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Hinweise zur Bedienung: Driicken der Taste nur mit Finger! Keine spitzen Gegenstande verwenden!
Instructions for use: Push buttons only with finger! Do not use sharp objects!
Indications pour I'utilisation : N'appuyer sur les boutons qu’avec les doigts ! Ne pas utiliser d’objets pointus !

I L ED ein /LED on / LED allumée

[CJLED aus /LED off/ LED éteinte
| ED blinkt /LED flashes / LED clignote

Taste driicken Einstellmodus aktivieren Funktion wahlen Einstellungen dndern
Press button Activate set-up Select function Change settings
Appuyer bouton >3 5 Mode de réglage Sélectionner fonction Changer mode de réglage

Nr. | LED Muster Beschreibung Nr. | LED Muster Beschreibung
No. | LED pattern Description Nr. | LED pattern Description
N° | Echantillon LED | Désignation N° | Echantillon LED | Désignation
1 |/ Q2 Q1: Schaltausgang oder -eingang 14 Q0 mQ: Mittelwert = 10 Messwerte (4 ms)
| CJ [CJOK Switching input or output | B [JOK | Averaging = 10 measured values (4 ms)
c[J [CIFA Sortie ou entrée de commutation CH [ IFA Moyenne = 10 mesures de valeur (4 ms)
2 |lQiJ [JQz Q1: Schaltpunkt 1 15 [Q/EE EHQ: Mittelwert = 100 Messwerte (40 ms)
| Bl [JOK Switching point 1 | B [JOK | Averaging = 100 measured values (40 ms)
c[J [CIFA Point de commutation 1 CH [ IFA Moyenne = 100 mesures de valeur (40 ms)
3 |/ Q2 Q1: Schaltpunkt 2 16 |QiJ [J1Q2 Analogausgang 4 mA-Punkt setzen
| B [OK Switching point 2 | T EEOK | Setanalogue output4 mA
C[J [CIFA Point de commutation 2 C[J CIFA Sortie analogique: Régler point 4 mA
4 Qi1 Q2 Q1: N.O. oder N.C. 17 |/l (C1Q2 Analogausgang 20 mA-Punkt setzen
| [ CJOK N.O.orN.C. | ] mEOK | Setanalogue output 20 mA
CEm [ IFA N.O.ouN.C. CJ CIFA Sortie analogique: Régler point 20 mA
5 |/ Q2 Q2: Schaltausgang oder Ausgang ,Good Target” | 18 [ Qi1 Q2 Q1: ,Autozero” - Eingang
| ] CJOK Switching output or output ,Good Target” | Bl EEOK ~Automatic zero” input
CHE [CIFA Sortie de commutation ou sortie ,Good Target” CJ CIFA Entrée de ,Auto-zero”
6 | Q2 Q2: Schaltpunkt 1 19 |/l C1Q2 Q1: ,Autocenter” - Eingang
| @ [OK Switching point 1 | I EEOK +Automatic centre” input
CHl [ IFA Point de commutation 1 c] CIFA Entrée de ,Auto center”
7 |l Q2 Q2: Schaltpunkt 2 20 @i C1Q2 Q1: ,Maximum - Hold" - Eingang
| @ [OK Switching point 2 I ] EEOK +Maximum hold” input
CHl [FA Point de commutation 2 CHE [ IFA Entrée de ,Hold Maximum”
8 |l mQ: Q2: N.O. oder N.C. 21 Q2 Q1: ,Differenz - Hold” - Eingang
1 I [JOK N.O.orN.C. HOK LDifference hold” input
c[] [CIFA N.O.ouN.C. CIFA Entrée de ,Hold Différence”
9 |/ WEQ: Q1/Q2: Impulsverlangerung um 50 ms 22 Qi C1Q2 Werkseinstellung aktivieren
1 1 [CJOK Pulse stretching by 50 ms | Bl EEOK Activate factory settings
cJ [CJFA Maintien a I'enclenchement de 50 ms CH [ IFA Activer le réglage usine
10 |/l EQ: Q2: ,Good Target” (Objekt erfasst) 23 |/l Q2 Tasten verriegeln
| 1 [CJOK ,Good Target” (object detected) | Bl EEOK Locking keys
c[J [CIFA ,Good Target” (I'objet est saisi) CH [ IFA Verrouiller les touches
M [ mQ: Q1: Triggereingang 24 Qi 1Q2 Funktion ,Messwert - Hold”
| B [JOK Trigger input | CJ CJOK Function ,Measured value hold”
c[J [CIFA Entrée de trigger c] EEFA Fonction ,Hold valeur mesurée”
12 Q] mQ: Q1: Steuereingang Laser EIN / AUS 1
| CJ [CJOK Control input laser ON / OFF
CHEE [CIFA Entrée de commande laser ON / OFF
13 |/l HQ: Mittelwert = AUS
| ] CJOK | Averaging = OFF
CHEE [FA | Moyenne=OFF
Einstellmodus verlassen
Quit set-up mode -+
Puitter mode de réglage
Tasten entriegeln / Unlocking keys / Déverrouillage des touches Werkseinstellung / Factory setting / Réglage usine
wéhrend Power ON wahrend Power ON
LED N
LED during power ON d@ LED during power ON
pendant power ON >10s .l  pendant power ON
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MaRzeichnung / Dimensional drawing / Plan coté

