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1 VORBEMERKUNG

Anleitung, technische Daten, Zulassungen und weitere Informationen Uber den QR-Code auf dem Gerét / auf der Verpackung oder
Uber www.di-soric.com.

1.1 VERWENDETE SYMBOLE

v Voraussetzung

| 2 Handlungsanweisung

> Reaktion, Ergebnis

[.] Bezeichnung von Tasten, Schaltflachen oder Anzeigen

2> Querverweis

] Wichtiger Hinweis

L Fehlfunktionen oder Stérungen sind bei Nichtbeachtung maglich
o Information

1 Ergénzender Hinweis

1.2 VERWENDETE WARNHINWEISE

VORSICHT
Warnung vor Personenschaden

D> Leichte reversible Verletzungen sind moglich.

HEE = =
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2 SICHERHEITSHINWEISE

Das beschriebene Gerat wird als Teilkomponente in einem System verbaut.
— Die Sicherheit dieses Systems liegt in der Verantwortung des Erstellers.

— Der Systemersteller ist verpflichtet, eine Risikobeurteilung durchzuflhren und daraus eine Dokumentation nach den gesetzlichen
und normativen Anforderungen fUr den Betreiber und den Benutzer des Systems zu erstellen und beizulegen. Diese muss alle
erforderlichen Informationen und Sicherheitshinweise flr den Betreiber, Benutzer und ggf. vom Systemersteller autorisiertes
Servicepersonal beinhalten.

Dieses Dokument vor Inbetriebnahme des Produktes lesen und wéahrend der Einsatzdauer aufoewahren.

Das Produkt muss sich uneingeschrankt fur die betreffenden Applikationen und Umgebungsbedingungen eignen.

Das Produkt nur bestimmungsgeman verwenden (- Bestimmungsgemanle Verwendung).

Die Missachtung von Anwendungshinweisen oder technischen Angaben kann zu Sach- und / oder Personenschaden flihren.

Fur Folgen durch Eingriffe in das Produkt oder Fehlgebrauch durch den Betreiber Gbernimmt der Hersteller keine Haftung und keine
Gewahrleistung.

Montage, elektrischer Anschluss, Inbetriebnahme, Bedienung und Wartung des Produktes darf nur ausgebildetes,
vom Anlagenbetreiber autorisiertes Fachpersonal durchflhren.

Geréate und Kabel wirksam vor Beschadigung schiutzen.

VORSICHT
Strahleneinwirkung

> Verletzung durch gefahrliche Strahleneinwirkung
» AusschlieBlich die in der Betriebsanleitung genannten Bedien- und Justiereinrichtungen verwenden.

VORSICHT
A E Sichtbares Laserlicht; LASER KLASSE 1.

EN/IEC 60825-1 : 2007 und EN/IEC 60825-1 : 2014 entspricht 21 CFR Part 1040 mit Ausnahme der Abweichungen
in Ubereinstimmung mit der Laser Notice Nr. 50, Juni 2007.

Position des Produktlabels Hinweisschild

) X LASER KLASSE 1
@ |AFRARFTIRE g CLASS 1 LASER PRODUCT
<— k APPAREIL A LASER CLASSE 1

B el ace 1LASER FROCUCT B
g IEC #0B25 1204
I 5 o A

HEE = =
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3 BESTIMMUNGSGEMASSE VERWENDUNG

3.1 ALLGEMEINE BESCHREIBUNG

Der Sensor projiziert eine Laserlinie auf das Objekt und erfasst mittels Triangulationsverfahren das Hohenprofil des Objektes entlang
der Laserlinie.

Das zu erfassende Objekt muss sich hierflr im Arbeitsbereich des Sensors befinden.
Der Sensor hat einen trapezférmigen Arbeitsbereich, definiert wie folgt:
= Abstand zu Sensor (Z-Richtung): 150 ...300mm

= | dnge des Profils (X-Richtung):
— bei einem Objektabstand von 150mm: 45mm
— bei einem Objektabstand von 300mm: 90 mm

150

Bl *-Achse in [mm]
Z-Achse in [mm]

Sender

Empféanger

300

ROI Marker

Abb. 1: Allgemeine Darstellung

Die projizierte Laserlinie ist breiter als der Arbeitsbereich. Das zu erfassende Objekt sollte zentrisch entlang
E der Laserlinie platziert werden.

E Wahrend dem "Geflhrten Teach" wird der Arbeitsbereich in X-Richtung durch zwei griin projizierte vertikale
ROI Marker angezeigt. Die ROl Marker kbnnen auch im laufenden Betrieb eingeschaltet werden.

P Objekt befindet sich auBerhalb des Arbeitsbereichs.
> Laserlinie blinkt und die Meldung [Objekt auBer Reichweite] erscheint im Display.

HEE = =
== AI-SOriIC
600015-0000DE - Rev 1 - 2022/03 Ny



PS-30 7

3.1.1 EINLERNVORGANG UND HOHENPROFIL

Im ersten Arbeitsschritt wird der Sensor eingelernt (Teachvorgang). Dabei wird zun&chst das gesamte, von der Laserlinie erfasste

Hohenprofil, aufgenommen. Der Anwender hat anschlieBend die Moglichkeit den relevanten Profilbereich (ROI) weiter einzugrenzen.

= Das Hohenprofil aus diesem Profilbereich (ROI) wird dann, als eingelerntes Referenzprofil, gespeichert.

= Es konnen bis zu 10 Referenzprofile, einschlieBlich aller dazugehorigen Einstellparameter, eingelernt und gespeichert werden.
Aus dem Speicher kann dann ein Referenzprofil aktiviert werden.

Im nachsten Schritt erfasst der Sensor kontinuierlich Hohenprofile, vergleicht diese mit dem aktivierten Referenzprofil und generiert

dabei einen Ubereinstimmungswert. Der Anwender hat jetzt die Maglichkeit eine Schaltschwelle festzulegen - ,,3.2 Interpretation des
Ubereinstimmungwertes*, Seite 8

150

n X-Achse in [mm]
E Z-Achse in [mm]

E Sensor

3001 n Eingelerntes Referenzprofil

Abb. 2: Hohenprofil

3.1.2 NORMALBETRIEB

Im Normalbetrieb erfasst der Sensor kontinuierlich oder getriggert Hohenprofile und vergleicht diese mit dem aktivierten Referenzprofil,
um einen Ubereinstimmungswert zu generieren.

Die Hohenprofile werden dabei auf den max. Messabstand = 300 mm referenziert (Referenzhdhe). Der Bezugspunkt fir die
Referenzhdhe ist der optische Nullpunkt der Sendeeinheit. Dieser befindet sich im Inneren des Sensors.

Beispiel: Ein Objekt ist ca. 200 mm vom Sensor entfernt. Im |O-Link Master wird das Hohenprofil in einer Grundhéhe von ca. 100 mm
angezeigt

= Profilhdhen sind auf die Referenzhdhe bezogen und haben dadurch positive Absolutwerte.

= Alle Datenblattangaben beziehen sich auf die Abmessungen der Objektprofile und nicht auf deren absoluten Abstande zum Sensor.
Die Objektprofile werden unabhangig von deren Position im Arbeitsbereich, mit realen Abmessungen (Objektprofilbreite / -hdhe),
dargestellt.

HEE = =
e AI-SOFIC
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3.2 INTERPRETATION DES UBEREINSTIMMUNGWERTES

Das gemessene Hohenprofil (im Weiteren auch ,Profil“ genannt) wird intern mit einem aktivierten Referenzprofil verglichen. Der Grad
der Ubereinstimmung generiert den internen Messwert (Ubereinstimmungswert).

Der vom Sensor ermittelte Messwert stellt somit den Ubereinstimmungsgrad des gemessenen Profils zu dem aktivierten Referenzprofil
dar.

