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Derideale Wettersensor

Furindustrielle Anwendungen sowie den Einsatzunter extremen Umweltbedingungen

SiebenParameterin Einem und zeitgleich
Windrichtung

Windgeschwindigkeit

Lufttemperatur

Luftfeuchte

Luftdruck

Globalstrahlung

Taupunkttemperatur (berechneter Wert)

A\YAR VAR VAR VAR VAR VAR V4

Mitunabhangigen, integrierten Sensoren firhohe Genauigkeiten jedes einzelnen Parameters

Ohne bewegliche Messelemente, d. h. keinVerschleif3, geringe Wartungen und sehrservicefreundlich

Vorteile auf einen Blick

AuBerstrobuster, kompakter Wettersensor mit hochwertigem, schadstoffresistentem Gehause aus eloxiertem
Aluminium

Geeignet firdenEinsatzunter extremen Umweltbedingungen, z. B. Wisten, Tropen, Hochgebirge
Messstandard fur die Globalstrahlung: Spectrally flat Class C (ISO 9060:2018), moderate quality (WMO-No. 8)
Variante mitintegriertem Heizungssystem fr ganzjahrig vereisungsfreien Betrieb

Lamellen-SchutzhUtte flr exakte Messungen mit dem Temperatur-Feuchte-Sensor

Modbus-Datenprotokoll

Einfache, platzsparende Montage auf 50 mm-Standardrohr

Gewahrleistungshinweise

Beachten Sie den Gewahrleistungsverlust und Haftungsausschluss beiunerlaubten Eingriffenin das System.
Anderungen bzw. Eingriffe in die Systemkomponenten diirfen nur mit ausdriicklicher Genehmigung der
LAMBRECHT meteo GmbH durch Fachpersonal erfolgen. Die Gewahrleistung beinhaltet nicht:

1.
2.

Mechanische Beschadigungen durch aupere Schlageinwirkung (z. B. Eisschlag, Steinschlag, Vandalismus).

Einwirkungen oder Beschadigungen durch Uberspannungen oder elektromagnetische Felder, welche liber die
indentechnischenDaten genannten Normenund Spezifikationen hinausgehen.

Beschadigungen durchunsachgemafe Handhabung, wie durch falsches Werkzeug, falsche Installation, falsche
elektrische Installation (z.B. Verpolung) usw.

Beschadigungen, die zurlckzuflhren sind auf den Betrieb der Gerate auferhalb der spezifizierten
Einsatzbedingungen.
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4 Einleitung

Die Sensoren deru[sonic]-Familie sind sehrrobust, kompaktund auferstzuverlassig. Das System erfasst

die horizontale Luftstromung und verarbeitet die Messwerte zu den meteorologischen Parametern
Windgeschwindigkeit und Windrichtung. Das Wettermodul des u[sonic]WS7 erfasst zusatzlich die
meteorologischen Gréfen Lufttemperatur, relative Luftfeuchte, barometrischer Luftdruck und Globalstrahlung.
Aus dengemessenen Datenberechnet deru[sonic]WS7 die Taupunkttemperaturund gibt siezusammen mitden
Messwerten seriell aus.

Die Sensorenund die weiteren Systemkomponenten befinden sichin einem spritzwasser-und staubdichten
Metallgehause. Die Messdaten werden automatisch nach EinschaltenderVersorgungsspannung Uber eine
galvanisch getrennte RS-485-Schnittstelleim Talker-Modus ausgegeben. Deru[sonic]WS7 ist sto3- undrittelfest
konstruiertund eignet sich daherbesonders firden Einsatzunterrauen Umweltbedingungen. Das Gehause besteht
aus eloxiertem, seewasserfestem Aluminium. Eine elektronisch gesteuerte Sensorheizung ermoglicht den Betrieb
des Sensorsineinemweiten Temperaturbereichvon -40 bis +70 °C.

STATISCHES MESSPRINZIP FUR DIE WINDMESSUNG HEISST

Die Messwerterfassung erfolgt ohne bewegliche Messelemente, d. h. kein Verschleif3, geringste Wartungenund
keine dadurch erforderlichen Nachkalibrierungen.

