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Messtechnik + Waagen
Begriffserklarung Drehmomentsensoren

Die Definitionen der technischen Merkmale fir alle Sensoren beziehen sich weitgehend auf die DIN 51309.

Passiver Sensor

Ein passiver Sensor ist ein Sensor ohne Verstar-
ker. Das Ausgangssignal das vom Sensor gelie-
fert wird liegt im Bereich bis ca. 3mV / V (abhén-
gig von den verwendeten Dehnungsmessstreifen).

Aktiver Sensor

Ein aktiver Sensor ist ein Sensor mit Verstarker.
Das Ausgangssignal das vom Sensor geliefert
wird ist Ublicherweise + 10V, * 5V, 0...20mA,
4...20mA, 10 £ 10mA oder 12 + 8mA. Alle Senso-
ren der Lorenz Messtechnik kénnen mit den ge-
nannten Ausgangssignalen geliefert werden.

Messbereich

Der Messbereich ist der Belastungsbereich, in
dem die garantierten Fehlergrenzen nicht Uber-
schritten werden dirfen.

Reproduzierbarkeit

Die Reproduzierbarkeit ist die maximal zulassige
Ausgangssignaléanderung bezogen auf das Aus-
gangssignal (Angabe in %).

Nennmoment

Das Nennmoment ist die obere Grenze des
Messbereichs, in dem die garantierten Fehler-
grenzen nicht Uberschritten werden durfen.

Genauigkeitsklasse

Der grofdte Einzelfehler (Angabe in %) des Sen-
sor- Ausgangssignals ist kleiner als dem der Ge-
nauigkeitsklasse entsprechendem Wert. Die
Kennwerttoleranz ist dabei nicht beriicksichtigt.

Gebrauchsmoment

Das Gebrauchsmoment st das Moment, mit wel-
chem der Sensor Uber das Nennmoment hinaus
belastet werden darf, ohne dass sich seine spez-
fizierten Eigenschaften éndern. Der Gebrauchs-
momentbereich sollte nur in Ausnahmefallen ge-
nutzt werden.

Grenzmoment

Das Grenzmoment ist die maximal zulassige Be-
lastung des Sensors, bei der keine Zerstérung
des Mel3systems zu erwarten ist. Bei dieser Be-
lastung gelten nicht mehr die spezifischen Fehler-
grenzen.

Pegel

Der Pegel ist das digitale Ausgangssignal des
Sensors bei der Winkel- / Drehzahlerfassung.
Ublicherweise betragt das Signal 5V TTL (entwe-
der 5V oder 0V).

Schwingbreite / Max. dynamische Belastung
(nach DIN 50100)

Die Schwingbreite ist die auf das Nennmoment
bezogene, sich sinusférmig &ndernde dynamische
Belastung in Richtung der Messachse des Sen-
sors, die der Sensor bei einer Beanspruchung mit
10’ Beanspruchungszyklen ertragt, ohne dass
dadurch bei der Wiederverwendung des Sensors
bis zum Nennmoment signifikante Veranderungen
seiner messtechnischen Eigenschaften feststell-
bar sind.
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Brickenwiderstand

Der Brickenwiderstand ist der ohmsche Wider-
stand der gesamten Messbriicke.

Temperaturkoeffizient des Kennwerts

Der Temperaturkoeffizient des Kennwerts ist die
auf den Nennkennwert bezogene Anderung des
tatsachlichen Kennwertes durch eine Tempera-
turénderung.

Temperaturkoeffizient des Nullsignals

Der Temperaturkoeffizient des Nullpunkts ist die
auf den Nennkennwert bezogene Anderung des
Ausgangssignals des unbelasteten Sensors durch
eine Temperaturanderung.

Nenntemperaturbereich

Der Nenntemperaturbereich ist der Bereich der
Umgebungstemperatur in dem der Sensor die
technischen Daten und Fehlergrenzen einhalt.