Ausgegebener Ubereinstimmungswert in [%] Beschreibung
100 Gemessenes Profil stimmt zu 100% mit dem aktivierten Referenzprofil Gberein.
50 Gemessenes Profil stimmt zu 50% mit dem aktivierten Referenzprofil Giberein.

Der zu tolerierende Ubereinstimmungswert muss wahrend der Inbetriebnahme durch den Anwender ermittelt werden und soll
m als Schaltschwelle fur die folgende Differenzierung verwendet werden:

- Gutteile
- Schlechtteile

Der Ubergang zwischen Gutteilen und Schlechtteilen wird durch Vermessen festgestellt und als geeignete Schaltschwelle
genutzt.

Es gibt keine generelle Empfehlung fUr eine Schaltschwelle. Diese muss im jeweiligen Anwendungsfall ermittelt werden.

3.2.1 SCHWANKUNG DES UBEREINSTIMMUNGSWERTES

Im gemessenen Ubereinstimmungswert werden natiirliche Schwankungen (Rauschen, Drift) erfasst.

Diese Messwertschwankungen fiihnren dazu, dass der Ubereinstimmungswert, selbst bei erneutem Messen des eingelernten
Objektes, in der Regel < 100% betragt.

Die Messunsicherheit, mit dem der Sensor die Hohenprofile erfasst, wird mit den folgenden Kennzahlen beschrieben:

Gz - Genauigkeit in Z-Richtung (Profilhdhe)

Gx - Genauigkeit in X-Richtung (Profilbreite)

n Sensor

E Messunsicherheit

5 [— /<
E objektprofil

Z_ RN I S —— n Arbeitsbereich

B Genauigkeit in Z-Richtung (G2)

— | ——— ﬂ Genauigkeit in X-Richtung (Gx)

Abb. 3: Genauigkeit

HEE = =
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Gz / Gx definiert somit direkt auch die:
= Kkleinste zuverlassig detektierbare Objekthéhe
= Kleinste zuverlassig detektierbare Objektbreite

E Die Hdhenprofile werden vom Sensor intern in héherer Aufldsung als Gz /Gx erfasst. Anderungen der
Objekthohe/-breite kdnnen dadurch innerhallb der Messunsicherheit detektiert werden.

3.3 PROFILBESCHAFFENHEIT

Der Zustandsparameter [Profilbeschaffenheit] gibt den relativen Anteil der glltigen Messwerte im Hohenprofil an. Es wird dabei nur
der vom Anwender ausgewahlte Profilbereich berlcksichtigt. Der Parameter kann als Indikator fur die Profilgute im laufenden Betrieb
herangezogen werden - ,11.1 Parametrierung Grundfunktionen®, Seite 26

Parameterwert [%] | Beschreibung

50 50% der Datenpunkte im gemessenen Hohenprofil sind giiltig und werden fir die Ermittlung des Ubereinstimmungswertes
herangezogen. Die ungultigen Werte werden nicht berticksichtigt.

Idealerweise sollte der Zustandsparameter [Profilbeschaffenheit] direkt nach dem Einlernvorgang mit dem eingelernten Objekt
(Referenzobjekt) aufgenommen und gespeichert werden. Im laufenden Betrieb kann mit diesem Referenzobjekt die Profilgute
jederzeit Uberprift werden.

Hat sich der Wert z.B. aufgrund von Anderungen der Sensorposition deutlich reduziert, so ist ein erneutes Einlernen des
Objektes sinnvoll.

Uber den 10-Link Master kann der Zustandsparameter laufend (iberwacht werden. Der Zustandsparameter kann daher auch
fur eine Optimierung der Sensorposition wahrend des Einlernvorgangs herangezogen werden.

3.4 EINSATZBEREICHE

Der optische Sensor eignet sich priméar fur die Prozessqualitatssicherung im Sinne einer WerkstlckformUberwachung und
Fehlererkennung.

Beispiele:

= Uberwachung der Bearbeitungsqualitat, z.B. Durchmesser von Bohrungen.

= Uberwachung von Werkstiicken auf fehlerhafte Bearbeitung, z.B. Fehlen von Bohrungen.

m Wahrend der Messung muss sich das Werkstuick im Stillstand befinden.

Bei statischen Situationen ist der kontinuierliche Messmodus zu wahlen. Der Sensor Uberwacht permanent das Werksttick
und meldet Abweichungen gegenlber dem aktivierten Referenzprofil - ,,10.1 Kontinuierlicher Modus®, Seite 24

Bei dynamischen Situationen ist der getriggerte Messmodus zu wahlen. Eine Ubergeordnete Prozesssteuereinheit entscheidet,
wann die Erfassung stattfindet und stellt somit sicher, dass das Werkstulck sich im Erfassungsbereich befindet und stillsteht
- ,,10.2 Getriggerter Modus*, Seite 24

HEE = =
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4 FUNKTION

Der optische Sensor erfasst kontinuierlich oder getriggert das Hohenprofil des Objektes im Arbeitsbereich nach dem
Triangulationsprinzip. Des weiteren verflgt der optische Sensor Uber eine |0-Link Schnittstelle.

Der Sensor kann in drei unterschiedlichen Konstellationen betrieben werden:
= Schaltbetrieb“ - Seite 10
= Betrieb mit I0-Link Master” - Seite 10

4.1 FUNKTIONSARTEN

4.1.1 SCHALTBETRIEB

Im Schaltbetrieb ist der Sensor direkt mit der Prozesssteuereinheit verbunden und Ubermittelt mittels Schaltausgang die Information
Gutteil / Schlechtteil.

E Das Uber- bzw. Unterschreiten der eingestellten Schaltschwelle wird durch Schaltsignale am Schaltausgang 1/ 2 signalisiert.
Die Schaltausgénge verhalten sich antivalent - ,,6 Elektrischer Anschluss®, Seite 14

Der Zeitpunkt der Messung kann optional von einer Prozesssteuereinheit mittels Triggereingang (Pin 5) gesteuert werden. Der Sensor
meldet den erfolgreichen Start der Messung und das Vorliegen der Schaltinformation Uber den Schaltausgang 2. Die Ubergeordnete
Prozesssteuereinheit verfligt dabei Uber die volle Kontrolle der Erfassungszeitspanne. - ,,10.2 Getriggerter Modus®, Seite 24

4.1.2 BETRIEB MIT I0-LINK MASTER

Wird der Sensor mit einem 10-Link Master verbunden, so kann die Parametrierung, das Triggern und die Datenerfassung vollstandig
Uiber 10-Link erfolgen. Die Zyklischen Prozessdaten enthalten den Ubereinstimmungswert und die Schaltinformation (Gutteil /
Schlechtteil).

Uber 10-Link stehen erweiterte Funktionalititen zur Verfigung:

® Erfassung Anzahl der Triggervorgange

= Gerateidentifikation

= Zwei Profilbereiche (ROIs), bei Aktivierung der ROl Marker werden die zwei ROls durch zwei grline Markerpaare angezeigt.
= Abschaltung des Lasers

= Profilhdhen

® Objektversatz in X- / Z-Richtung

= Statistische Auswertungen

Weiterflhrende Informationen
E www.di-soric.com - 213740 - Downloads - IODD

HEE = =
== AI-SOriIC
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5 MONTAGE

5.1 MONTAGEBEDINGUNGEN

» Gerat so montieren, dass sich das zu erfassende Objekt im Erfassungsbereich des Sensors befindet.
» Zur Direktmontage Gerat mittels zwei M4 Schrauben befestigen.

. Weiteres Zubehoér - www.di-soric.com - Zubehor.

5.2 EINBAUHINWEISE

5.2.1 SEITLICHE NEIGUNG

n Totbereich aufgrund Abschattung

Abb. 4: Seitliche Neigung

Der Sensor sollte méglichst senkrecht auf das zu erfassende Objekt platziert werden. Bei seitlicher Neigung und senkrechten
Objektkanten wird die Laserline teilweise unterbrochen. Das Profil in diesem Bereich kann nicht erfasst werden. Durch Reduzierung
des Neigungswinkels, kann dem vorgebeugt werden.

