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1 u[sonic] Modbus - Vorteile auf einen Blick

Der Ultraschall-Windsensor u[sonic] Modbus wurde speziell fir extreme Umweltbedingungen entwickelt. Er hat
keine beweglichen Messelemente undistbesonders firhohe Windgeschwindigkeiten geeignet. Dieser sehr
robuste, kompakte Sensorhat einhochwertiges, schadstoffresistentes Gehause aus hart-eloxiertem Aluminiumund
Edelstahl.

DreiParameterin einem Gerat: Windrichtung, Windgeschwindigkeit, virtuelle Temperatur

Ohne bewegliche Messelemente

Keinmechanischer Abrieb, geringer Wartungsaufwand

Standard RS485-Interface mit ESD-Schutz

Modbus-Datenprotokoll

Betriebsspannung (ohne Heizung) 6...60 VDC oder12...42VAC

Betriebsspannung (mit Heizung) 24 VAC/DC £ 20 %

Einfache, platzsparende Montage auf 50 mm-Standardrohr

Heizleistung 60 W

2 Gewabhrleistung

Beachten Sie den Gewahrleistungsverlust und Haftungsausschluss bei unerlaubten Eingriffenin das System.
Anderungen bzw. Eingriffe in die Systemkomponenten diirfen nur mit ausdriicklicher Genehmigung der
LAMBRECHT meteo GmbH durch Fachpersonal erfolgen.

Die Gewahrleistung beinhaltetnicht:

1. Mechanische Beschadigungendurch aufere Schlageinwirkung (z. B. Eisschlag, Steinschlag, Vandalismus).

2. Einwirkungen oderBeschadigungen durch Uberspannungen oder elektromagnetische Felder, welche Uber die
indentechnischen Daten genannten Normenund Spezifikationen hinausgehen.

3. Beschadigungendurchunsachgemape Handhabung, wie durch falsches Werkzeug, falsche Installation, falsche
elektrische Installation (z.B. Verpolung).

4. Beschadigungen,die zurlickzuflhrensind auf denBetrieb der Gerate auperhalb der spezifizierten
Einsatzbedingungen.

3 Einleitung

DerWindsensoru[sonic]Modbusist sehrrobust, kompakt und duferst zuverlassig. Beiseiner Entwicklungwurde
auf besondere Sorgfalt beztglich der Einhaltung meteorologischer Anforderungen geachtet. Das System
erfasstdie horizontale Luftstromung und verarbeitet die Messwerte zu den meteorologischen Parametern
Windgeschwindigkeitund Windrichtung. Der Sensor befindet sichin einem spritzwasser- und staubdichten Metall-
Gehause (IP66 undIPé67) und kann sogar kurzzeitiguntergetaucht werden.
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Die Messdatenwerden automatischnach EinschaltenderVersorgungsspannung Uber eine galvanisch
getrennte RS485-Schnittstelleim Talker-Modus ausgegeben. Deru[sonic]ist sto3- und ruttelfest konstruiert

und eignet sich daherbesonders furdenEinsatzunterrauen Umweltbedingungen. Das Gehause besteht aus hart-
eloxiertem, seewasserfestem Aluminium und Edelstahl. Eine elektronisch gesteuerte Sensorheizung ermoglicht den
Betrieb des Sensorsin einemweiten Temperaturbereichvon-40 bis +70 °C.

VORTEILE DES STATISCHEN MESSVERFAHRENS

DerWindsensor u[sonic]ist einmodernes System zur Durchfliihrung von genauen und zuverlassigen Messungen unter
hartesten Einsatzbedingungen. Die Windmessungen erfolgen nach dem Prinzip der Ultraschall-Laufzeitmessung,

das heif3t statisch, ohne bewegliche Teile.

Statisches Messprinzip fur die Windmessung bedeutet:

Die Messwerterfassung erfolgt ohne bewegliche Messelemente, d. h. kein Verschleif3 und geringste Wartungen.

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

Das Messverfahrenermoglichet sehrgeringe Schwellwerte, Distanz- und Dampfungskonstanten sowie hohe
Wiederholgenauigkeiten.

VORTEILE DES SENSORS

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

Das kompakte Design des Sensors u[sonic] reduziert deutlichden Aufwand an Komponentenund deren
Installationszeitenim Vergleich zu klassischen Losungen mit Einzelgeraten fir die drei Parameter.

