Einfuhrung Magnetband- Spurflihrung

Gerade flr einfache und kostenginstige FTF-Anwendungen wird in den letzten
Jahren verbreitet die Spurfiihrung nach einem auf dem Boden aufgeklebten
Magnetband eingesetzt. Das notwendige Magnetband kann einfach und schnell
vom Anlagenbetreiber verlegt und der Fahrkurs auch nachtraglich verandert
werden.
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Magnetband-Sensor HG G-19600

Der Magnetsensor HG G-19600ZA (/komponenten/19600) zeichnet sich durch
seine einfache und schnelle Inbetriebnahme aus. Als Schnittstelle zum
Fahrzeugrechner steht ein parametrierbarer analoger Spannungsausgang zur
Verfligung. Der Einsatz ist daher auch im Bereich der Low-Cost Fahrzeuge recht
einfach mdglich.

Durch die Verwendung von mehreren Systemen innerhalb des Sensors ist auch ein
Abbiegen an Fahrkursverzweigungen moéglich. Die Parametrierbarkeit des Sensors
erlaubt den Einsatz von Standard Magnetbandmaterialien verschiedener Hersteller.

Magnetband Spurfihrungstechnologie

C+R Automations- GmbH )
Nurnberger StralRe 45 Tel. +49 (0)911 656587-0 E-Mail: info@crautomation.de  Anderungen vorbehalten
90513 Zirndorf Fax +49 (0)911 656587-99 www.crautomation.de



HG G-19600

Magnetsensor | analoge Ausgabe

Zur Spurfihrung von fahrerlosen Transportfahrzeugen (FTF) nach Magnetband.

Uberblick

e Indoor/ IP 54
* Digital Magnetometer Technologie
o Fir axial polarisierte Magnetbander
¢ Nennleseabstand 60 mm
¢ Drei Erfassungssysteme zum Erkennen von Abzweigungen
¢ Spurwahl Uber digitale Eingdnge
¢ Analoge Ausgange:
Flussdichte Z (0 bis 10 VDC), Flussdichte X (-10 bis +10 VDC)
¢ Digitaler Ausgang:
Erkennung Magnetband im Lesebereich (Detect, +24 VDC)

¢ Anzeige Betriebszustand lber 5 LEDs

Funktionsweise

Der Magnetsensor HG G-19600ZA detektiert das Magnetfeld liber einem Magnetband in vertikaler und horizontaler
Richtung und ermittelt so kontinuierlich die aktuelle Abweichung quer zur Fahrtrichtung. Diese wird als analoge
Ausgangsspannung ausgegeben.

Magnetsensor-

B,>0 element

Abweichung nach rechts.

B’ = Flussdichte

Linien gleicher
Flussdichte (iber
dem Magnetband

Funktionsweise am

Beispiel eines der
drei Erfassungssysteme

-X¢ »+X

Fahrbahn mit Magnetband

Funktionsprinzip

Der Sensor basiert auf digit. Magnetometer Technologie zur Erkennung des magnet. Feldes Giber dem Magnetband. Diese
ist robust und wartungsfrei. Das Magnetband kann einfach verlegt werden und ist dabei unempfindlich gegenuber
Verschmutzungen.

Der Sensor verfiigt Uber drei unabhangige Erfassungssysteme. Dadurch kann der Sensor Abzweigungen erkennen und
diesen folgen. Uber zwei digitale Eingange kann eine von max. zwei Spuren dynamisch ausgewahlt werden.

Finf LEDs zeigen den Betriebszustand (PWR), Fehlerzustand (ERR) und eine erkannte Spur unter den einzelnen
Systemen (TR1, TR2, TR3) an.
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HG G-19600

Magnetsensor | analoge Ausgabe

Zur Spurfihrung von fahrerlosen Transportfahrzeugen (FTF) nach Magnetband.

Der Erfassungsbereich ist abhéngig von der Montagehéhe des Sensors und der Art des Magnetbandes. Wie im Bild oben
zu sehen detektiert der Sensor anhand der magnetischen Flussdichte die Abweichung X von der Mitte der Spur. Je
gréBer die Abweichung, desto gréBer ist die im Sensor erzeugte Spannung.
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Typischer Verlauf der Ausgangsspannungen

Uber zwei analoge Ausgénge wird neben der aktuellen Abweichung von der Mitte der ausgewahlten Spur auch der Pegel
des Magnetfeldes ausgegeben. Zusatzlich wird ein Detect Signal erzeugt, wenn ein Magnetband unter dem Sensor
erkannt wird.

C+R Automations- GmbH )
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HG G-19600ZA

Funktionsweise

Uberblick

E; >0
Deviation to the
right side.