HEE = =
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5.2.2 FRONTALE NEIGUNG

n Sender

i , /; H Enpfanger

B Unterbrochene Laserlinie

Abb. 5: Frontale Neigung

Bei einer Neigung des Sensors nach vorne oder hinten muss sichergestellt werden, dass die von dem Objekt reflektierte Laserlinie,
von dem Empfanger erfasst werden kann.

Durch Reduzierung des Neigungswinkels oder mit einer 180°-Drehung des Sensors, kann sichergestellt werden, dass der Empfanger
die Laserlinie erfasst.

5.2.3 SATTIGUNG UND SIGNALVERLUST
Der Sensor regelt die Belichtungszeit fur die Aufnahme des Hbhenprofils automatisch, sodass ein Sattigungszustand vermieden wird.

Stark spiegelnde Oberflachen reflektieren mit extremen Kontrasten das Laserlicht in Richtung des Sensors. In manchen Fallen flhrt
dies dazu, dass einzelne Punkte innerhalb des Profilbereiches (ROI) nicht mehr erfasst werden kénnen.

Durch eine leichte Veranderung der Sensorposition, kénnen Signalverluste vermieden werden.
= gseitliches oder frontales neigen des Sensors

= vergroBern oder verkleinern des Objektabstandes

HEE = =
e AI-SOFIC
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5.2.4 VERMEIDUNG VON MEHRFACHREFLEXIONEN

n Sensor
H ovjext

B Mehrfachreflexion

Abb. 6: Mehrfachreflexion
» Sensorposition leicht verandern — z.B. seitliches oder frontales Neigen, Abstand zum Objekt verkleinern / vergréBern.

5.2.5 VERMEIDUNG VON VERSCHMUTZUNG UND UMGEBUNGSLICHT
Optische Sensoren sind vorzugsweise mit der Frontscheibe nach unten oder parallel zur Erdoberflache auszurichten.
Hintergrund:

= Optische Sensoren sind empfindlich auf direkte Einstrahlung von Lichtquellen. Alltagliche Lichtquellen (Lampen, Sonne) strahlen
typischerweise von oben.

= Optische Sensoren reagieren empfindlich auf Verschmutzungen, da diese die Betriebsreserve reduzieren.

Staubablagerungen kénnen durch Einbau nach unten oder zur Seite verringert werden. Auf diese Weise
kdnnen langere Reinigungsintervalle erzielt werden.

Es ist darauf zu achten, dass Sensoren, welche mit der Frontscheibe nach oben eingebaut sind, nicht auf
Dachfenster oder Deckenlampen gerichtet sind.

HEE = =
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6 ELEKTRISCHER ANSCHLUSS

Das Gerét darf nur von einer Elektrofachkraft installiert werden.
» Befolgen Sie die nationalen und internationalen Vorschriften zur Errichtung elektrotechnischer Anlagen.
» Spannungsversorgung nach EN 50178, SELV, PELV sicherstellen. PS30-05LL-500-500-I1BS: cULus, Supply Class 2

» Anlage spannungsfrei schalten.

» Gerat wie folgt anschlieBen:

1= BN (braun)
2 o~ 1 2 = WH (weiB)
° @ 3= BU (blau)
3 4
4 = BK (schwarz)
5= GY (grau)
Abb. 7: Anschlussbild (Farbkennzeichnung nach DIN EN 60947-5-2)
Pin Kontinuierlicher Modus (Werkseinstellung) Getriggerter Modus
1 VDD VDD
2 OUT2 = Schaltausgang OUT2 = Bereitschaftssignal (Schaltausgang)
3 GND GND
4 OUT1 = Schaltausgang / 10-Link OUT1 = Schaltausgang / 10-Link
5 Laser ON / OFF* Triggereingang SPS

*) Die Funktion wird Uber 10-Link aktiviert / deaktiviert.

In der Betriebsart ,Kontinuierlicher Modus” sind OUT1 und OUT2 als antivalente Schaltausgange konfiguriert.
m - ,,10.1 Kontinuierlicher Modus*, Seite 24

In der Betriebsart "Getriggerter Modus" ist OUT2 als Bereitschaftssignal konfiguriert. - ,10.2 Getriggerter Modus*®, Seite 24

Antivalente Ausgange Ubermitteln die gleiche sensorische Information mit gegensétzlichen Logikpegeln. Auf diese Weise steht
gleichzeitig ein Offner- und ein SchlieBer-Schaltausgang zur Verfligung.

OUT1 kann z.B. fur die Erkennung von Gutteilen verwendet werden, wahrend OUT2 die Erkennung von Schlechtteilen
signalisiert.

6.1 BETRIEB MIT 10-LINK MASTER

Das Geréat ist kompatibel mit I0-Link Masterportklasse A (Typ A).

m Beim Betrieb mit 10-Link Masterportklasse B (Typ B) ist folgendes zu beachten:

Das Gerét ist standardmaBig nicht kompatibel zur Masterportklasse B (Typ B). Pin 2 und Pin 5 werden fur
herstellerspezifische Funktionen verwendet. Dadurch kann die Hauptversorgungsspannung des Gerates
und die Zusatzspannung (Masterportklasse B an Pin 2/5) nicht galvanisch getrennt werden.

Mit der folgenden Konfiguration kann das Gerat mit der Masterportklasse B verwendet werden:

= Gerat und |O-Link Master Uber 3 Leitungen verbinden: Pin 1, 3 und 4 des Gerates mit dem |O-Link Master verbinden (Pin 2 und 5
nicht verbinden).

HEE = =
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7 BEDIEN- UND ANZEIGEELEMENTE

4/
\
Bl | 1xLEDgeb Schaltzustand OUT1
B | 1xLED grin Leuchtende LED = Power
H Grafikdisplay Anzeige des gemessenen Ubereinstimmungswertes.
n Programmiertaste (@] Anwahl| der Parameter und Bestatigen der Parameterwerte.
E Programmiertaste [A] Einstellen der Parameterwerte (kontinuierlich durch Dauerdruck; schrittweise durch Einzeldruck).
n Programmiertaste [V¥] Einstellen der Parameterwerte (kontinuierlich durch Dauerdruck; schrittweise durch Einzeldruck).

Die Programmiertasten kénnen mit dem folgendem Schritt gesperrt und entsperrt werden:
[A] + [V¥] fUr 10 s gedriickt halten.

Das gleichzeitige Betatigen von [A] + [V¥] fUhrt zu einem Ricksprung in der MenUfiihrung.

8 INBETRIEBNAHME

» Nach Montage, elektrischem Anschluss und Programmierung prifen, ob das Gerat sicher funktioniert.

> Bei korrekter Erstinbetriebnahme startet der Sensor mit dem ,Gefiihrten Teach* - ,,8.1 Gefiihrter Teach / Einlernvorgang
Referenzprofile”, Seite 16. Die zuletzt durchgefuhrten Einstellungen werden vom Sensor intern gespeichert.

Beim ersten Einschalten nach einem Reset befindet man sich ebenfalls in dem "Geflhrten Teach", da bei
einem Reset das eingelernte Referenzprofil geléscht wird.

Lebensdauer einer Laserdiode: 50.000 Stunden

Der Sensor sollte nach erfolgreichem Einlernvorgang nicht mehr bewegt werden. Jegliche Veranderung der
Sensorposition flhrt dazu, dass das aktivierte Referenzprofil nicht mehr zuverlassig erkannt wird.

Nach jeder Positionsanderung muss der Sensor erneut eingelernt werden.