Gebrauchstemperaturbereich

Der Gebrauchstemperaturbereich ist der Bereich
der Umgebungstemperatur, in dem der Sensor
betrieben werden darf, ohne dass bleibende An-
derungen der Messeigenschaften auftreten. In-
nerhalb des Gebrauchstemperaturbereichs gelten
die spezfizierten Fehlergrenzen nicht mehr.



Speisespannung

Die Speisespannung ist die Versorgungsspan-
nung des passiven Sensors um einen fehlerfreien
Betrieb zu gewahrleisten.

Kennwert

Der Kennwert ist das Ausgangssignal eines pas-
siven Sensors bei Nennmoment abziglich dem
Vorlastsignal.

Nennkennwert

Der Nennkennwert ist der Sollwert des Kennwer-
tes eines passiven Sensors, d.h. ein theoretisch
vorgegebener Wert.

Versorgung

Die Versorgung ist die bendtigte Betriebsspan-
nung des aktiven Sensors um eine fehlerfreie
Funktion zu gewahrleisten.

Schutzart nach DIN VDE 0470 (Ersatz fur DIN
40050), EN 60529

Die Schutzart eines Geh&uses ist durch das Kurz-
zeichen IP und eine zweistellige Kennziffer festge-
legt. Diese beinhaltet den Berlhrungs-, Fremd-
korper- und Wasserschutz fur elektrische Be-
triebsmittel.

Kontrolle

Uber einen Kontrollwiderstand wird im Sensor ein

Signal erzeugt, dass dem Nennwert des Sensors

entspricht.

Vorteile: Nachkalibrierungen werden reduziert. Vor
jeder Messung kann der Nullpunkt und
der Nennwert Uberpruft werden.

Funktion:

Durch Parallelschalten des Widerstands Ry zur

Messbricke R; wird die Messbriicke elektrisch

verstimmt, so dass am Ausgang ein Messsignal

von 50 oder 100% des Nennwertes des Mess-
koérpers zur Verfligung steht.
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Verdrillwinkel / Verdrehwinkel

Der Verdrill- bzw. Verdrehwinkel ist der Winkel,
der bei Einleitung des Nennmoments zwischen
Messseite und der Antriebsseite des Prifkdrpers
auftritt. Mit der Verdnderung des Verdrillwinkels
andert sich auch die Eigenresonanz des Mess-
kérpers. Um Stérungen, verursacht durch Eigen-
resonanzanderungen, zu vermeiden sollte der
Verdrillwinkel méglichst gering gehalten werden.

Bruchmoment
Das Bruchmoment ist die Belastung, bei der eine
bleibende Verdnderung oder Zerstdrung eintritt.

Eingang Kontrollaufschaltung

Bei Sensoren mit Analogausgang wird tber ein
Spannungssignal die Kontrolle ein- / bzw. ausge-
schaltet. Es sind zwei Schaltpositionen definierbar:
L < 2,0V (Low- Signal) und H > 3,5V (High- Signal).
Bei Sensoren mit digitalen Ausgangssignal kann
die Kontrolle per Software gesteuert werden.

Impulse / Umdrehung

Die Impulse / Umdrehung werden bei der Winkel- /
Drehzahimessung erfasst. Durch eine zweite Ge-
berspur, die um 90° versetzt angeordnet ist, und
Flankenauswertung kénnen die Impulse / Umdre-
hung vervierfacht werden.
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Messrate
Die Messrate beschreibt die Anzahl der Messun-
gen pro Sekunde.

Massentragheitsmoment

Das Massentragheitsmoment ist das was ein Kor-
per dem Beschleunigungsmoment entgegensetzt.
Das Massentragheitsmoment sollte mdglichst klein
sein, um die Belastung der Messstrecke wahrend
des Beschleunigungsvorgangs so gering wie mog-
lich zu halten.

Zulassige Axiallast

Die zuléssige Axiallast ist die maximale Kraft in
axialer Richtung mit der der Sensor belastet wer-
den darf.

Ausgangssignal
Das Ausgangssignal ist das aufbereitete Signal
eines aktiven Sensors um eine fehlerfreie Funktion
zu gewdhrleisten.
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