Die Windparameterwerdenauchim Winterzuverlassigund genau gemessen, da die statischen Messelemente
mit Hilfe einer elektronisch geregelten Heizungsvorrichtungin allen Klimazonen sehr effektiv eis- und schneefrei
gehaltenwerden.

Das Messprinzip erlaubt sehr geringe Anlaufwerte sowie hohe Wiederholgenauigkeiten.
Derkompakte Sensorist einfachmontierbar. Geringe Abweichungenvon der Vertikalen (Pitch) kdnnen bei

diesem Messprinzip vernachlassigt werden.

VORTEILE DES SENSORS

Nebenden Sensoren fir Windgeschwindigkeit und -richtung sind im kompakten Gehause auch
SensorenflrLufttemperatur, relative Luftfeuchtigkeit, Globalstrahlung und Luftdruck untergebracht. Die
Taupunkttemperaturwird entsprechend berechnet.

Ausschlussvonfehlerhaften Messwerten durch eine integrierte Selbsttestfunktion (engl. Built-In-Test-
Equipment = BITE). Dabeiwerden beijeder Messung die Plausibilitat der Messwerte Uberpruift und ggf.
Fehlermeldungen gesendet.

Das kompakte Design des Sensors u[sonic]WS7 reduziert deutlich den Aufwand an Komponentenund deren
Montagezeitenim Vergleichzuklassischen Lésungen mit Einzelsensoren fir die sieben Parameter.

5 Inbetriebnahme

DerWind kanndurch eine Vektorgro3e dargestellt werden. Zurvollstandigen Beschreibungist die Angabe

von Geschwindigkeitund Richtung erforderlich. Beide Komponentenunterliegenraumlichenund zeitlichen
Schwankungen, so dass sie streng genommen ausschlieflich firden Ort der Aufstellung des Messgerates gelten.
Dahersollte die Wahl desInstallationsortes besondere Beachtung erhalten.
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6 Aufstellungsbedingungen

6.1 Allgemein

FurWindmessungennach denmeteorologischen Standards (zum Beispiel VDI 3786, Blatt 2) sind Messhéhe und
Messort entscheidende Kriterien furreprasentative und fehlerfreie Messungen. Im Allgemeineninteressieren nicht
die Windbedingungenineinembegrenzten Gebiet, sondernin einem groferen Umfeld. FirMessungen, dieindieser
Weise reprasentative undvergleichbare Ergebnisse flreine grofere Umgebung ermitteln, muss daherbeider
Montage darauf geachtet werden, dass der Aufstellungsort nichtim Windschatten groBerer Hindernisse liegt. Der
Abstand derHindernisse zum Sensor sollte mindestens das 10-fache der Hindernishdhe betragen (entsprechend
derDefinition einesungestorten Gelandes). Allgemein gilt eine Messhohe von 10 miberdem Boden alsideal.

Isteinungestortes Gelande nicht vorhanden, ist der Sensorin einer Hohe aufzustellen, die die Hindernishohe um
mindestens 6 mUberragt. Oben genannte Bedingungen sind z.B. bei mobilen Messungen auf Fahrzeugen oder
anMesscontainernnichtinjedemFallrealisierbar. Daher sind vertretbare Kompromisse zu findenund ggf. zu
dokumentieren. BeiAufstellung des Sensors auf einem Dach, sollder Aufstellungsortin der Dachmitte liegen, damit
Vorzugsrichtungenvermiedenwerden.

Derlnstallationsortdes Sensorsist sozuwahlen, dass er sich nichtim Betriebsfeld von Radaranlagen

@ (RadarscanneroderRadartransmitter), Generatoren oder Antennen befindet. Daherempfehlenwireinen
Abstandzu solchen Anlagenvon mindestens 2 m. Des Weiteren muss ein Mindestabstand von 5 m auf MF-/
HF-und Satcom- (z. B.Inmatsat, VSat) Antennen eingehalten werden. Die maximale Stoéreinstrahlung darf
dabeil0V/mnicht Uberschreiten (geprift nachEMV-Norm). Gegebenenfallsist ein groBerer Abstand
einzuhalten.

Um etwaige Messfehlerzuvermeiden, die durchWarmequellenwie z.B. heiBe oderwarme Abgase, heif3e
Oberflachen, usw. inunmittelbarer Nahe zum Sensorverursacht werden, sollte der Aufstellungsort entsprechend
gewahltwerden.