Der Sensor bendtigt eine Aufwarmphase von > 10min. Die im Datenblatt spezifizierten Leistungsparameter
sind erst nach Ablauf dieser Aufwarmphase gultig.

Das Einlernen von Objekten sollte ebenfalls in aufgewarmten Zustand erfolgen.

o I = I 2 R
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8.1 GEFUHRTER TEACH / EINLERNVORGANG REFERENZPROFILE

p—

0o |

[Welcome, choose
your language]
[English]

[Deutsch]
[Frangais]

[]

T

[Bestétigen]

[Bestétigen] [ROI definieren]

[Zurtick] [Zurtick] [Zurtick]

[Variabel]

[Fest]

[Zurtick] [Einstell. speichern]

[Schwelle anpassen]

[Zuriick]

00

@ [Profil 1]

O [Profil 2] Wal
@ [Profil..]

[Weiter zu Runmode]

[Neues Profil anlegen] c

8.1.1 SPRACHE AUSWAHLEN
» Sensor in Betrieb nehmen.
> Verfugbare Sprachen werden im Display angezeigt.

» Gewlnschte Sprache mit [A] / [¥] auswahlen und mit [@] bestatigen.

8.1.2 OBJEKT EINLERNEN
» Im nachsten Schritt wird das Einlernen des Profils eingeleitet.

> Im Display erscheint die Aufforderung [Gegenstand platzieren und bestéatigen].

||
|
600015-0000DE - Rev 1 - 2022/03 |
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> Der Sensor sendet eine rote Laserlinie mit zwei grinen senkrechten ROl Markern aus.

» Sensor so platzieren, dass die Laserlinie den zu Uberwachenden Bereich Uberstreicht und sich das Objekt innerhalb des
Arbeitsbereiches von 150...300 mm befindet - ,,3.1 Allgemeine Beschreibung“, Seite 6

» Den Einlernvorgang mit [@] starten.

> Der Sensor vermisst mehrfach das Profil des Objektes / Hintergrundes.
> Mit [A] / [V¥], [Bestatigen] oder [Zurlick] auswahlen und [@] drlicken.
[Bestétigen]: eingelerntes Profil wird gespeichert.

[Zurlck]: Profil erneut einlernen.

Wahrend der Messung sollte das Objekt nicht bewegt werden. Das Ende der Messung wird zusétzlich zur Displayanzeige
durch ein zweimaliges Blinken der Laserlinie signalisiert.

Ist das zu erfassende Objekt auBerhalb des Arbeitsbereiches (z.B. naher als 150 mm oder ferner als 300mm), so wird der
Einlernvorgang abgebrochen. Die Meldung [Objekt auBer Reichweite] erscheint flr drei Sekunden. Danach wird ein neuer
Einlernvorgang gestartet.

8.1.3 PROFILBEREICH (ROI) FESTLEGEN

Der Sensor bietet die Maglichkeit aus dem gesamten eingelernten Héhenprofil einen relevanten Profilbereich zu wahlen (ROI). Der
in diesem Profilbereich (ROI) enthaltene Profilausschnitt wird als Referenzprofil gespeichert und wird danach flr die Ermittlung des
Ubereinstimmungswertes verwendet.

E Anhand dieser Einschrankung kann die Bewertung des Hohenprofils auf das relevante Merkmal reduziert werden.
Abweichungen an irrelevanter Stelle werden nicht bertcksichtigt.

» Im nachsten Schritt soll der relevante Profilbereich (ROI) festgelegt werden.
> Im Display erscheint die Auswahl [ROI definieren] und [Zur(icK].

» Mit [A]/ [V¥], [ROI definieren] oder [Zurlick] auswahlen und [@] drlicken.
[ROI definieren]: Profilbereich aus dem eingelernten Gesamtprofil definieren.

[ZurUck]: Profil erneut einlernen.

=2 |Cm

[ROI definieren] mit (@ Jauswahlen.

Im Display erscheint die Aufforderung [linken ROl Marker setzen].
GrUne Markierungslinie mittels [A] / [¥] verschieben.

Die rechte Markierungslinie verschiebt sich.

Nach Erreichen der gewlnschten Position mit [@] bestatigen.

Die Position der rechten Markierungslinie ist festgelegt.

\VARVAR ARVEAR ARVER 4

Der eingegrenzte Bereich wird erneut erfasst (neues Profil).

e |Cm

Im Display erscheint die Aufforderung [rechten ROl Marker setzen].

Grlne Markierungslinie mittels [A] / [¥] verschieben.
Die linke Markierungslinie verschiebt sich.

Nach Erreichen der gewlinschten Position mit [@] bestatigen.

vV VvvY VvV

Die Position der linken Markierungslinie ist festgelegt.
Der eingegrenzte Bereich wird erneut erfasst (neues Profil)

HEE
HEE
2 ||

di-soric

600015-0000DE - Rev 1 - 2022/03



PS-30 18

Rote Linie im Display: symbolisiert, den von der Laserlinie erfassten Bereich.
WeiBe Markierung: symbolisiert die feste Markierungslinie.

Grine Pfeilmarkierung: symbolisiert die zu verschiebende Markierungslinie. Zwei grtin projizierte vertikale ROl Marker auf der
Laserlinie unterstutzen die Einstellung.

Die Standardeinstellung fur den relevanten Profilbereich (ROI) umfasst die gesamte Arbeitsbereichsbreite. Werden die
Markierungen nicht verschoben, sondern nur bestatigt, dann wird das gesamte eingelernte Profil fur die Bewertung
herangezogen.

8.1.4 POSITION DES REFERENZPROFILS FESTLEGEN

Im vorherigen Schritt wurde aus einem relevanten Profilbereich (ROI) ein Referenzprofil eingelernt. Im nachsten Schritt soll festgelegt
werden, in welchem Bereich das gemessene Hohenprofil gesucht werden soll. Dabei gibt es zwei Auswahimdoglichkeiten:

Fest:

Das Referenzprofil wird auf dem, beim Einlernvorgang festgelegten, Profilbereich (ROI) gesucht. Im Betrieb mUssen die zu
Uberwachenden Objekte sehr genau, wie im Einlernvorgang, positioniert werden.

Variabel:

Aufgrund von maschinellen und manuellen Verschiebetoleranzen ist es jedoch nicht immer moglich das zu Uberwachende Objekt
lagerichtig zu positionieren. Uber die Auswahl [Variabel] kann diese Problematik umgangen werden. Das eingelernte Referenzprofil
wird auf dem gesamten erfassten Hohenprofil gesucht. Das eingelernte Referenzprofil kann trotz Lagednderung entlang der X- und
Z-Achse erfolgreich erkannt werden.

Marker-Funktion:

Beim Einlernvorgang wird der relevante Profilbereich (ROI) anhand zweier griin projizierter, vertikaler Markierungslinien (ROI
Marker) angezeigt. Flr den Anwender wird so ersichtlich, welcher Bereich der Laserlinie als ROI festgelegt ist. Nach Beenden
des Einlernvorganges werden die Markierungslinien ausgeblendet. Diese kdnnen jedoch manuell eingeblendet werden - ,11.1
Parametrierung Grundfunktionen®, Seite 26

» Im nachsten Schritt soll die Position des ROI festgelegt werden.

> Im Display erscheint die Auswahl [Fest], [Variabel] und [ZurickK].

» Mit [A]/ [V¥] [Fest], [Variabel] oder [Zurlick] auswéhlen und [@] driicken.

[Fest]: Die Verschiebung des Objektes ist nicht zulassig.

[Variabel]: Die Verschiebung des Objektes in X-Richtung (entlang der Laserlinie) und in Z-Richtung ist zulassig.
[Zurtick]: Rucksprung zu - " 8.1.3 Profilbereich (ROI) festlegen", Seite 17

8.1.5 SCHALTSCHWELLE

1 v

90+

Ubereinstimmungswert

E Schaltschwelle

Abb. 8: Schaltschwelle

» Im nachsten Schritt soll eine Schaltschwelle fir den Schaltausgang festgelegt werden. Die Standardeinstellung der Schaltschwelle
liegt bei 90%.
> Der Sensor nimmt kontinuierlich neue Hohenprofile auf und vergleicht diese mit dem eingelernten Referenzprofil.