4 Inbetriebnahme

DerWindkann durch eine Vektorgroe dargestellt werden. Zur vollstandigen Beschreibungist die Angabe

von Geschwindigkeit und Richtung erforderlich. Beide Komponentenunterliegenraumlichenund zeitlichen
Schwankungen, so dass sie streng genommen ausschlieflich fir den Ort der Aufstellung des Messgerates gelten.
Dahersollte die Wahl des Installationsortes besondere Beachtung erhalten.

4.1 Aufstellungsbedingungen

4.2 Allgemein

FUrWindmessungennach denmeteorologischen Standards (zum Beispiel VDI 3786, Part 2) sind Messhohe und
Messort entscheidende Kriterien fUrreprasentative und fehlerfreie Messungen. Idealerweise wird fur professionelle
Messungen eine Messhohe von 10 m Uberdem Boden empfohlen. Bei mobilen Messungen auf Fahrzeugen oderan
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Messcontainernsind o.g. Bedingungennichtinjedem Fallrealisierbar. Daher sind vertretbare Kompromisse zu finden
und ggf.zudokumentieren.

Windmessgerate sollenim Allgemeinen nicht die speziellen Windbedingungen eines begrenzten Gebietes messen,
sondernreprasentativ die Windbedingungenin einem weiteren Umkreis darstellen. Die an verschiedenen Punkten
ermittelten Messwerte sollenvergleichbar sein. Daherist bei derMontage des Sensors darauf zu achten, dass der
Aufstellungsort nichtim Windschatten groerer Hindernisse liegt. Der Abstand der Hindernisse zum Sensor sollte
mindestens das10-fache derHindernishdhe betragen (entspricht der Definition eines ungestorten Gelandes).
Isteinungestortes Gelande nichtvorhanden, istder Sensorin einer Hohe aufzustellen, die die Hindernishohe um
mindestens é m Uberragt.

BeiAufstellungdes Sensors auf einem Dach, soll der Aufstellungsortin der Dachmitte liegen, damit
Vorzugsrichtungenvermiedenwerden. Wird sowohl Windrichtung als auch Windgeschwindigkeit gemessen, sind
nach Maglichkeit die Sensoren am gleichen Messpunktzu montieren, wobeijegliche gegenseitige Beeinflussung
der Sensorenzuvermeidenist. Diese Forderunglasst sich vorteilhaft mit demWindsensor u[sonic] erzielen.

Derlnstallationsort des Sensorsist sozuwahlen, dass er sich nichtim Betriebsfeld von Radaranlagen

@ (Radarscanner oderRadartransmitter), Generatoren oder Antennen befindet. Daherempfehlenwir einen
AbstandzusolchenAnlagenvonmindestens 2 m. Des Weiteren muss ein Mindestabstand von 5 m auf MF-/
HF-und Satcom- (z. B.Inmatsat, VSat) Antennen eingehalten werden. Die maximale Stéreinstrahlung darf
dabeil0 V/mnicht Uberschreiten (geprift nach EMV-Norm). Gegebenenfallsist ein groBerer Abstand
einzuhalten.

4.3 Werkzeugund Installationsmaterial

FUrdie anstehenden Montage-und Wartungsarbeiten werden keine Spezialwerkzeuge benotigt. Alle Arbeiten
kénnen mithandelstblichen Werkzeugen wie zum Beispiel Inbusschlissel Gr. 4 durchgeflhrt werden.

4.4 Auspackendes Sensors

Der Sensorwirdin einer separaten Verpackung, sorgfaltig gegen mechanische Einwirkungen geschutzt, geliefert,
um Beschadigungenwahrend des Transports zu vermeiden.

Die Verpackung enthalt die folgenden Gegenstande:

Sensoru[sonic]

Betriebsanleitung
Zubehor: (je nach Bestellumfang, ggf. separat verpackt)
Anschlusskabel mit Kabelstecker

4.5 Eingangskontrolle

Bitte prufen Sie den Lieferumfang auf Vollstandigkeit und
eventuelle Transportschaden. Beanstandungenmelden
Sie bitte sofort schriftlich.
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4.6 Energieversorgung

DerKompaktsensorbendtigt 6...60 VDC bzw.12...42 VAC als Energieversorgung fur die Elektronik. Fir den Betrieb
derHeizungwerden 24V AC/DC bendtigt.

