwindigkeit der Bewegung (Drehzahl). Beim Induktionsprinzip ist die
Héhe der induzierten Spannung abhéngig von der Anderungsgeschwindigkeit
des magnetischen Flusses (dynamisches Prinzip). Damit ist eine Erfassung
sehr langsamer Bewegungen oder gar von ,Stillstand” nicht moglich. Die untere
Grenzfrequenz ist umso niedriger, je scharfkantiger sich die Geometrie des abge-
tasteten Teiles andert und je geringer der Abstand zu diesem ist. Der empfohlene
Abstand zum Zahnrad fiir Modul > m2 betrégt 1,5 mm. Bei hohen Frequenzen
wird durch die Induktivitat der Sensorspule die induzierte Spannung so stark
gedampft (reduziert), dass diese nicht mehr auswertbar ist. Es ergibt sich ein
Einsatzbereich von ca. 5 Hz bis 10.000 Hz, bei optimalen Einbauverhaltnissen
(exakter Rundlauf, vibrationsarmer Einbau) bis 15.000 Hz. Die Erfassung kleiner

« Umfangreiche elektrische Schutzbeschaltungen integriert

« Einfache Einschraubbefestigung Uber Gewinde am Sensorrohr
« Bis zu 10 signalverarbeitende NORIS-Gerate anschlieRbar

* Passende Messwertumformer und Grenzwertschalter lieferbar

Ausgang des Drehzahlaufnehmers

Das Ausgangssignal ist ein stérungsunempfindliches Rechtecksignal,
dessen Frequenz proportional zur Drehzahl ist. Der Spannungshub liegt im
Bereich der Betriebsspannung und ist lastabhangig. Die Geometrie des abge-
tasteten Teiles bestimmt das Tastverhaltnis. Es entspricht bei einem Zahnrad
ca. 50%. Die Ausgangsschaltung ist eine Gegentaktendstufe. Den Kurzschluss-
schutz Gibernimmt ein 60 Q PTC-Widerstand. Storimpulse werden durch einen
internen Varistor gegen Minus abgefangen. Die Gegentaktendstufe kann als
NPN-Ausgang (Minus schaltend), wie auch als PNP-Ausgang (Plus schaltend)
verwendet werden. Die Ausgangsspannung ist mit der Betriebsspannung galva-
nisch verbunden.

Abtastabstand
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Speziell bei Zahnraderfassung gilt:
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Zahnrader bis zu Modul m1 ist durch
Reduzierung des Abstandes mdglich
(empfohlen 0,8 mm). Umgekehrt kann
der zulassige Abstand bei grof’en
Modulen > m5 einige Milimeter
betragen. Das Induktiv-magnetischen
Prinzip ist richtungsunabhéngig.

Einbau- und Anschlusshinweise, Fehlersuche siehe gesondertes Blatt
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Technische Daten MaBe, Anschluss, Schaltbild

Baureihe FAJ11...
U,... 24 VIDC, Bereich 8 ... 32 V/IDC £10% Oberwellen

Nenn

Ca. 4 mA @ 24V/DC + Schaltstrom (max. 20 mA)

Integriert

Allgemein

Integriert

Induktiv-magnetisch

Ca. 5 Hz ... 10.000 Hz (abh&ngig von Modul und Abtastabstand)
bei optimalen Einbauverhaltnissen bis 15.000 Hz

Ferromagnetisches Zat 1: >m2, Zahnbreite >5 mm (Stirnrad DIN867);
Bohrung: @ >5 mm, Steg >2 mm, Tiefe >4 mm;
Nut: >4 mm, Steg >2 mm, Tiefe >4 mm

0,2 ... 3 mm und gréRBer, empfohlen 1,5 mm 0,5

Gegentaktendstufe

NORIS Standardsignal, Rechteck, Pegel ca. U,
galvanisch verbunden mit Betriebsspannung

High: ca. U;-1,5V@ 1 mA, U-1,8V@5mA, U;-22V@ 10 mA
Low: ca. U+0,5V@ 1 mA, U +0,8V @ 5mA, U +1,2V @ 10 mA

Langswiderstand R;: 60 Q

NPN (Sink) 50 mA, PNP (Load) 20 mA, dauerkurzschlussfest

210 Vips

-40 ... +105°C

DIN IEC 60068-T2-1/-2/-30

DIN IEC 60068-T2-6: 10 g @ 5 ... 2.000 Hz (Sinus)
DIN EN 61373: 30 g, @ 20 .. 500 Hz (Random)