> Der Ubereinstimmungswert wird im Display angezeigt.

HEE = =
e AI-SOFIC
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Ubereinstimmungswert > Schaltschwelle (Standard = 90%), dann erscheint die Messwertanzeige in griin — Gutteil.
Ubereinstimmungswert < Schaltschwelle (Standard = 90%), dann erscheint die Messwertanzeige in rot > Schlechtteil.

Im gemessenen Ubereinstimmungswert werden natiirliche Schwankungen (Rauschen, Drift) erfasst. Diese
Messwertschwankungen fiihren dazu, dass der Ubereinstimmungswert, selbst bei erneutem Messen des eingelernten
Objektes, in der Regel < 100% betragt. > ,, 3.2.1 Schwankung des Ubereinstimmungswertes®, Seite 8

> Im Display erscheint die Auswahl [Schwelle anpassen], [Einstellungen speichern] und [Zurlick].
> Mit [A] /[V¥] auswahlen und [@] dricken.

[Einstellungen speichern]:

— Einstellungen werden gespeichert.

[Schwelle einstellen]:

— Mit [A] / [V¥] den Wert fUr die neue Schwelle einstellen und mit [@] bestatigen.

Durch Probieren von Gutteilen / Schlechtteilen mit unterschiedlichen Schaltschwellen, kann eine auf die
Applikation optimierte Einstellung erfolgen. Die Bewertung Gutteil / Schlechtteil wird Uber das Display
angezeigt.

Uber die erweiterten Funktionen ist es méglich die Farbzuordnungen individuell einzustellen.
Standard: griner Wert - Gutteil / roter Wert - Schlechtteil

8.1.6 REFERENZPROFIL SPEICHERN

» Im Néchsten Schritt soll das eingelernte Referenzprofil, einschlieBlich aller vorgenommenen Einstellungen, an einem der 10
verfligbaren Speicherplatze gespeichert werden.

Die freien / belegten Speicherplatze werden wie folgt gekennzeichnet:

Freier Speicherplatz Belegter Speicherplatz
@) (]

m  [Speicherort fir das aktuelle Profil wahlen]:
Mit [A] / [¥] kann der Speicherort verandert und mit (@] bestéatigt werden.

[Profil X Uberschreiben?]:
Erscheint nur, wenn der ausgewahlte Speicherplatz bereits belegt ist.

vy

Im Display erscheint die Auswahl [Nein] / [Ja].
Mit [A] / [¥] auswéhlen und mit [@] bestatigen.
[Nein]: Rucksprung zum vorherigen Schritt.

vV vV vV

[Ja]: Hohenprofil wird Uberschrieben und der Sensor wird in den RUN Modus versetzt.

HEE = =
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8.1.7 EINLERNVORGANG ABSCHLIESSEN

» [Nachsten Schritt auswéhlen]
Dieser Schritt erscheint nur, wenn der ausgewahlte Speicherplatz frei ist.

> Im Display erscheint die Auswahl [Weiter zu Runmode] / [Neues Profil auswahlen).
» Mit [A] / [V¥] auswahlen und mit [@] bestatigen.

[Weiter zu Runmode]: Erstinbetriebnahme wird abgeschlossen und der Sensor wird in den RUN Modus versetzt. Das neu eingelernte
Profil wird fir die Ermittlung des Ubereinstimmungswertes aktiviert.

[Neues Profil anlegen]: Einlernen eines neuen Profils - ,,8.1 Gefiihrter Teach / Einlernvorgang Referenzprofile, Seite 16
= [Zurlck]: Rtcksprung zu - ,, 8.1.4 Position des Referenzprofils festlegen®, Seite 18

8.1.8 RUN MODUS
Nach Inbetriebnahme mittels ,Geflhrter Teach” wurde der Sensor in den Run Modus Uberflhrt. Das Gerat ist jetzt Einsatzbereit.
Es erfasst kontinuierlich Profile und vergleicht diese mit dem aktivierten Referenzprofil auf Basis der eingestellten Schaltschwelle.
Das Ergebnis (Gutteil / Schlechtteil) wird ausgegeben:
= Visuell Gber Display:

— Guitteil: Ubereinstimmungswert leuchtet griin, wenn Ubereinstimmungswert > Schaltschwelle

— Schlechtteil: Ubereinstimmungswert leuchtet rot, wenn Ubereinstimmungswert < Schaltschwelle
= Visuell Uber Schaltanzeige: Leuchtet in Abhangigkeit der eingestellten Funktion.

m Schaltausgang: OUT1 ist je nach eingestellter Funktion geschaltet oder nicht geschaltet.

l!
xxxyyyzzgzo%
@)

Statuszeile

Abb. 9: Statuszeile

In der Statuszeile des Displays werden Messzusténde signalisiert:
- Profil X: = Ungestorter Betrieb, kontinuierlicher Modus, aktiviertes Profil wird angezeigt
- Waiting: - Ungestorter Betrieb, getriggerter Modus — warten auf Triggersignal
- Getriggert: &> Ungestorter Betrieb, getriggerter Modus — Triggersignal liegt an
- Warnungen / Fehler: - ,12 Fehlerbehebung*, Seite 32

Die Anzeigefarbe des Ubereinstimmungswertes ist ab Werk auf griin eingestellt. Die Anzeigefarbe kann
manuell Uber das Menl geandert werden - ,,11.3 Untermenii [Konfiguration]“, Seite 28
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9.1 GRUNDFUNKTIONEN

19

[Schwelle anpassen]

L X4)

(X

[0...100%]

[ROI Marker]

& of

0o

[JA]
[Nein]

[Profilbeschaffenheit]

(X

[Profimanager]

00

[ProfilX]

O—

681
>

[Aktives Profil auswéhlen]

[Neues profil anlegen]

o |

[Profil I6schen]

[Zurtick]

[Erw. Funktionen]

o)

O

[Profil X]

LY

[Zurtick]

__0lo
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9.2 ERWEITERTE FUNKTIONEN

=1 CoimtarTewn =

O— A

O

| [Werkseinstellung]
[NEIN]
0o
. o . [Seriennummer
[Gerate-' Hardwareversion
Informationen] <—o— Softwareversion FE
Softwareversion BE
Softwareversion COM
Betriesbsstunden
Startzahler]
[Konfiguration] -‘ ’—» CFG
[Anzeige] —o—» DIS
[Zurtick]
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[Konfiguration]

8]

A

CFG
0o
[Getriggerter Modus] o o [[P‘(rg,rg]j
(X 0o
[Triggerquelle] _o_>° [PI['D_g\(]Jﬂ
00 o0
[Ausgangsmodus] o [O[rrﬁnizlj);]e]
00 00
[Trigger-Verzégerung] o [0...5000 ms]
00 00
[Integrationszeit] o [AUTO...10]
00 00
[Ausgangsfunktion] o [[Eé)gvc :gttii\\//g]]
CX) 0o
[Ausgangslogik] o [[Z’;ﬂ
P[g;i*gliggh” O c' llocal] / [PDOU]
[zurtck]
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S bs
0o
. . o - [ON]
[Anzeige] —o— [Helligkeit] o [OFF]
_»
¢ ¢ 0o
[GTou], [r1ou]
[Farbe] _o_> [White], [Red],
<_O' [Green]
# ¢ 0o
[Sprache] o o [EN, DE, FRA...]
i [Zurlick]

10 BETRIEBSARTEN

10.1 KONTINUIERLICHER MODUS

Der ,Kontinuierliche Modus* ist die Werkseinstellung.