4.7 Stromaufnahme

Die Stromaufnahme des u[sonic]liegtbeica. 25 mAbei 24 VDC, ohne Heizung. Bei aktivierterHeizungliegt die
maximale Stromaufnahmebei2,5Abei24 VDC.

4.8 Installationsarbeiten (Kurzbeschreibung)

Dielnstallation des Sensors erfolgtindrei Schritten:
1. AnbringendesKabelsteckersam Sensorund ggf. das Kabel durch denMast ziehen.

2. Aufsetzendes Sensorsauf denMastund - bevordie Befestigungsschraubenangezogenwerden -nach Norden
ausrichten.

3. AufschaltenderSensoranschlisse fur Stromversorgung und Signalausgang.

4.9 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 8-mm Inbusschraubenist

das KabelanzuschlieBen, durch das Rohrstlck hindurchzufiihrenund 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.

@ Bitte achten Sie auf einen festen Sitzdes Sensors am Mast.

491 Sensoreinnorden

ZurMessungderWindrichtungist der Sensorauf die Nordrichtung auszurichten. Um den Windsensor einwandfrei
undfestnach Norden auszurichten, verfigt das Gerat Gber eine integrierte Montagehilfe. Imunteren Bereich des
Sensorschafts befindetsich einnachinnenhineindrehbarer Stift, dernach Nordenweistundin den entsprechenden
Schlitzdes Mastes (so vorhanden) versenkt wird, so dass der Sensorkorrekt und verdrehsicherausgerichtetist. Der
Stift kann mit Hilfe eines Inbusschllssels beiBedarf herein- oderherausgedreht werden (siehe Maf3zeichnung).

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, derzweckmapBigerweise auf einem Stativ horizontaljustiert werden kann.

@ Achten Sie auf Kompassmissweisungen!
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Umden Sensor (bei Schiffen) Schiff-Voraus auszurichten, konnen 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
beidenInnen-Sechskantschraubenbefestigt werden. Zum Schluss muss die Erdungsschraube mit der Schiffsmasse
verbundenwerden.Zum Schutz gegen Korrosion empfiehlt sich die Verwendung eines saurefreien Kontaktfetts.

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

4.9.2 Stromversorgungs- und Signalkabel

Zum elektrischen Anschluss des Sensors wird ein 8-poliger M16-Kabelstecker bendtigt. Die Abschirmung des
Kabelsistanbeiden Endenauf den Schutzleiter (PE) zu klemmen.

Die Gewahrleistung fiir das Geratist ausgeschlossen, wenn Schaden aufgrund unsachgemager

@ 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 ,Maf3zeichnungenund
Anschlussbilder” dargestellt. Sobald der Sensorkorrekt montiert und mit dem konfektionierten Kabel (Zubehor)
verbundenist, kdnnen die Adern furdie Stromversorgungund firden Signalausgang angeschlossenwerden.

Die typische Stromversorgung der Sensoren betragt 24 VDC mit einer typischen Stromaufnahme von 35 mA. Der
Eingangsspannungsbereichkann 6...60VDC bzw.12...42 VAC betragen. Fur die Heizung des u[sonic] wird nominal
24V AC/DC benotigt. Inder Standardkonfiguration betragt die Heizleistung 240 W mit einer Stromaufnahme
von10Abei24VDC. Das Ausgangssignal des Sensors entspricht dem RS 422-Standard im Talker-Modus. Die
Signalpegel erlauben eine Ubertragung Uber abgeschirmte Signalkabel bis zu einer Linge von maximal 1.200 Meter
oder4.000 Fup. Die Leitungslangen sind abhangigvon der Qualitat derverwendeten Kabel. Sobald der Sensoran
die Stromversorgung angeschlossenist, beginnt diesernach ca.zwei Sekundenmitdem zyklischen Versendender
Datenprotokolle.

Fiir den Einsatzin Umgebungen mit hohen elektromagnetischen Stérungen (z. B. durch Motoren/

@ Generatoren, Frequenzumrichter oder Hochspannungsleitungen) wird die Verwendung eines galvanisch
isolierten DC/DC Wandlers (24 VDC > 24V DC)* in Kombination mit dem u[sonic] Modbus empfohlen, um
einen stérungsfreien Betrieb des u[sonic] Modbus zusatzlich abzusichern.

*)Hinweis: Als beispielhafte Referenzkann ein galvanischisolierter DC/DC Wandler eines Drittanbieters
herangezogenwerden,z. B. Orion Tr Smart 24/24 12 von Victron Energy (MPN ORI1242428120).