6.2 Werkzeug und Installationsmaterial

Firdie anstehenden Montage- und Wartungsarbeiten werden keine Spezialwerkzeuge bendtigt. Alle Arbeiten
kénnen mithandelstblichen Werkzeugen wie zum Beispiel Schraubendrehernund Innensechskantschlisseln
durchgeflhrt werden.

6.3 Auspackendes Sensors

Der Sensorwird sorgfaltiggegen mechanische Einwirkungen geschitzt gepackt verpackt, um Beschadigungen
wahrend desTransports zuvermeiden. Die Verpackung enthalt die folgenden Gegenstande:

Sensoru[sonic]WS7 Modbus
Betriebsanleitung

Zubehor: (je nach Bestellumfang, separat verpackt)
Anschlusskabel mit Kabelsteckerund Aderendhtlsen
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6.4 Eingangskontrolle

Bitte prufen Sie den Lieferumfang auf Vollstandigkeit und eventuelle Transportschaden. Beanstandungen melden
Sie bitte sofort schriftlich.

7 Energieversorgung

Deru[sonic]WS7 Modbus besitzt einenVersorgungsspannungsbreichvon 6...60 VDC.
Die Sensorheizungist mit 24 VDC zu versorgen.

8 Installationsarbeiten (Kurzbeschreibung)

Dielnstallation des Sensors erfolgtindrei Schritten:

1. AnbringendesKabelsteckers am Sensorund ggf. das Kabel durch den Mast ziehen

2. Aufsetzendes Sensorsauf denMastund, bevordie Befestigungsschraubenangezogenwerden, nachNorden
ausrichten

3. AufschaltenderSensoranschlisse fir Stromversorgung und Signalausgang

8.1 Montage des Sensors

Der Sensorwird auf einem Maststick (Rohr) mit einem AuBendurchmesservon 50 mmund einem Innendurchmesser
vonmindestens 40 mm montiert. Vorder Befestigung des Gerates mit den beiden Gewindestiften M8x12 ist

das KabelanzuschlieBen, durch das Rohrstlck hindurchzufihrenund der Sensornach Norden bzw. in Vorwarts-
Fahrtrichtung auszurichten. Hierzuist am Gerategehause eine entsprechende Markierung angebracht (siehe
Mafzeichnung). Richten Sie den Sensornach Norden aus, bevor Sie die Schrauben festziehen.

Verwenden Sie nurdie beiliegenden Befestigungsschraubenundziehen Sie die Nordschraube nicht fest an.
Bitte achten Sie auf einenfesten Sitzdes Sensors am Mast!

8.2 Sensoreinnorden

ZurMessung derWindrichtungist der Sensorauf die Nordrichtung auszurichten. Um den Windsensor einwandfrei
und festnach Norden auszurichten, verfligt das Gerat ber eine integrierte Montagehilfe. Imunteren Bereich

des Sensorschaftes befindet sicheinnachinnen hineindrehbarer Stift, dernach Norden weistundinden
entsprechenden Schlitzdes Mastes (so vorhanden) versenkt wird, so dass der Sensorkorrektund verdrehsicher
ausgerichtetist. Der Stift kann mit Hilfe eines Innensechskantschlissels bei Bedarf hinein- oderherausgedreht
werden (siehe Mafzeichnung).

Zur Einnordung wird ein Punktim Gelande festgelegt, der sichin Bezug auf die endgultige Positiondes
Windrichtungssensors moglichst weitin Richtung Norden befindet. Die Lage des Bezugspunktes kannzunachstan
Hand einertopografischenKarte (1:25000) ausgewahlt werden. Die genaue Lage des Bezugspunktes wird mit einem
Peilkompass festgelegt, derzweckmaBigerweise auf einem Stativ horizontaljustiert werden kann.