B = Flux density

Lines of identical flux
density above the
magnetic tape

Roadway with magnetic tape

Magnet sensor
element

Funktionsweise am

Beispiel eines der
drei Erfassungssysteme

P+ X

Der Magnetsensor HG G-19600ZA detek-
tiert das Magnetfeld (iber einem Magnet-
band in vertikaler und horizontaler Richtung
und ermittelt so kontinuierlich die aktuelle
Abweichung quer zur Fahrtrichtung. Diese
wird als analoge Ausgangsspannung ausge-
geben.

Der Sensor basiert auf digit. Magnetometer
Technologie zur Erkennung des magnet.
Feldes (ber dem Magnetband. Diese ist ro-
bust und wartungsfrei. Das Magnetband
kann einfach verlegt werden und ist dabei
unempfindlich gegeniber Verschmutzun-
gen.

Der Sensor verfiigt (iber drei unabhangige
Erfassungssysteme. Dadurch kann der Sen-

Der Erfassungsbereich ist abhdngig von der
Montagehohe des Sensors und der Art des
Magnetbandes. Wie im Bild oben zu sehen
detektiert der Sensor anhand der magneti-
schen Flussdichte die Abweichung X von
der Mitte der Spur. Je groBer die Abwei-
chung, desto groBer ist die im Sensor er-
zeugte Spannung.

Das Bild unten zeigt einen typischen Verlauf
der Ausgangsspannungen: Uber zwei analo-
ge Ausgange wird neben der aktuellen Ab-
weichung von der Mitte der ausgewdhlten
Spur auch der Pegel des Magnetfeldes aus-
gegeben. Zuséatzlich wird ein Detect Signal
erzeugt, wenn ein Magnetband unter dem
Sensor erkannt wird.

+ Magnetsensor zur Spurfihrung von
fahrerlosen Transportfahrzeugen
(FTF)

+ Indoor/ IP 54

+ Digital Magnetometer
Technologie

+ Fir axial polarisierte Magnetbander,
Nennleseabstand 60 mm

+ Drei Erfassungssysteme zum Erken-
nen von Abzweigungen, Spurwahl
Uber digitale Eingdnge

+ Analoge Ausgange:

Flussdichte Z (0 bis 10 VDC), Fluss-
dichte X (-10 bis +10 VDC)

+ Digitaler Ausgang: Erkennung Mag-
netband im Lesebereich (Detect,
+24 VDC)

+ Anzeige Betriebszustand tiber 5
LEDs

sor Abzweigungen erkennen

und diesen folgen. Uber zwei di- | -
gitale Eingdnge kann eine von
max. zwei Spuren dynamisch
ausgewahlt werden.

Funf LEDs zeigen den Betriebs-
zustand (PWR), Fehlerzustand
(ERR) und eine erkannte Spur
unter den einzelnen Systemen

Voltage curves AOUT1and AOUT2 [VDC]

Detect switches
vbe

= AOUTL(X)
= AOUT2(Z)
Detect

(TR1, TR2, TR3) an.

Typischer Verlauf der Ausgangsspannungen
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Magnetsensor HG G-19600ZA