Die Nennung erfolgt ausschlieflich zu Informationszwecken und stellt keine Freigabe, Empfehlung oder
Gewahrleistung dar. Die Auswahl, Eignungsprufung sowie die Verantwortung fir den Einsatz des Fremdproduktes
liegenallein beim Anwender.

4.9.3 Sicherheitsbestimmungen

DaderSensorhaufigin groBenHohenmontiert wird, sind wahrend der Montagearbeiten die einschlagigen

A Sicherheitsbestimmungen zu beachten. Wahrend der elektrischen Installationsarbeiten sind die
entsprechenden Stromkreise spannungsfreizu schalten. Das Gehause darf nurvon dafurautorisierten
Personen gedffnet werden!
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5 Wartung

51 Regelmaflige Wartung und Kalibrierungen

Der Sensoru[sonic]ist sehrwartungsarmund fur eine lange Lebensdauerkonzipiert. Es wird lhnen empfohlen,
regelmagige Sichtkontrollen hinsichtlich witterungsbedingter Oberflachenverschmutzungenund ggf. Sduberungen
durchzufthren.

SolltenReferenzmessungen erforderlich sein, musszwingend beachtet werden, dass eine Vergleichbarkeit
derMesswerte nurdanngegebenist, wenndie Messungenunter gleichen Bedingungen erfolgen. D.h. das
Referenzgerat mussinunmittelbarer Sensornédhe zum Einsatzkommen!

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

5.2 Sichtkontrollenund Reinigungsarbeiten

DerEinsatzdes Sensors unterdenjeweiligen Umweltbedingungen erfordert dementsprechende Maf3nahmen.
Esistratsam, das Gehause auferlichin gewissen Zeitabstandenzureinigen. Die Intervalle sind abhangigvon den
Umgebungsbedingungenund dem Verschmutzungsgrad. Empfohlenwird eine regelmapige Sichtkontrolle.
ErgebensichbeidenPrifungenProbleme, die Sie nichtI6senkdnnen, wenden Sie sich bitte anden LAMBRECHT-
Service unter: Tel: +49 (0)55149580 oder E-Mail: support-lambrecht@aem.eco

6 Transporte

FlrdenFall, dass der Sensorvonlhnenverschickt odertransportiert werden soll, muss dieser sicherverpackt
werden, um mechanische Einwirkungen oderandere Schadenzuvermeiden.

7/ Entsorgung

Die LAMBRECHT meteo GmbHist beider Stiftung Elektro-Altgerate Register earerfasstundregistriert unter:

WEEE-Reg.-Nr. DE45445814

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

ausschlieBlich gewerbliche Nutzung®.

Innerhalb der EU
Das Geratist gemap der EuropaischenRichtlinien2002/96/EGund2003/108/EG (Elektround
Elektronik-Altgerate) zu entsorgen. Altgerate durfen nichtinden Hausmull gelangen! Flr ein
umweltvertragliches Recyclingund die Entsorgung lhres Altgerates wenden Sie sichaneinen
zertifizierten Entsorgungsbetrieb fir Elektronikschrott.

AupBerhalb derEU

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

%



LAMBRECHT meteo | AEM

8 MafBzeichnung
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10  Modbus-Protokoll

Hinweis: Modbus mussinder Grundeinstellung konfiguriert sein.

Diese Bedienungsanleitung behandelt die allgemeine Modbus-Spezifikation, die fir alle Modbus-Sensorenvon
LAMBRECHT meteo gilt. Die Anleitung ermoglicht eine einfache Bedienung aller LAMBRECHT meteo Modbus-
Sensoren. Einige Sensoren der Modbus-Familie bietenzusatzliche Registerund Funktionen, die in separaten
Dokumenten tUberdie hierbeschriebenen Registerund Funktionen beschriebenwerden. Firden allgemeinen
Betrieb vonModbus-Sensorenin einer Wetterstation oder SPS sind dieindieser Anleitung beschriebenen Register
und Funktionen ausreichend.

10.1 Allgemein

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

10.2 DataEncoding

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

Beispiel Big-Endian:

Registerwert 16 - bits

0x1234 wird Ubertragenin der Reihenfolge: Ox12 0x34.