@ Achten Sie auf Kompassmissweisungen!
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Umden Sensor (auf Schiffen) Schiff-Voraus auszurichten, kdnnen Sie einen markanten Punkt auBerhalb des Schiffs
anpeilen, dersichinVorwartsrichtung des Schiffs bzw. in der Bug-Heck-Linie befindet; ist der Sensorweit von der
Mittellinie entfernt, kann es auch eine dazu parallele Linie sein. Ist der Sensor ausgerichtet, kann erschlieflichmitden
beiden Gewindestiften befestigt werden. Zum Schluss muss die Erdungsschraube mit der Schiffsmasse verbunden
werden. Zum Schutzgegen Korrosion empfiehlt sich die Verwendung eines saurefreien Kontaktfetts.

A Beachten Sie bei derMontage eines Sensors auf einem Mast alle einschlagigen Sicherheitsanweisungen.

8.3 Stromversorgungs- und Signalkabel

Zum elektrischen Anschluss des Sensorswird ein 4-poliger M12-Kabelsteckerbendtigt. Die Abschirmung des Kabels
istanbeiden Enden auf den Schutzleiter (PE)zu klemmen.

Die Gewahrleistung fiir das Geratist ausgeschlossen, wenn Schaden aufgrund unsachgemaper

@ Handhabung auftreten. Dazu zahltinsbesondere das Fehlen einer fachgerechten Erdung. Eine korrekte
Erdung gemap DIN VDI/VDE 0100 ist unerlasslich fiir die Sicherheit und Funktionalitat des Gerates. Bei
Fragen zurInstallation kontaktieren Sie uns bitte.

Derexterne Anschluss erfolgt mit Hilfe eines zentralen Steckverbinders, derim Geratesockel untergebracht

ist. Weitere Details zum elektrischen Anschluss des Sensors sindinden Abschnitten ,Mafzeichnungenund
Anschlussbilder” dargestellt. Sobald der Sensor korrekt montiert und mit dem konfektionierten Kabel (Zubehor)
verbundenist, kdnnendie Adern flr die Stromversorgung und fir den Signalausgang angeschlossen werden.

Die typische Stromversorgung der Sensoren betragt 24 VDC mit einer typischen Stromaufnahme von 50 mA.
DerEingangsspannungsbereichkann 6...60 VDC bzw.12...42 VAC betragen. Fur die Heizung des u[sonic]WS7
Modbus wird nominal 24V AC/DC bendtigt. In der Standardkonfiguration betragt die Heizleistung 60 W mit einer
Stromaufnahmevon2,5Abei24VDC.

Die Signalpegel erlauben eine Ubertragung liber abgeschirmte Signalkabel bis zu einer Linge von max. 1.200 Meter
oder4.000 Fup. Die Leitungslangen sind abhangigvon der Qualitat derverwendeten Kabel. Sobald der Sensoran
die Stromversorgung angeschlossenist, beginnt diesernach ca. 2 Sekunden mitdemzyklischen Versendender
Datenprotokolle.

8.4 Sicherheitsbestimmungen

DaderSensorhaufigingrofenHdhen montiert wird, sind wahrend der Montagearbeiten die einschlagigen

A Sicherheitsbestimmungenzubeachten. Wahrend der elektrischen Installationsarbeiten sind die
entsprechenden Stromkreise spannungsfreizu schalten. Das Gehause darf nurvon daflrautorisierten
Personen gedffnet werden!

8.5 Download von Updates

AufunsererHomepage (https://www.lambrecht.net) finden Sie unter ,Service*im ,Download-Portal“im Bereich
,Freie Software-Tools & Firmware" kostenlose Firmware und die Konfigurationssoftware ,Commander®. Wahlen
Sie die passende Software zu lhrem Produkt aus und profitieren Sie nach dem Download von neuen Funktionenund
Produkterweiterungen aus der LAMBRECHT meteo-Entwicklung.
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9 Wartung

9.1 Regelmafige Wartung und Kalibrierungen

Deru[sonic]WS7ist sehrwartungsarmund fir eine lange Lebensdauerkonzipiert. Es wird empfohlen, regelmapige
Sichtkontrollenhinsichtlich witterungsbedingter Oberflachenverschmutzungenund ggf. Reinigungen
durchzufuhren. Die Glaskuppel des Strahlungssensors sollte im Intervall von zwei Wochen mit einem weichen Tuch
gereinigt werden. Beihartnackigen Flecken kann die Glaskuppel mit Seifenwasser oder Alkoholbehandelt werden.