Pinbelegungen Gehauseabmessungen ‘
ST1 |M12, 5-pol ST2 |M12, 8-pol.
1 +24V (PWR) 1 +24V 1
2 |- 2 |6ND Q Q
3 TxD (RS232) 3 Dig.IN 1 c
4 [RDRS232) [4 [DigIN2 g HETRRaER b e
5 |GND 5 |AOUT1(X) s o S X% (4]  Gehause-
6 |AOUT2(2) unterkante
7 |pig.ouT1 |
8 —
Montage mzx1 5“:;;’;}?"5;‘5""""9' M12x 18R';1‘:1Idgst$:::erb|nder
+ Der Sensor ist auf eine Lesehohe von gl [ ] f\ Eahrt'
60 mm (iber dem Magnetband ausgelegt El o] @ richtung
+ Starke magnetische Felder in direkter «
Néhe des Sensors sind zu vermeiden. ST1
Einstellungen Bohrungen fiir Montageschrauben (nicht im Lieferumfang)
+ Anpassung der AusgangsgroBen (Span-
nungsbereich, Offset) sowie der Sensibi- ‘ 140 mm
litdt (Sensorhéhe) und Schwellwerte E E#% }6‘9
{iber RS232. ala
I;' Splﬁaiswahg. TS Service / © Betrieb
ig. ig. pur ] ;
. 5 s Konfiguration E ] E
0 1 Rechts 156,5 mm
0 0 Geradeaus
1 1 Geradeaus Gotting Magnetbandtypen
Werkseinstellungen Bestell-Nr.  |Beschreibung Bestell-Nr.  |Beschreibung
+ 60 mm Lesehthe tiber Magnetband HW MAT00003 | Magnetband auf Rolle, BxH  |HW MAT00007 | Magnetband Kurvensegment,
¢ OUT Z(vertikales Feld): 0 bis 10 VDC 50 x ca. 1,2 mm, Lange 15,2 m Kreisabschnitt 30°,
¢ QUT X (horiz. Feld): -10 bis +10 VDC Radius 1.000 mm
Erginzende Produkte HW MAT00004 | Magnetschnur zum Einfrasen, |HW MAT00008 | Magnetband Weiche, rechts,
Magnetband  |siehe Tabelle rechts B x H 6 x 10 mm, Lange ange- Radius 1.000 m
Kabel PUR, 5m mit M12- ben
HW CAB00001 | Winkelkupplung, 5-pol., HW MAT00005 | Magnetband Kurvensegment, |HW MAT00009 | Magnetband Weiche, links,
A-kodiert Kreisabschnitt 30°, Radius 1.000 mm
Kabel PUR, 2m mit M12- Radius 600 mm
HW CAB00007 | Winkelkupplung, 8-pol. HW MAT00006 | Magnetband Kurvensegment,
A-kodiert - .
Kreisabschnitt 30°,
Gotting Bestellnummern (Info) Radius 800 mm
HG G- 196002A -
L Produktionsreihe (intern / Technische Daten
(I\’;‘(;‘;ef”“/”\'jggl‘gl]e Auswirkung)l  [Nennleseabstand 60 mm bei Verwendung des Magnetbands HW MAT00003
Identifikations-Nummer / Typ Abmessungen 156 mm x 31 mm x 53 mm (B x H x T)
G: Gerat | K: Komponente | Gehause Polykarbonat
S: S_ysFem | W: Software o 150 g
HG: Gotting Produkt |
HW: Handelsware Schutzklasse IP 54
Relative Luftfeuchte 95 % bei 25° C (ohne Betauung)
Betriebstemperaturbereich |-20° bis +50° C
Lagertemperaturbereich  |-20° bis +70° C
Spannungsversorgung +24VDC
Stromaufnahme <100 mA
Analoge Ausgange Z: 0 bis 10 VDC, X: -10 his +10 VDC
Digitaler Ausgang Track Detect: +24 VDC (Ub)
Anschliisse 2 Steckverbinder M12 male
1 x 5-pol. / 1x 8-pol.

< © Gotting KG — Wir behalten uns das Recht vor, unsere Produkte zu modifizieren. Dies gilt
,\ insbesondere flir technische Verbesserungen und Weiterentwicklungen.




HG G-19603

Magnetsensor | CAN | USB

Zur Spurfihrung von fahrerlosen Transportfahrzeugen (FTF) nach Magnetband.

Uberblick

Magnetsensor zur Spurfiihrung von fahrerlosen Transportfahrzeugen (FTF)
Indoor / IP 54
Digital Magnetometer Technologie

Flr axial polarisierte Magnetbander, Nennleseabstand 60 mm
Schnittstellen:

o CAN/CANopen® (Daten)

o USB (Service & Konfiguration)
3 Erfassungssysteme zum Erkennen von Abzweigungen, Spurwahl Gber CAN/CANopen®

¢ Anzeige Betriebszustand Uber 5 LEDs

Funktionsweise

Der Magnetsensor HG G-19603ZA detektiert das Magnetfeld tiber einem Magnetband in vertikaler und horizontaler
Richtung und ermittelt so kontinuierlich die aktuelle Abweichung quer zur Fahrtrichtung. Die Werte werden kontinuierlich
Uber die CAN/CANopen® Bus-Schnittstelle ausgegeben.

Magnetsensor-

B.>0
Abweichung nach rechts.

B’ = Flussdichte

Linien gleicher
Flussdichte (iber
dem Magnetband

Funktionsweise am

Beispiel eines der
drei Erfassungssysteme

X »+X

Fahrbahn mit Magnetband

Funktionsprinzip

Der Sensor basiert auf digit. Magnetometer Technologie zur Erkennung des magnet. Feldes Gber dem Magnetband. Diese
ist robust und wartungsfrei. Das Magnetband kann einfach verlegt werden und ist dabei unempfindlich gegeniber
Verschmutzungen.

Der Sensor verfiigt Uber drei unabhangige Erfassungssysteme. Dadurch kann der Sensor Abzweigungen erkennen und
diesen folgen. Uber zwei digitale Eingénge kann eine von max. zwei Spuren dynamisch ausgewahlt werden.