Der Sensor misst kontinuierlich und vergleicht die gemessenen Profile, unter Berlcksichtigung der Schaltschwelle, mit dem aktivierten
Referenzprofil.

10.2 GETRIGGERTER MODUS

In diesem Modus startet der Sensor eine Messung nach Eingang eines externen Triggersignals.

Der Sensor vergleicht das einmalig aufgenommene Profil, unter Berlicksichtigung der Schaltschwelle, mit dem aktivierten
Referenzprofil.

Das externe Triggersignal muss von der Ubergeordneten Prozesssteuereinheit (z.B. SPS) zur Verfligung gestellt werden und kann
entweder physisch Uber Pin 5 oder mittels 10-Link Ubertragen werden.

Der Sensor signalisiert anschlieBend den erfolgreichen Start und das Ende der Messung Uber das Bereitschaftssignal (OUT2) bzw.
|O-Link. Die Ubergeordnete Steuereinheit hat wahrenddessen die volle Kontrolle Gber den Bewertungszeitpunkt.

Mittels Parameter [Ausgangsmodus] kann das Verhalten des Schaltausganges (OUT1) eingestellt werden
- ,11.3 Untermenii [Konfiguration]“, Seite 28

[Ausgangsmodus] = [no delay]: Sensor reagiert an dem Schaltausgang OUT1 mit einem statischen Schaltsignal.

[Ausgangsmodus] = [On impulse]: Sensor reagiert an dem Schaltausgang OUT1 mit einem gepulsten Schaltsignal.

Die hier dargestellten Signalverlaufe und Signalwerte gelten fur die Einstellung: [Ausgangsfunktion] = [high active] und
m [Ausgangslogik] = [PNP] = ,,11.3 Untermenii [Konfiguration]“, Seite 28
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Abb. 10: Beispiel — Triggerung positive Flanke

n Triggereingang Trigger-Signal
0: keine Aktion
1: Triggerung auf positive Flanke

E Schaltausgang OUT2 | Bereitschaftssignal
0: Gerat beschéaftigt, Ausgang OUT1 ungiltig
1: Gerat bereit fur Triggersignal, Ausgang OUT1 guiltig

E Schaltausgang OUT1, | Prifteil-Auswertung
statisch 0: Prufteil ist fehlerhaft
1: Prifteil ist ok

Beispiel 1 (gestrichelte Linie): Beispiel 2 (durchgezogene Linie):

letztes Prifteil ok, OUT1 = 1 letztes PrUfteil fehlerhaft, OUT1 = 0

néchstes Prifteil fehlerhaft, OUT1 ,1 — 0 nachstes Priifteil ok, OUT1 ,0 — 1¢

nachstes Prifteil ok, OUT1 ,0 — 1 néachstes Priifteil ok, OUT1 =1

n Schaltausgang OUT1, | Prifteil-Auswertung
gepulst 0: Prifteil ist fehlerhaft

1: Prifteil ist ok

Beispiel 4.1: Beispiel 4.2:

beide Prifteile ok, OUT1 =1 erstes Priifteil ok, OUT1 = 1

nach Ablauf von tg, OUT1 =0 nach Ablauf von tg, OUT1 =0

tg = 100ms zweites Prifteil fehlerhaft, OUT1 = 0
tg = 100ms

Diese Betriebsart empfiehlt sich insbesondere bei dynamischen Applikationen. Die Ubergeordnete Prozesseinheit startet erst
E dann eine Messung, wenn das zu bewertende Objekt stillsteht. Der Schaltausgang korrespondiert dann mit genau diesem
Zustand des Objektes.

Die [Trigger-Verzdgerung] verzogert den Start der Messung (bezogen auf das externe Triggersignal). Das vom Sensor
kommende Bereitschaftssignal wird dadurch nicht beeinflusst bzw. verzogert.
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11 PARAMETRIERUNG

Das Gerét verbleibt wahrend der Parametrierung intern im Arbeitsbetrieb. Es flihrt seine Uberwachungsfunktionen mit den
bestehenden Parametern weiter aus, bis die Veradnderung abgeschlossen ist.

Die Werkseinstellungen befinden sich am Ende der Anleitung = ,, 11.2.1 [Werkseinstellung]*, Seite 27

11.1 PARAMETRIERUNG GRUNDFUNKTIONEN

In der Parametrierebene Grundfunktionen, gibt es folgende Parameter zur Auswahl:

11.1.1 [SCHWELLE EINSTELLEN]

Schaltschwelle einstellen

» Parameter mit [@] bestatigen und mittels [A / ¥] die Schaltschwelle auf den gewlinschten Wert einstellen.
» Wert mit [@] bestatigen.

> Neuer Schwellenwert wird Gbernommen. = ,, 8.1.5 Schaltschwelle, Seite 18

11.1.2 [ROI MARKER]

Anzeige der ROl Marker auf der Laserlinie ein- /ausschalten

Wurde im Einlernvorgang eine [feste] Position des Referenzprofils gewahlt, dann zeigen die ROl Marker den beim
Einlernvorgang definierten Profilbereich (ROI) an. Wurde hingegen eine [variable] Position gewahlt, dann zeigen die ROl Marker
den gesamten Arbeitsbereich an - ,, 8.1.4 Position des Referenzprofils festlegen®, Seite 18

» Parameter mit [@] bestatigen und mittels [A / V] eine der zwei Optionen [Nein] / [Ja] auswahlen.
» Auswahl mit [@] bestéatigen.

B> Je nach Auswahl werden die griinen ROl Marker auf der Laserlinie ein- bzw. ausgeschaltet.

Die Markierungslinien werden nach ca. 10 min. automatisch abgeschaltet.
E Zum Wiedereinschalten:
» Parameter zurlicksetzen.

11.1.3 [PROFILBESCHAFFENHEIT]

Auslesen des Zustandsparameters.

» Parameter mit [@] bestéatigen.

> Der aktuelle Wert des Zustandsparameters wird angezeigt.
- ,,3.3 Profilbeschaffenheit®, Seite 9

11.1.4 [PROFILMANAGER]
Steuerung der Referenzprofile.

» Parameter mit [@] bestatigen und mittels [A / ¥] eine der drei Optionen [Aktives Profil auswéahlen], [Neues Profil anlegen]
oder [Profil I6schen] auswahlen.

[Aktives Profil auswahlen]:

» Parameter mit [@] bestatigen.

» Das zu wahlende Profil mittels [A / ¥] wéhlen.

» Auswahl mit [@] bestatigen.

> Anzeige wechselt in den Runmodus.

[Neues Profil anlegen]:

» Parameter mit [@] bestatigen.

> Sensor wechselt in den ,GefUhrten Teach*.

> In der Anzeige erscheint die Meldung [Gegenstand platzieren und bestatigen driicken]. - ,8 Inbetriebnahme*, Seite 15
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[Profil Idschen]:

» Parameter mit [@] bestatigen.

» Das zu I6schende Profil mittels [A / ¥] wahlen.
» Auswahl mit [@] bestatigen

Wenn das aktivierte Profil geloscht werden soll, wird eine Bestatigungsaufforderung eingeblendet.
Wenn das aktivierte Profil geléscht wurde, kann kein Ubereinstimmungswert mehr ermittelt werden. Im Runmode erscheint im

Display eine entsprechende Information.

Der MenUpunkt [Profimanager] ist aktiviert, wenn [Quelle der Profilauswahl] = local - ,11.3 Untermenii [Konfiguration]*, Seite 28
. Der MenUpunkt [Profilmanager] ist deaktiviert, wenn [Quelle der Profilauswahl] = PDOut - ,,11.3 Untermenii [Konfiguration]“, Seite

28
Mit letzteren Fall kbnnen die Einstellungen ausschlieBlich Gber IO-Link vorgenommen werden.

11.1.5 [ERWEITERTE FUNKTIONEN]
Wechsel in die MenUebene fir - ,,9.2 Erweiterte Funktionen®, Seite 22

11.1.6 [ZURUCK]
P Parameter mit [ENTER] bestatigen.