@ Sollten Referenzmessungen erforderlich sein, muss zwingend beachtet werden, dass eine Vergleichbarkeit
derMesswerte nurdann gegebenist, wenn die Messungenunter gleichen Bedingungen erfolgen. Das heift,
dass das Referenzgerat mussinunmittelbarer Sensornahe zum Einsatzkommen!

DerSensorist ein Messinstrument und unterliegt somit dem anwendereigenen Rekalibrierungszyklus.
Herstellerempfehlung: 2 Jahre.

9.2 Sichtkontrollenund Reinigungsarbeiten

DerEinsatzdes Sensorsunterden jeweiligen Umweltbedingungen erfordert dementsprechende Maf3nahmen. Es
istratsam, das Gehause sowie die Schutzhltte auBerlichin gewissen Zeitabstanden zureinigen. Die Intervalle sind
abhangigvondenUmgebungsbedingungenund dem Verschmutzungsgrad. Empfohlenwird eine regelmagige
Sichtkontrolle und Funktionsprufung.

ErgebensichbeidenPrifungenProbleme, die Sie nichtI6senkdnnen, wenden Sie sich bitte anden LAMBRECHT
meteo-Service unter:

Tel. +49-(0)551-4958-0

E-Mail: support-lambrecht@aem.eco

10 Transporte

FlrdenFall, dass der Sensorvonlhnenverschickt odertransportiert werden soll, muss dieser sicherverpackt
werden, um mechanische Einwirkungen oderandere Schadenzuvermeiden.
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1 MafBzeichnung und Anschlussbild
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12 Modbus-Protokoll

12.1 Allgemein
Die LAMBRECHT meteo Modbus-Sensoren folgen der Spezifikation derModbus Organisation: ,MODBUS
APPLICATION PROTOCOL SPECIFICATION V1.1b3* (siehe www.modbus.org).

12.2 Data Encoding

Modbus nutzt das ,Big-Endian® Format fir Adressenund Daten. Das heif3t, wenn ein Wert mit einem Zahlenformat
Ubertragenwird, welches groBerist als ein einzelnes Byte, dass das ,most significant byte” als erstes gesendet wird.

Beispiel Big-Endian:
Registerwert 16 - bits
0x1234 wird Ubertragenin derReihenfolge: Ox12 0x34.

UmdenrealenMesswertzu erhalten, teilen Sie denempfangenen Registerwert durch den Divisor.
Wertevon-9999 weisen auf eineninternen Sensorfehlerhin.

12.3 Standardkonfiguration (Default)

Baudrate: 19200 Baud
Byterahmen: 8E1(1Start-Bit, 8 Daten-Bits, 1Parity-Bit (Even Parity), 1 Stop-Bit)
RTU Sensoradresse: 13

DEFAULT-ADRESSEN DER LAMBRECHT METEO-SENSOREN

Adresse Sensor

1 Windgeschwindigkeit

2 Windrichtung

3 Niederschlagrain[e]

4 THP

5 EOLOS-IND; u[sonic]WSé; u[sonic]WS6-NAV
6 com[b]

7 PREOS

8 ARCO

9 u[sonic]

10 Pyranometer 2nd Class

1 Secondary standard Pyranometer

12 PT100 auf Modbus-Umsetzer(Temperatur)
13 u[sonic]WS7

%
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12.4 Verfugbare Modbus-Kommandos

Die LAMBRECHT meteo Modbus-Sensorenunterstltzenfolgende Befehle:

- ,ReadHolding Register” Befehl: 0x03 (deskriptive Sensordaten-Register)
- ,ReadInput Register” Befehl: 0x04 Messwert-Register (jeder Messwertist einzeln anzufordern)
- ,Write Multiple Register” Befehl: Ox10 (Schreibenin Konfigurationsregister)

12.5 Momentanwerte / Echtzeitwerte (Input-Register)

Die folgendenMesswerte werdenvonden LAMBRECHT meteo-Sensoren bereitgestellt.

