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485型温振一体化传感器使用说明书
	JXBS-3001-CZY

	Ver1.1

	Ver1.0


产品简介

产品概述
温振一体化传感器是一款标准工业输出型测温测振仪；通过监测使机械设备保持在良好的运动状态，减少企业因停车带来的经济损失，是企业机械设备管理人员，使用维护人员理想的设备现场诊断，监测的仪器。 

功能特点


本产品适用于常规振动测量，可以测量振动的速度和位移量并可长期检测设备的温度，同时三层防水结构设计，具有高效防湿，结构稳固智能防爆的特点。
主要参数

	振动
	速度
	0.1mm/s ~ 200.0mm/s（峰值）

	
	位移
	1um ~ 2000um（峰值）

	
	误差范围
	±5%F.SS

	
	频率范围
	10Hz~1000Hz或5~3000Hz（高频）

	温度
	测量范围
	-45℃ ~ 115℃

	
	测量误差
	±3℃

	供电电源
	5V-24V DC

	耗电
	≤0.15W（12V DC , 25℃）

	运行温度
	-40℃ 至+85℃

	工作湿度环境
	0%-90%RH(相对湿度)、非凝结

	防水等级
	IP66,防尘防水，表面抗腐蚀

	测量方式
	垂直或水平

	外形尺寸
	63*74.5（单位：mm）


硬件连接
设备安装前检查
安装设备前请检查设备清单：

	名称
	数量

	高精度传感器
	1台

	12V防水电源
	1台（选配）

	USB转485设备
	1台（选配）

	保修卡/合格证
	1份


产品外观尺寸
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接口说明

宽电压电源输入5-24V均可。485信号线接线时注意 A/B 两条线不能接反，总线上多台设备间地址不能冲突，如表所示：
	
	线色
	说明

	电源
	棕色
	电源正（5-24VDC）

	
	黑色
	电源负

	通信
	黄(灰)色
	485-A

	
	蓝色
	485-B


注意事项：

请注意不要接错线序，错误的接线会导致设备烧毁

传感器应避免接触有机溶剂、酒精、涂料、油类及高浓度气体，也包括硅胶及其它胶粘剂

传感器不能长期应用于含有腐蚀性气体的环境中，腐蚀性气体会损害传感器

不建议用不标准的方法试验传感器，如：打火机点燃后靠近传感器、将传感器靠近酒精等等

出厂默认提供0.85米长线材，客户可根据需要按需延长线材或者顺次接线


注意在某些出厂批次中可能提供的线序中没有黄色线，此时灰色线等价替换黄色线作用。

安装说明

     请按照正确的方法进行安装，不正确的安装会导致测量误差，尤其注意一“面”，二“线”：

传感器的安装面与被测量面固定必须紧密、平整、稳定，如果安装面出现不平容易造成传感器测量温度及振动误差。

传感器轴线需紧密贴合到设备表面，两轴线尽可能不要产生夹角。
通信协议

通讯基本参数
	参数
	内容

	编码
	8 位二进制

	数据位
	8位

	奇偶校验位
	无

	停止位
	1位

	错误校准
	CRC冗长循环码

	波特率
	2400bps/4800bps/9600 bps 可设,出厂默认为 9600bps

	编码
	8 位二进制


寄存器地址
	寄存器地址
	PLC组态地址
	内容
	操作

	0000H
	40001
	温度（单位℃）
	只读

	0001H
	40002
	X轴速度（单位mm/s）
	只读

	0002H
	40003
	X轴位移 (单位um)
	只读

	0003H
	40004
	Y轴速度（单位mm/s）
	只读

	0004H
	40005
	Y轴位移 (单位um)
	只读

	0005H
	40006
	Z轴速度（单位mm/s）
	只读

	0006H
	40007
	Z轴位移 (单位um)
	只读

	0100H
	40101
	设备地址(0-255)
	读写

	0101H
	40102
	波特率(2400/4800/9600)
	读写


通讯协议示例以及解释
读取设备地址0x01的X轴速度值

问询帧

	地址码
	功能码
	起始地址
	数据长度
	校验码低位
	校验码高位

	0x01
	0x03
	0x00,0x01
	0x00,0x01
	0xD5
	0xCA


应答帧(例如读到X轴速度值189.9mm/s)

	地址码
	功能码
	有效字数
	X轴速度值
	校验码

低位
	校验码

高位

	0x01
	0x03
	0x02
	0x07, 0x6B
	0xFB
	0x9B


076B(十六进制) = 1899 => X轴速度值 = 189.9mm/s
读取设备地址0x01的X轴位移值

问询帧

	地址码
	功能码
	起始地址
	数据长度
	校验码低位
	校验码高位

	0x01
	0x03
	0x00,0x02
	0x00,0x01
	0x25
	0xCA


应答帧(例如读到X轴位移值25um)

	地址码
	功能码
	有效字数
	X轴位移值
	校验码

低位
	校验码

高位

	0x01
	0x03
	0x02
	0x00,0x19
	0x79
	0x8E


0019(十六进制) =25 =>X轴位移值 = 25um
读取设备地址0x01的Y轴速度值

问询帧

	地址码
	功能码
	起始地址
	数据长度
	校验码低位
	校验码高位

	0x01
	0x03
	0x00,0x03
	0x00,0x01
	0x74
	0x0A


应答帧(例如读到Y轴速度值189.9mm/s)

	地址码
	功能码
	有效字数
	Y轴速度值
	校验码

低位
	校验码

高位

	0x01
	0x03
	0x02
	0x07,0x6B
	0xFB
	0x9B


076B(十六进制) = 1899 => Y轴速度值 = 189.9mm/s
读取设备地址0x01的Y轴位移值

问询帧

	地址码
	功能码
	起始地址
	数据长度
	校验码低位
	校验码高位

	0x01
	0x03
	0x00,0x04
	0x00,0x01
	0xC5
	0xCB


应答帧(例如读到Y轴位移值25um)

	地址码
	功能码
	有效字数
	Y轴位移值
	校验码

低位
	校验码

高位

	0x01
	0x03
	0x02
	0x00,0x19
	0x79
	0x8E


0019(十六进制) =25 =>Y轴位移值 = 25um
读取设备地址0x01的Z轴速度值

问询帧

	地址码
	功能码
	起始地址
	数据长度
	校验码低位
	校验码高位

	0x01
	0x03
	0x00,0x05
	0x00,0x01
	0x94
	0x0B


应答帧(例如读到Z轴速度值189.9mm/s)

	地址码
	功能码
	有效字数
	Z轴速度值
	校验码

低位
	校验码

高位

	0x01
	0x03
	0x02
	0x07, 0x6B
	0xFB
	0x9B


076B(十六进制) = 1899 => Z轴速度值 = 189.9mm/s
读取设备地址0x01的Z轴位移值

问询帧

	地址码
	功能码
	起始地址
	数据长度
	校验码低位
	校验码高位

	0x01
	0x03
	0x00,0x06
	0x00,0x01
	0x64
	0x0B


应答帧(例如读到Z轴位移值25um)

	地址码
	功能码
	有效字数
	Z轴位移值
	校验码

低位
	校验码

高位

	0x01
	0x03
	0x02
	0x00,0x19
	0x79
	0x8E


0019(十六进制) =25 =>Z轴位移值 = 25um
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