Funf LEDs zeigen den Betriebszustand an.
Der Erfassungsbereich ist abhangig von der Montagehthe des Sensors und der Art des Magnetbandes. Wie im Bild oben
zu sehen detektiert der Sensor anhand der magnetischen Flussdichte die Abweichung X von der Mitte der Spur. Je
gréBer die Abweichung, desto gréBer ist der Uiber CAN ausgegebene Wert.

C+R Automations- GmbH

Nurnberger StralRe 45 Tel. +49 (0)911 656587-0 E-Mail: info@crautomation.de  Anderungen vorbehalten
90513 Zirndorf Fax +49 (0)911 656587-99 www.crautomation.de



Datenblatt

Magnetsensor | CAN | USB

HG G-19603ZA

Funktionsweise

Hauptfunktionen

E; >0
Abweichung nach rechts.

B = Flussdichte

Linien gleicher
Flussdichte tber
dem Magnetband

Fahrbahn mit Magnetband

+ Magnetsensor zur Spurfihrung von
fahrerlosen Transportfahrzeugen
(FTF)

+ Indoor/ IP 54

+ Digital Magnetometer
Technologie

+ Fir axial polarisierte Magnetbander,
Nennleseabstand 60 mm

Magnetsensor-
element

Funktionsweise am
Beispiel eines der + Schnittstellen:

drei Erfassungssysteme - CAN/CANopen® (Daten)
- USB (Service & Konfiguration)
+ 3 Erfassungssysteme zum Erken-

nen von Abzweigungen, Spurwahl

»+X

Der Magnetsensor HG G-19603ZA detek-
tiert das Magnetfeld (iber einem Magnet-
band in vertikaler und horizontaler Richtung
und ermittelt so kontinuierlich die aktuelle
Abweichung quer zur Fahrtrichtung. Die
Werte werden kontinuierlich tber die CAN/
CANopen® Bus-Schnittstelle ausgegeben.

Der Sensor basiert auf digit. Magnetometer
Technologie zur Erkennung des magnet.
Feldes (ber dem Magnetband. Diese ist ro-
bust und wartungsfrei. Das Magnetband
kann einfach verlegt werden und ist dabei
unempfindlich gegeniber Verschmutzun-
gen.

Der Sensor verfiigt (iber drei unabhangige
Erfassungssysteme. Dadurch kann der Sen-

Uber CAN/CANopen®
gnetbandes. Wie im Bild oben zu sehen de- |+ Anzeige Betriebszustand tber 5
tektiert der Sensor anhand der magneti- LEDs

schen Flussdichte die Abweichung X von  |Ggtting Bestellnummern (Info)

der Mitte der Spur. Je groBer die Abwei-  [Hg 6-19603zZA
chung, desto groBer ist der tber CAN ausge- B LLProduktionsreihe (intern /

gebene Wert. ohne funktionale Auswirkung)
Modell / Version
Identifikations-Nummer / Typ
G: Gerat | K: Komponente |

S: System | W: Software

HG: Gotting Produkt |

HW: Handelsware

Das Bild unten zeigt einen typischen Verlauf
der Ausgangssignale: Uber die CAN/CAN-
open® Schnittstelle wird neben der aktuel-
len Abweichung von der Mitte der ausge-

wahlten Spur auch der Pegel des Magnet-
feldes ausgegeben. Zusétzlich wird ein
Detect Signal auf dem Bus erzeugt, wenn
ein Magnetband unter dem Sensor erkannt
wird.

sor Abzweigungen erkennen

und diesen folgen. Uber die| -
Schnittstelle kann eine von max.
zwei Spuren dynamisch ausge-
wahlt werden.

Signalverlauf
&

Funf LEDs zeigen den aktuellen
Betriebszustand an.

Der Erfassungsbereich ist ab-

Detect=1

........ Abweichung des
45 50 55 60 65 70 75 80 Sensorsvon der
Magnetband-
mitte [mm]
= OUTPUT_X
= OUTPUT_Z
Detect

hdngig von der Montagehohe | -

des Sensors und der Art des Ma-

Typischer Verlauf der Ausgangssignale
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Magnetsensor | CAN | USB

HG G-19603ZA

Montage

+ Der Sensor ist auf eine Lesehohe von
60 mm Uber dem Magnetband ausgelegt
+ Starke magnetische Felder in direkter
Néhe des Sensors sind zu vermeiden.