> Anzeige wechselt in den Runmodus.

11.2 PARAMETRIERUNG ERWEITERTE FUNKTIONEN

In der Parametrierebene Erweiterte Funktionen, gibt es folgende Parameter zur Auswahl:

11.2.1 [WERKSEINSTELLUNG]

Alle Parameter auf Werkseinstellung zurlcksetzen

P Parameter mit [@] bestatigen und mittels [A / ¥] eine der zwei Optionen [NEIN] / [JA] auswéhlen.
» [JA] auswahlen und mit [@] bestatigen.

> Sensor setzt alle Parameter auf Werkseinstellung zurtick und wechselt in den ,Geflihrten Teach®.

11.2.2 [GERATE-INFORMATIONEN]
Sensor Informationen

» Parameter mit [@] bestatigen und mittels [A / ¥] durch die Informationszeilen navigieren.

11.2.3 [KONFIGURATION]

Konfiguration Betriebsart und Schaltausgange - ,,11.3 Untermenii [Konfiguration]“, Seite 28
Parameter mit [@] bestéatigen.

Anzeige wechselt in die Konfigurationseinstellungen.

Mittels [A / V] eine der folgenden Optionen auswahlen.

[Getriggerter Modus]
[Triggerquelle]
[Trigger-Verzdgerung]
[Integrationszeit]
[Ausgangsfunktion]
[Ausgangslogik]

© N O ok~ DN 2V VYVY

[Quelle der Profilauswahl]
[ZurlcK]
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11.2.4 [ANZEIGE]

Konfiguration Anzeige

» Parameter mit [@] bestatigen.

> Anzeige wechselt in die Anzeigeeinstellungen.

» Mittels [A / ¥] eine der folgenden Optionen auswahlen.
1. [Helligkeit]
2. [Farbe]

3. [Sprache]
4. [ZuricK]

11.2.5 [ZURUCK]
Parametrierung beenden
» Parameter mit [ENTER] bestatigen.

> Anzeige wechselt in die Mentebene 1.

11.3 UNTERMENU [KONFIGURATION]

11.3.1 [GETRIGGERTER MODUS]

Betriebsart einstellen

» Parameter mit [@] bestatigen und mittels [A / ¥] eine der zwei Optionen [CONT] / [TRIG] auswahlen.
» Auswahl mit [@] bestéatigen.

> Die Betriebsart wird Gbernommen.

m [CONT]: Kontinuierlicher Triggermodus - Seite 24

= [TRIG]: Getriggerter Modus - Seite 24

11.3.2 [TRIGGERQUELLE]

Quelle fur das Triggersignal einstellen

» Parameter mit [@] bestatigen und mittels [A / ¥] eine der zwei Optionen [HW] / [PDOUT] auswahlen.

» Auswahl mit [@] bestatigen.

> Das Eingangssignal wird Gbernommen.

= [HW]: Das Eingangssignal Uber Pin 5 anlegen. Die Logik Pegel (npn / pnp) werden unter [Ausgangslogik] definiert.
= [PDOUT]: Das Eingangssignal wird Uber den I0-Link Master (I0-Link Betrieb) Ubermittelt.

Der MenUpunkt ist aktiviert, wenn [Getriggerter Modus] = [TRIG].

11.3.3 [AUSGANGSMODUS]

Verhalten Schaltsignal OUT1 einstellen

» Parameter mit [@] bestatigen und mittels [A / ¥] eine der zwei Optionen [no delay] / [On impulse] auswahlen.
» Auswahl mit [@] bestatigen.

> Das Verhalten des Schaltsignals OUT1 wird Gbernommen.

= [no delay]: statisches Schaltsignal OUTH

= [On impulse]: gepulstes Schaltsignal OUTA1

Der MenUpunkt ist aktiviert, wenn [Getriggerter Modus]| = [TRIG].
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11.3.4 [TRIGGER-VERZOGERUNG]

Verzdgerungszeit von Triggersignal bis Start-Messung einstellen

» Parameter mit [@] bestatigen und mittels [A / ¥] gewlnschten Wert (0...5000 ms) auswahlen.
» Auswahl mit [@] bestatigen.

> Die Verzdgerungszeit wird Gbernommen.

Der MenUpunkt ist aktiviert, wenn [Getriggerter Modus] = [TRIG].

11.3.5 [INTEGRATIONSZEIT]

Belichtungszeit einstellen

» Parameter mit [@] bestatigen und mittels [A / ¥] einen der zwei Optionen [Auto] / [0...10 ms] auswahlen.
» Auswahl mit [@] bestatigen.

> Die Belichtungszeit wird Gbernommen.

Bei der Werkseinstellung [Auto] wird die Belichtungszeit vom Sensor selbststandig ermittelt und geregelt.
E Eine feste Einstellung der Integrationszeit kann sinnvoll sein, wenn ein dunkler relevanter Bereich inmitten
spiegelnder Flachen zuverlassig bewertet werden soll.

11.3.6 [AUSGANGSFUNKTION]

Einstellung der Schaltfunktion fir OUT1

» Parameter mit [@] bestatigen und mittels [A / ¥] eine der zwei Optionen [High active] / [Low active] auswahlen.
» Auswahl mit [@] bestéatigen.

> Die Ausgangsfunktion fir OUT1 wird Ubernommen.

= [High active]: OUT1 ist eingeschaltet, wenn Ubereinstimmungswert > Schaltschwelle.

= [Low active]: OUT1 ist eingeschaltet, wenn Ubereinstimmungswert < Schaltschwelle.

= |m Triggermodus [CONT], wird OUT2 automatisch als antivalenter Schaltausgang zu OUT1 eingestellt.

11.3.7 [AUSGANGSLOGIK]

Schaltlogik fur alle Ein- und Ausgéange einstellen

» Parameter mit [@] bestatigen und mittels [A / ¥] eine der zwei Optionen [PNP] / [NPN] auswahlen.
» Auswahl mit [@] bestéatigen.

> Die Schaltlogik wird Gbernommen.

11.3.8 [QUELLE DER PROFILAUSWAHL]
Informationsausgabe zur Auswahlquelle des Referenzprofils
» Parameter mit [@] bestatigen.

[local]: Aktives Referenzprofil kann Uber das Displaymeni bestimmt werden - Seite 26 ,Parametrierung Grundfunktionen®

= [PDOut]: Aktives Referenzprofil wird Uber 10-Link festgelegt.

Die Festlegung der Auswahlquelle [local] / [PDOut] erfolgt ausschlieBlich tber 10-Link.
Werkseinstellung = [local]

11.3.9 [ZURUCK]

Parametrierung beenden

» Parameter mit [@] bestatigen.

> Anzeige wechselt auf [Konfiguration).
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11.4 UNTERMENU [ANZEIGE]

11.4.1 [HELLIGKEIT]

Anzeigehelligkeit einstellen

» Parameter mit [@] bestatigen und mittels [A / ¥] eine der zwei Optionen [ON] / [OFF] auswahlen.
» Auswahl mit [@] bestatigen.

> Die Anzeigehelligkeit wird Gbernommen.

Bei [OFF] erlischt das Display 20 s nach der letzten Tastenbetatigung. Durch erneuten Tastendruck wird das
E Display wieder aktiviert.

11.4.2 [FARBE]

Anzeigefarbe fiir den Ubereinstimmungswert einstellen

» Parameter mit [@] bestatigen und mittels [A / ¥] gewlinschte Option auswéhlen.
» Auswahl mit [@] bestéatigen.

> Die Anzeigefarbe fiir den Ubereinstimmungswert wird (lbernommen.