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

10.3 Standardkonfiguration - Default

Baudrate: 19200 Baud
Byterahmen: 8E1(1Start-Bit, 8 Daten-Bits, 1Parity-Bit (Even Parity), 1 Stop-Bit)
RTU Sensoradresse: 9

%
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DEFAULT-ADRESSEN DER LAMBRECHT-SENSOREN

Adresse Sensor

1 Windgeschwindigkeit

2 Windrichtung

3 Niederschlagrain[e]

4 THP

5 EOLOSIND; u[sonic]WSé

6 com[b]

7 PREOS

8 ARCO

9 u[sonic]

10 Pyranometer2nd Class

1 Secondary standard Pyranometer
12 PT100 auf Modbus-Umsetzer(Temperatur)
13 u[sonic]WS7

10.4 Verfugbare Modbus-Kommandos

Die LAMBRECHT Modbus-Sensorenunterstltzenfolgende Befehle:

- ,Read Holding Register” Befehl: 0x03 (deskriptive Sensordaten-Register)

- ,ReadInputRegister” Befehl: 0Ox04 Messwert-Register)
(jederMesswertist einzeln anzufordern)

- ,Write Multiple Register” Befehl: Ox10 (Schreibenin Konfigurationsregister)

10.5 Momentanwerte / Echtzeitwerte (Input Registers)

Die folgenden Messwerte werdenvonden LAMBRECHT meteo-Sensoren bereitgestellt.

Register Parametername Einheit Divisor AnzahlderRegister Zugriffstyp
30001 Windgeschwindigkeit m/s 10 1 Readonly
30201 Windrichtung ° 10 1 Readonly

Beispiel: Abrufen der Windgeschwindigkeit

oD 04 75 31 00 01 [7A G5 oD 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 | OK:C57A
LEN Source Dest Function Func Desk Data @&y
5 Slave 13 Master | Read Input Register (4) | Byte count=2 [ e[0izl OK:FOES8
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10.6 Periodenwerte - Mittelwert, Maximum und Minimum

(Input Registers)

Register | Parametername Einheit Divisor | AnzahlderRegister Zugriffstyp
30002 Windgeschwindigkeit m/s 10 1 Readonly
Durchschnitt
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

Die Datensind furden Zeitraumzwischen der aktuellen Abfrage und dervorherigen Abfrage gultig. Der maximale
Bereicheines Zeitraums betragt1Stunde. Das Abrufen des Durchschnittswerts einer Minimum-, Maximum-und
Durchschnittsgruppe [6scht die entsprechenden Register. Rufen Sie die Werte einer Gruppe in der Reihenfolge
Minimum, Maximum, Durchschnitt ab.

Verwenden Sie den Befehl: Ox03

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

o1 04 75 34 o0 o1 6A 08 o1 o4 o2 [IJELN B2 30 o1
04 75 33 o0 o1 DB (ca o1 o4 o2 [IJELN 38 (AE 01 o4

75 32 00 o1 8A 09 o1 o4 o2 [INJEZN Be [3F ---

[MSN\W Transmission | Source | Dest Function Func Desk Checksum
6 Query => Master | Slave 1 Read Input Register (4) | Address=30004, Quantity of Register=1 [ OK:86A

LEN "Transmission | Source Dest Function Func Desk Data Checksum
Response <= | Slave 1 Master | Read Input Register (4) | Byte count=2  Je[eNe[0] OK:30B9
LEN Transmission | Source | Dest Function Func Desk Checksum
Query => Master | Slave 1 Read Input Register (4 Address=30003, Quantity of Register=1 [ OK:C9DB
LEN "Transmission | Source Dest Function Func Desk Data Checksum
Response <= | Slave 1 Master | Read Input Register (4 Byte count=2  [([JNs[el FOKIAE38
LEN Transmission | Source | Dest Function Func Desk Checksum
Query => Master | Slave 1 Read Input Register (4 Address=30002, Quantity of Register=1 | OK:98A
LEN Transmission | Source Dest Function Func Desk Data Checksum
Response <="| Slave 1 Master | Read Input Register (4 Byte count=2  [[UNEIN OK:3FB9

%
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10.7 Beschreibende Sensor-Parameter-Register

(Holding Registers)

Register Parametername AnzahlderRegister Hinweis Zugriffstyp
40050 Gerate-ldentifikationsnummer | 8 (2Zeicheninjedem Diezuriickgegebenen | Readonly
(15 Zeichen) Register) Datenhabendie Form

eines 16-Byte-Strings
mit Null-Terminierung.