Register Parametername Einheit Divisor AnzahlderRegister  Zugriffstyp
30001 Windgeschwindigkeit m/s 10 1 Readonly
30201 Windrichtung ° 10 1 Readonly
30401 Lufttemperatur °C 10 1 Readonly
30601 Relative Luftfeuchte %r.F. 10 1 Readonly
30701 Taupunkt °C 10 1 Readonly
30801 Luftdruck hPa 10 1 Readonly
31401 Globalstrahlung W/m?2 10 1 Readonly

Beispiel: Abrufen der Windgeschwindigkeit

OD 04 75 31 00 oO01 |7A |CS5 OD 04 02 gl Em

[MS\W Transmission | Source | Dest Function Func Desk Checksum
6 Query => Master | Slave 13 | Read Input Register (4) | Address=30001, Quantity of Register=1 fOKICS7A
WSV} "Transmission’| Source Dest Function Func Desk Data NSy

5 Response <=1 Slave 13 Master | Read Input Register (4) | Byte count=2 K\tIzl 'OK:IFOES
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12.6 Periodenwerte; Mittelwert, Maximum und Minimum (Input-Register)
Register Parametername Einheit Divisor  Anzahlder Zugriffstyp
Register
30002 Windgeschwindigkeit Durchschnitt m/s 10 1 Readonly
30003 Windgeschwindigkeit Maximum m/s 10 1 Readonly
30004 Windgeschwindigkeit Minimum m/s 10 1 Readonly
30202 Windrichtung Durchschnitt ° 10 1 Readonly
30203 Windrichtung Maximum ° 10 1 Readonly
30204 Windrichtung Minimum ° 10 1 Readonly
30402 Lufttemperatur Durchschnitt °C 10 1 Readonly
30403 LufttemperaturMaximum °C 10 1 Readonly
30404 Lufttemperatur Minimum °C 10 1 Readonly
30602 Relative Luftfeuchte Durchschnitt %r.F. 10 1 Readonly
30603 Relative Luftfeuchte Maximum %r.F. 10 1 Readonly
30604 Relative Luftfeuchte Minimum %r.F. 10 1 Readonly
30702 Taupunkt Durchschnitt °C 10 1 Readonly
30703 Taupunkt Maximum °C 10 1 Readonly
30704 Taupunkt Minimum °C 10 1 Readonly
30802 Luftdruck Durchschnitt hPa 10 1 Readonly
30803 Luftdruck Maximum hPa 10 1 Readonly
30804 Luftdruck Minimum hPa 10 1 Readonly
31402 Globalstrahlung Durchschnitt W/m?2 10 1 Readonly
31403 Globalstrahlung Maximum W/m?2 10 1 Readonly
31404 Globalstrahlung Minimum W/m?2 10 1 Readonly

Die Datensind furdenZeitraumzwischen der aktuellen Abfrage und dervorherigen Abfrage gultig. Der maximale
Bereicheines Zeitraums betragt1Stunde. Das Abrufen des Durchschnittswerts einer Minimum-, Maximum-und
Durchschnittsgruppe l0scht die entsprechenden Register. Rufen Sie die Werte einer Gruppe in der Reihenfolge
Minimum, Maximum, Durchschnitt ab. Verwenden Sie den Befehl: Ox03

%
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Beispiel: Abrufen der Windgeschwindigkeit (min. max. avr.)und Loschen des Registerinhalts

01 04 75 34 o0 o1 [6A |08 o1 o4 o2 [IJJEIN B (30 | o1
04 75 33 o0 o1 DB C9 o1 o4 o2 [IJELN 38V IAE| 01 o4

75 32 oo o1 [BANISN o1 o4 o2 THEHESE THIEIN

(MW Transmission | Source | Dest Function Func Desk Checksum
6 Query => Master | Slave 1 Read Input Register (4) | Address=30004, Quantity of Register=1 [OKi86A

[MS\W FTransmission | Source Dest Function Func Desk Data Checksum

5 Response <= | Slave 1 Master | Read Input Register (4) | Byte count=2  Je[oNe0] OK:30B9

(MW Transmission | Source | Dest Function Func Desk Checksum
6 Query => Master | Slave 1 Read Input Register (4) Address=30003, Quantity of Register=1 |OKiCO9DB
[MS\W “Transmission | Source Dest Function Func Desk Data Checksum