DIN IEC60068-T2-27: 1.000 m/s* @ 6 ms

EN 60529: Geh&use IP66 / IP67;
Anschluss A IP65, Anschluss C/E/H/X IP67

IEC 61000-4-2: * 6 kV/CD; £8 kV/AD

IEC 61000-4-3: 10 V/m =80 MHz ... 2.000 MHz, 80% AM @ 1 kHz

IEC 61000-4-4: +2 kV/PL; +1 kV/DL

Umwelteinfliisse

IEC 61000-4-5: £0,5 kV/DM (R =2 ); +1 KV/DM (R =42 Q); 1 KVICM (R =12 Q)

IEC 61000-4-6: 10 V. f=150 kHz ... 80 MHz, 80% AM @ 1 kHz

IEC 60553: 3V, 0,05 ... 10 kHz

CISPR 16-1, 16-2: EMC2

500 V/IAC, 50 Hz @ 1 min

Empfohlen -25 ... +70 °C (mdglich -40 ... +105 °C)

Einschrauben des Gewinderohres

Messspitze bis 5 bar

Siehe Zeichnung

1.000 m /1 kHz @ 0,5 mm? geschirmt

Beliebig

Sonstiges

Richtungsunabhéngig

Anschlussteil: chromatiertes Aluminium, Gewinderohr: Messing

Ca. 100 ... 300 g (abhéngig von Anschluss und Lénge)

CE; beantragt ABS, DNV, GL, LR

Typenschliissel / Standardvarianten

FAJ11 |- - (FAJ11-0215-X03)
1 2 (3 |4

1 Geratereihe und Bauform (Standardausfiihrungen, weitere nach Kundenwunsch lieferbar)

FAJ11 | Beriihrungsloser Drehzahlsensor, induktiv-magnetisches Prinzip,
Bauform zylindrisch mit Gewinderohr Messing, Steckerbuchse und Sensorhiilse chromatiertes
Aluminium, Elektronik integriert im Gewinderohr

02 | L1=60 mm, L2=5 mm 15 | M18x1

03 | L1=80 mm, L2=5 mm 23 | M18x1,5

04 | L1=100 mm, L2=20 mm 88 | 5/8* - 18 UNF
05 | L1=120 mm, L2=40 mm

A | DIN43650-A Stiftstecker 3-polig + PE (Magnetventil 30 x 30)

C | Mil 14-5PN VG95234 Stiftstecker 5-polig

E | EURO M12x1 Stiftstecker 5-polig, Kontakte vergoldet

H1 | DIN72585 Bajonette Stiftstecker 4-polig, Kodierung 1 (BK)

X.. | Kabelschwanz mit Mantellange (Zeichnung K1)
(Standard: X03=0,5m; X05=2,0m; X06=3,0m; X07=5,0m; X08=7,5m; X09=10,0m)

Sensorrohr

—

Anschluss DIN43650 A: Typ FAJ11-xxxx-A

Lieferung mit Buchsen-Stecker

Anschluss Mil 14-5PN: Typ FAJ11-xxxx-C
Lieferung ohne Buchsen-Stecker (Zubehdrsatz ZL4-1A)

A A: Masse
coding nib B: -
c:Q
E B Da
E:+
D C

Anschluss Euro M12x1: Typ FAJ11-xxxx-E
Lieferung ohne Buchsen-Stecker (Zubehorsatz ZL4-2A)

2 1: + (braun)
codingnib  2: unbelegt
3: - (blau)
3 ! 4: Q (schwarz)
5:

Masse (grau)

Anschluss DIN72585 Bajonette: Typ FAJ11-xxxx-H
Lieferung ohne Buchsen-Stecker (Zubehérsatz ZL4-5)

cade 1 coding nibs +

1:
2:-
4 1
3:Q
4: Masse
2 3
Optional auch in Schutzart IP69K

Anschluss Kabelschwanz: Typ FAJ11-xxxx-X

braun: +

grin: -

weilk: Q
Schirm: Masse

25205 | 3x0,38 mm?

Prinzipschaltbild (Gegentaktendstufe)

+ Es kénnen NPN- oder PNP-Eingange
i angeschlossen werden.
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