Optionen:

= [G1ou]: grin = Gutteil
u

riou]: rot = Gutteil

[
[
= [White]: Ubereinstimmungswert immer weiB
[Red]: Ubereinstimmungswert immer rot

[

= [Green]: Ubereinstimmungswert immer griin

11.4.3 [SPRACHE]

Menusprache auswahlen

» Parameter mit [@] bestatigen und mittels [A / ¥] eine der Optionen auswahlen.
» Auswahl mit [@] bestatigen.

> Die Menusprache wird (bernommen

11.4.4 [ZURUCK]
Parametrierung beenden

» Parameter mit [@] bestatigen.
> Anzeige wechselt auf [Anzeige].
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11.5 10-LINK

11.5.1 ALLGEMEINE INFORMATIONEN

Dieses Gerat verfugt Uber eine 10-Link Kommunikationsschnittstelle, welche flr den Betrieb eine |0-Link-fahige Baugruppe
voraussetzt (IO-Link Master).

Die 10-Link Schnittstelle ermdglicht den direkten Zugriff auf Sensorwerte und Parameter und bietet die Moglichkeit, das Gerat im
laufenden Betrieb zu parametrieren.

Des Weiteren ist die Kommunikation Uber eine Punkt-zu-Punkt-Verbindung mit einem USB-Adapterkabel moglich.

Weitere Informationen zu IO-Link finden Sie unter www.di-soric.com.

11.5.2 GERATESPEZIFISCHE INFORMATIONEN

Die zur Konfiguration des |0-Link Gerates notwendigen IODDs sowie detaillierte Informationen Uber Sensorwerte,
Diagnoseinformationen und Parameter finden Sie in der tabellarischen Ubersicht unter www.di-soric.com.

11.5.3 PARAMETRIERWERKZEUGE

Alle notwendigen Informationen zur bendtigten |0-Link Hardware und Software finden Sie unter www.di-soric.com - 213740 -
Downloads.

11.5.4 FUNKTIONSUMFANG

Mit 1O-Link stehen sédmtliche Funktionen und Messdaten zur Verfligung, auf die auch Uber das Display und Tastenbedienung direkt am
Gerat zugegriffen werden kann.

Alle Funktionen werden in der IODD ausfihrlich beschrieben.
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12 FEHLERBEHEBUNG

12.1 FEHLERANZEIGE IM DISPLAY

Anzeige

Maogliche Ursache

Lésung

Profil X

Sensor ist im Normalbetrieb. Es liegt keine
Stoérung vor.

Kein Handlungsbedarf

Gegenstand auBerhalb des Messbereiches

Objekt liegt auBerhalb (zu weit/zu nah) des
Arbeitsbereiches.

Hoéhenprofil und Ubereinstimmungswert kénnen
nicht ermittelt werden.

Abstand zu Objekt verkleinern/vergréBern.
Erfasstes Profil muss sich im Abstandsbereich
150...300mm befinden.

Kurzschluss an OUT1

Kurzschluss in Schaltausgang 1

Verdrahtung Uberprufen.

Kurzschluss an OUT2

Kurzschluss in Schaltausgang 2

Verdrahtung Uberprufen.

Laser off

Laser wurde durch Anwender abgeschaltet.

Laser einschalten
(Pin 5/ 10-Link)

Kein aktives Profil

Uber 10-Link wurde ein freier Speicherplatz
aktiviert.

Einen belegten Speicherplatz aktivieren

Kein aktives Profil ausgewahlt

Ein Referenzprofil aktivieren > ,11.1
Parametrierung Grundfunktionen®, Seite 26

Falls [Quelle der Profilauswahl] = [PDout]:

Ein Referenzprofil Uber |O-Link aktivieren. Dies
wird in der Anzeige mit [Remote] signalisiert.

12.2 SONSTIGES FEHLVERHALTEN

Situation

Maogliche Ursache

Lésung

Objekt kann nicht eingelernt werden.

Es wird ,Gegenstand auBerhalb des
Messbereichs" gemeldet, obwohl sich das
Objekt im Arbeitsbereich 150...300mm
befindet.

Aufgrund einer Frontalverschiebung des
Sensors und der Beschaffenheit des Objektes
/ Hintergrundes kdénnen einige reflektierte
Laserstrahlen nicht in den Empfénger gelangen
- , 5.2.2 Frontale Neigung*, Seite 12

>

>

Sensorposition leicht verandern (frontales
Neigen, Abstand zu Objekt verkleinern /
vergréBern).

Wenn moglich Sensor oder Werkstlick um
180° drehen.

Sensor wurde erfolgreich eingelernt.
Ubereinstimmungswert ist jedoch sehr niedrig
(auch beim eingelernten Objekt).

Sensor wurde nach dem Einlernvorgang
bewegt.

Info: Sensor sollte nach erfolgreichem
Einlernvorgang ,GefUhrter Teach” nicht mehr
bewegt werden. Jegliche Veranderung der
Position fuihrt dazu, dass das eingelernte
Referenzprofil nicht mehr zuverlassig erkannt
wird.

Sensor erneut einlernen.

Sensor wurde erfolgreich eingelernt.

Bei sehr éhnlichen Werkstlcken ist der
Ubereinstimmungswert deutlich niedriger als
90%.

Die neuen Werkstulicke k&nnen eine leicht
abweichende Oberflachenbeschaffenheit
aufweisen, z.B. spiegelnde Oberflachen.

v

Sensor leicht frontal oder seitlich neigen und
neu einlernen.

QOder prifen, ob die Breite des
Referenzprofils weiter eingeschrénkt werden
kann. Sensor danach neu einlernen.

QOder [Integrationszeit] manuell anpassen.
Oder Schaltschwelle verkleinern.

Sensor ist seit einiger Zeit im Betrieb.
Gutteile werden als Schlechtteile bewertet.
Der Ubereinstimmungswert ist unterhalb der
gesetzten Schaltschwelle.

Sensor wurde unbeabsichtigt bewegt.

Sensor erneut einlernen.

Frontseite des Sensors ist verschmutzt.

vv v, VY

Sensorvorderseite reinigen.

Ggf. Sensorausrichtung zur Vermeidung von
Verschmutzung verandern und Sensor neu
einlernen
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13 WARTUNG, INSTANDSETZUNG, ENTSORGUNG

Die Instandsetzung defekter Sensoren ist nur durch den Hersteller erlaubt.

» Die Frontscheibe des Gerates von Verschmutzung freihalten.

P Das Gerat nach Gebrauch umweltgerecht gemaBl den guiltigen nationalen Bestimmungen entsorgen.

» Das Modulgehause nicht 6ffnen. Es befinden sich keine Komponenten im Inneren, die vom Benutzer selbst gewartet werden konnten.

28’5 F 28,5
&
n Programmiertasten
R < E Farbdisplay
P S Sender
n Empfanger
H E Laseraustritt
) a=90°
M2 1 6

Abb. 11: MaBzeichnung - MaBe in [mm]

15 WERKSEINSTELLUNG

Parameter Einstellbereich Werkseinstellung Eigene Einstellung
Schaltschwelle [%)] 0...100 90
Anzeige ROI Marker in Run JA /NEIN NEIN
Modus
Betriebsart (Triggermodus) CONT (kontinuierliche Messung) / CONT
TRIG (externer Trigger)
Triggerquelle HW / PDOUT HW
Trigger-Verzdgerung [ms] 0; 10...5.000 0
Integrationszeit Auto; 1; 2..10 Auto (automatisch vom Sensor
geregelt)
Ausgangsfunktion High active High active
Low active
Ausgangslogik PNP / NPN PNP
Helligkeit ON / OFF ON
Farbe Glou; riou; Glou
White; Red; Green
Sprache EN; DE; FR; ... EN
Quelle der Profilauswahl (nur local / PDOut local
Uber 10-Link einstellbar)
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