Einstellungen

+ Anpassung der Schnittstellenparameter
(CAN /CANopen®) sowie der Sensibilitét
und Schwellwerte tber USB

+ Spurwahl iiber CAN/CANopen® Schnitt-
stelle

‘ Gehauseabmessungen
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Gehéuse-

unterkante

PWR/USB

CAN1  CAN2

Anschliisse g 35 | Fahrt-
1 o @ richtung
PWR/ |, @4 M12, Stecker,
USB g 5-polig, A-codiert
3 Bohrungen fiir Montageschrauben (Schrauben nicht im Lieferumfang)
1 +Ub Versorgungsspannung
2 - Nicht benutzt 140 mm ,
3 D+ gl g
it i
4 D- q W12 % 1 Rundsteckverbind B M12 x 1 Rundsteckverbinder
Masse (Versorgung un x 1 Rundsteckverbinder 5-polig female
5 GND USB) 5-polig male
1
4 M12, Buchse EJ ﬁ
2 ) y mm
Lt @ 5-polig, A-codiert —
3 Gotting Magnetbandtypen
. Gehausemasse (Chas- — n
1 Schim 1 ) Bestell-Nr.  |Beschreibung Bestell-Nr.  |Beschreibung
2 +Ub Versorgungsspannung HW MAT00003 [Magnetband auf R_Qlle, BxH HW MAT00007 Magnetbanql Kurvoensegment,
3 GND Versorgungsmasse 50 x ca. 1,2 mm, Ldnge 15,2 m Kreisabschnitt 30°,
4 CAN_H CAN-High Radius 1.000 mm
5 CAN_L  |CAN-Low HW MAT00004 |Magnetschnur zum Einfrasen, |HW MAT00008 |Magnetband Weiche, rechts,
g B x H 6 x 10 mm, Lange ange- Radius 1.000 m
CAN2 2®4 M12,_Stecker(,j_ ben
s Sppcielcodient HW MAT00005 | Magnetband Kurvensegment, |HW MAT00009 |Magnetband Weiche, links,
] Gehausemasse (Chas- Kreisabschnitt 30°, Radius 1.000 mm
1 Schirm sis) Radius 600 mm
2 +Ub Versorgungsspannung HW MAT00006 |Magnetband Kurvensegment,
3 GND Versorgungsmasse Kreisabschnitt 30°,
4 CAN_H |CAN-High Radius 800 mm
5 [CAN.L [CAN-Low Technische Daten

Ergdnzendes Zubehor

Nennleseabstand

60 mm bei Verwendung des Magnetbands HW MAT00003

Magnetband _|siehe Tabelle rechts Abmessungen 156,5 mm x 31 mm x 53 mm (B x H x T)
HG G-20960 |/ nschlussbox Gehause Polycarbonat
M12-5-8-USB Gewicht 500
PWR/USB: Kabel PUR, ewic g
HW CAB000OT |5 m mit M12-Winkelkupp-| ~ [SChutzklasse IP 54
lung, 5-pol., A-kodiert Relative Luftfeuchte 95 % bei 25° C (ohne Betauung)
CANZ1: CAN Terminierung Temperaturbereiche Betrieb: -20° bis +50° C | Lagerung: -20° bis +70° C
HW CONO0O55 ébscpui;ls‘ivgidemt?nd, Spannungsversorgung |+ 24 VDC
Atig d?«;rt &-pol. Stromaufnahme <30 mA
- Anschliisse - PWR / USB: M12 Rundsteckverbinder, 5-polig, A-codiert, Stecker
CANZ1: Verschlussstecker ) . . .
HW CON00100 |M12 5-pol,, A-codiert, - CAN1: M12 Rundsteckverbinder, 5-polig, A-codiert, Buchse
schirmbar — CAN2: M12 Rundsteckverbinder, 5-polig, A-codiert, Stecker
CAN2: Bus Kabel, Anzeigen 5 LEDs
HW CABOOOG4 |10 m, mit Abschirm,, ein- Ausgabe/Auflésung — Position der Spur (Output_X): -10.00 bis +10.00 in Schritten von 0.01
seitig M12 Buchse gerade ~ Feldstérke (Output_2): 0.00 bis +10.00 in Schritten von 0.01
Wiederholgenauigkeit ~ |0.05 der Ausgabe (ohne externe Storfelder)
Arbeitsbereich — Hohe Giber Magnetband: 40 bis 70 mm

GOTTING

- Erfassungsbereich Spur: #80 mm
— effektiver Erfassungsbereich Spur £55 mm

© Gotting KG — Wir behalten uns das Recht vor, unsere Produkte zu modifizieren. Dies gilt
insbesondere flir technische Verbesserungen und Weiterentwicklungen.