5 Response <="| Slave 1 Master | Read Input Register (4) Byte count=2  [[ONs[sl FOKIAESS

(MS\W Transmission | Source | Dest Function Func Desk Checksum
6 Query => Master | Slave 1 Read Input Register (4) Address=30002, Quantity of Register=1 | OKi98A
[WS\W “fransmission | Source Dest Function Func Desk Data Checksum

5 Response <= | Slave 1 Master | Read Input Register (4) Byte count=2 (VAN 'OK:SFBY

12.7 Beschreibende Sensor-Parameter-Register (Holding-Register)
Register Parametername Anzahl der Register Hinweis Zugriffstyp
40050 Gerate-ldentifikationsnummer | 8 (2Zeicheninjedem Diezurickgegebenen | Readonly
Register) Datenhabendie Form
(15 Zeichen) eines 16-Byte-Strings
mit Null-Terminierung.
40100 Seriennummer 6(2Zeicheninjedem Diezurickgegebenen | Readonly
Register) Datenhabendie Form
(1NZeichen) eines12-Byte-Strings
mit Null-Terminierung.
40150 Firmwareversion 13(2Zeicheninjedem | Diezurlickgegebenen | Readonly
Register) Datenhabendie Form
(biszu25 Zeichen) eines 26-Byte-Strings

mit Null-Terminierung.

Beispiel: Abrufen der Gerate-ldentifikationsnummer (die im Beispiel gezeigte Identifikationsnummerist
sensorabhangig; sie wird hier nurzu Demonstrationszwecken verwendet).

OD 03 9C 72 00 08 [CA 8B OD 03 10 31 (36 |qpoooooooooooooo
00.16480.000130000

MM Transmission | Source | Dest Function Func Desk Checksum

6 Query => Master | Slave 13 | Read Holding Register (3) | Address=40050, Quantity of Register=8 [OKi8BCA
[MS\W FTransmission | Source Dest Function Func Desk Data Checksum
(I ARESPOnNSE==M Slave 13 | Master | Read Holding Register (3) | Byte count=16 [EUSUESSUEEEUSHCZSEUSIUSICIIESS VY FOKI6BES

%
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12.8 Sensor-Parameter/Konfigurations-Parameter
Register Parametername Erlaubte Werte Anzahl der Register Zugriffstyp
40001 Modbus-Adresse Gerat 1 Write only
40200 Baudrate 96 =9600 | 1 Write only
192 =19200
384 =38400
40201 Paritat 1=even |1 Write only
O=none

Das Geratmuss nachjeder Anderung einer Einstellung neu gestartet werden!

Beispiel: Andern der RTU-Adresse von 13 auf

10 9C
7F 4

oD
01

[HSN\W Transmission

02

41 01

00

61 (88 0D

10

00

9C M

Source | Dest
Master | Slave 13

Function
Write Multiple Register (16) | Address=40001, Quantity=1

Func Desk

Byte count

2

9 Query =>

B\ FTransmission | Source Dest Function

6 Response’==" Slave 13 | Master | Write Multiple Register (16)
14 Autokonfiguration

Func Desk

Address=40001, Quantity=1

Checksum
OK:8861

Register values
00 01
Checksum

OK:417F

Alle LAMBRECHT meteo Modbus-Sensoren bieten dem erfahrenen Anwender die Mdglichkeit, in seinem Modbus-
Master eine Autokonfiguration auf der Basis zusatzlicher,im Sensor gespeicherter Informationen zu implementieren.
Die notwendigenInformationen sind im Dokument , Allgemeine Anleitung fir LAMBRECHT meteo Modbus-

Sensoren“zufi

-14
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14 Technische Daten

Wettersensor u[sonic]WS7 Modbus

‘ ID ‘ 00.16480.001130 ‘
Einsatzbereich -40..470°C(-50...+470 °Cbeheizt); 0...100 %r. F.
Parameter
Windrichtung
Messprinzip Ultraschall-Laufzeitmessung
Messbereich 0...359,9°
Genauigkeit <2°(>>1m/s)RMSE
Aufidsung 0,1°
Messprinzip Ultraschall-Laufzeitmessung
Messbereich 0..65m/s
Genauigkeit 0,2m/sRMSE (v<10m/s); 2% RMSE (10 m/s<v <65m/s)
Aufiosung 0,1m/s
Messprinzip DigitalerTemperatursensor
Messbereich -40..470°C
Genauigkeit 0,1K(0...60°C)";0,2K(-40...0°C)"

Aufiésung 0,1°C

Messprinzip Kapazitiv, digital

Messbereich 0..100%r.F.