40100 Seriennummer 6(2Zeicheninjedem Die zurickgegebenen | Readonly
Register) Datenhabendie Form
eines12-Byte-Strings
mit Null-Terminierung.

(11Zeichen)

40150 Firmwareversion 13(2Zeicheninjedem | Diezurickgegebenen | Readonly
Register) Datenhabendie Form
eines 26-Byte-Strings
mit Null-Terminierung.

(biszu 25 Zeichen)

Beispiel: Abrufen der Gerate-ldentifikationsnummer (Die im Beispiel gezeigte Identifikationsnummerist
sensorabhangig. Sie wird hier nurzu Demonstrationszweckenverwendet).

OD 03 9C 72 00 08 |[CA 8B OD 03 10 31 |36 |gpnoooooooooooon
00.16480.000130000
LEN BIEhEnEs e

Source | Dest Function Func Desk Checksum
6 Query => Master | Slave 13 | Read Holding Register (3) | Address=40050, Quantity of Register=8 | OK:8BCA
LEN Source Dest Function Func Desk Data Checksum
19 Slave 13 | Master | Read Holding Register (3) | Byte count=16 [EUEUSSIEHCIRERP SCUSENECHISERIUE " OK:6BES

10.8 Konfigurationsregister (Holding Registers)

Register Parametername Erlaubte Werte AnzahlderRegister 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 Gerat muss nach jeder Anderung einer Einstellung neu gestartet werden!

%
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Beispiel: AndernderRTU-Adresse von 4 auf]

05 10 9C 41 00 01 02 06 48 05 10 9C 41 00

01 [7E 09

(AW Transmission | Source | Dest Function Func Desk Byte count JREEISCIAEINEEIN "Checksum
9 Query => Master | Slave 5 Write Multiple Register (16) | Address=40001, Quantity=1 | 2 00 01 OK:4806
(=B “Transmission” | Source Dest Function Func Desk Checksum

6 Response <= Slave 5 Master | Write Multiple Register (16) | Address=40001, Quantity=1 | OK:097E

10.9 Autokonfiguration

Alle LAMBRECHTModbus-Sensorenbietendem erfahrenen Anwender die Moglichkeit, in seinem Modbus-Master
eine Autokonfiguration auf der Basis zusatzlicher,im Sensor gespeicherter Informationen zuimplementieren. Die
notwendigenInformationen sind im Dokument , Allgemeine Anleitung fur LAMBRECHT meteo Modbus-Sensoren®
zufinden.
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Technische Daten

ID

Kombinierter Ultraschall-Windsensor u[sonic] Modbus

00.16470.100130

Messprinzip

Ultraschall-Laufzeitmessung

Messbereich

Windrichtung: 0...359,9°
Windgeschwindigkeit: 0...75m/s

Uberlebenswind- 100 m/s
geschwindigkeit
Genauigkeit Windrichtung: <2°(>1m/s) RMSE
Windgeschwindigkeit: 0,2 m/s RMSE (v<10m/s); 2% RMSE (10 m/s <v <65m/s)
Aufiésung Windrichtung: O,1°

Windgeschwindigkeit: 0,1m/s

Ansprechschwelle

0,1m/s (fir Windrichtung einstellbar)

Ausgange RS 485
Protokoll ModbusRTU
Interne Messrate 50Hz

Betriebsbedingungen -40...+70 °C(mitHeizung -50...+70 °C); 0...100 %r.F.
Ohne Heizung: 6...60 VDC; mitHeizung: 24V AC/DC +20 %

Sensor: typisch50 mAbei24VDC und deaktiviertem Analogausgang;
Heizung: maximal 2,5 Abei24VAC/DC

60 W (werkseitig konfigurierbar)

Versorgungsspannung

Stromaufnahme

Heizungsdaten

Abmessungen @199 mm; Hohe 149 mm

Gehause Seewasserfestes Aluminium; IP 66; IP 67
Gewicht Ca.2kg

Standards VDEO100

Niederspannungsnorm: 72/23EWG
EMV/EMI: DINEN 60945undDINEN 61000-4-2,-3,-4,-5,-6,-11
Schutzart: DINEN 60529

Zubehor (bitte separat bestellen)
ID 32.14567.060010

Sensorkabel; 15 m; 4-polig; M12-Stecker

Copyright © 2026 LAMBRECHT meteo GmbH. Allrightsreserved.
Informationin thisdocument subject to change without notice.
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