Genauigkeit 1,5%(0..80%)r.F.29:2% (>80 %)r.F.
Aufidsung 0,1%r.F.

Messprinzip Piezoresistiv

Messbereich 300...1100 mbar

Genauigkeit 0,5mbar

Aufldsung O,Tmbar

Globalstrahlung

Messprinzip: Thermoelektrisch

Messbereich: 0...2000 W/m?2; Globalstrahlungim Bereichvon 285...3000 nm
Genauigkeit: Secondclass

Auflésung: 0,2W/m2

aem.eco g Seite-15
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Taupunkttemperatur

Messprinzip Passiv, berechnet aus Lufttemperaturund Luftfeuchte
Messbereich -40..+70°C
Auflésung 0,1°C

Weitere Spezifikationen

Ansprechschwelle 0,1m/s

Schnittstelle RS-485

Protokoll ModbusRTU

Messrate 0,1..10Hz

Versorgungsspannung 6...60VDC; mitHeizung: 24 VAC/DC +20 %

Stromaufnahme Sensor: typisch50 mAbei24 VDC; Heizung: max. 10 Abei 24 VAC/DC

Heizungsdaten

60W

Standards

Allgemein

Abmessungen H 284 mm; @199 mm; Mastadapter @ 50 mm fir Montage auf Standrohr
Gehause Seewasserfestes Aluminium

Schutzklasse P66, IP67

Gewicht Ca.3,4kg

« Modbus RTU
« Konstruktionsnorm: VDE 0100
- Niederspannungsnorm: 72/23 EWG
« EMV/EMI:DINEN 60945 und DINEN 61000-4-2,3,4,6,11
- Salznebel: EN 60945
- Schutzart: DINEN 60529

Messstandard fUr die
Globalstrahlung

Spectrally flat Class C (ISO 9060:2018), moderate quality (WMO-No. 8)

Zubehor (bitte separat bestellen)

ID 32.14567.060010

Sensorkabel, 15m, 4-poliger M12-Stecker

'Temperatureinfluss der Hitte: Genauigkeit +1,5 °C beiv<2m/sundintensiver Sonneneinstrahlung
2Temperatureinfluss derHultte: +<0,1%r. F. bei+10..+40 °C
3Huttenfehler: <4 %r.F.in Abhangigkeit vonv>2m/sund Sonneneinstrahlung

Seite -16
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15 Entsorgung

Die LAMBRECHT meteo GmbH ist beider Stiftung Elektro-Altgerate Register ear erfasst undregistriertunter:

WEEE-Reg.-Nr. DE45445814

InderKategorie Uberwachungs- und Kontrollinstrumente, Gerateart: ,Uberwachungs- und Kontrollinstrumente fir

ausschlieBlich gewerbliche Nutzung®.

Innerhalb der EU
Das Geratistgemap der Europaischen Richtlinien2002/96/EG und 2003/108/EG (Elektro und
Elektronik-Altgerate) zu entsorgen. Altgerate dirfen nichtinden Hausmdll gelangen! Firein
umweltvertragliches Recyclingund die Entsorgung lhres Altgerates wenden Sie sichaneinen
zertifizierten Entsorgungsbetrieb fir Elektronikschrott.

AuBerhalb derEU
Bitte beachten Sie dieimjeweiligenLand geltenden Vorschriftenzur sachgerechten Entsorgung von Elektronik-
Altgeraten.

Copyright © 2025 LAMBRECHT meteo GmbH. Allrightsreserved. u[sonic]WS7-Modbus_b-de.indd 12.25
Informationinthis document subject to change without notice. Photo copyright: © trongnguyen - Adobe stock
LAMBRECHT meteo GmbH

Friedlander Weg 65 Tel +49-(0)551-4958-0

37085 Gottingen E-Mail info-lambrecht@aem.eco

Germany Internet  www.lambrecht.net
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