. 50 Typ / Type / Ref. | X(mm)
Teach-in
17 43 U2Ds FT50RLA70 ... |294
/ FT50 RLA220 ... |325
)
Receiver
4 N
g g WanY >< ©
\d Transmitter
N/ of 7] N
[T | R ~
N
O o
M12x1
40
44
Abb. 1/ lllustr. 1/ Fig. 1
15300716
Anschluss / Wiring / Raccordement
25BN +U Typ / Type /Ref. | Pin1 Pin5
® i.)—WH 1, dep. on type
[5 _JGv 5 dep. ontype FT 50 RLA ..-S1L8 | RS485 RS485
16 _3.PK + Data+ (Y/A) | Data- (Z/B)
i.g RD @7 ap4.20mA
- ve FTS50RLA..-L8 |- -
19 -
7

Abb. 2/ lllustr. 2/ Fig. 2
15400127




voniage- und (® SENSOPART

Bedienungsanleitung

Inhaltsverzeichnis
Inhaltsverzeichnis
Symbolerklarung 6
Sicherheitshinweise................... 6
BestimmungsgemaRe Verwendung N
Leistungsmerkmale................... N
8
8
8

g wN =

Montage
5.1 MaRzeichnung
5.2 Sensormontage
Elektrische Installation
7 Bedienung und Einstellung..........
7.1 Anzeigen und Einstellelemente.. .
7.2 Funktionen Uber das Bedienfeld einstellen....... .13
7.2.1 Kurzanleitung (068-13884) siehe Ausklappseite

7.2.2 Mogliche Einstellungen und Betriebsarten

7.2.3 Modus Differenzmessung

8 Kommunikation liber die serielle Schnittstelle
8.1 Grundlegende Eigenschaften und Parameter der seriellen Sensor-Schnittstelle
8.2 Beschreibung des Protokolls
8.3 Telegrammaufbau...............
8.4 Ubersicht der Masterbefehle
8.5 Beispiele flr Masterbefehle

o]

8.5.1 Schaltausgang Q1 setzen. .27
8.5.2 Schaltausgang Q2 setzen.............. .28
8.5.3 Q2 als Ausgang ,Good Target” setzen.. .28
8.5.4 Q1 als Triggereingang setzen ...........cc.ccecvenenen. .29

8.5.5 Q1 als Steuereingang fiir Laser EIN / AUS setzen

8.5.6 Mittelwertbildung

8.5.7 Analogausgang skalieren (4 mA-Punkt setzen)

8.5.8 Analogausgang skalieren (20 mA-Punkt setzen)

8.5.9 Funktion ,Autozero” (mit Q1 als Steuereingang)

8.5.10 Funktion ,Autocenter” (mit Q1 als Steuereingang)

8.5.11 Funktion ,Maximum-Hold” (mit Q1 als Steuereingang)

8.5.12 Funktion ,Minimum-Hold” (mit Q1 als Steuereingang).

8.5.13 Funktion ,Differenz-Hold” (mit Q1 als Steuereingang). .

8.5.14 Werkseinstellung aktivieren ............c.ccooevininnenn. .34

8.5.15 Tastenfeld verriegeln und entriegeln .

8.5.16 Einstellungen dauerhaft speichern

8.5.17 Q1-Eingang setzen

8.5.18 Abstandsmesswerte
8.5.19 Betriebsmesswerte........

8.5.20 Schnelle Messwertausgabe .

8.5.21 Adresse des Sensors andern

8.5.22 Sensoreinstellung lesen........

8.5.23 Funktion ,Messwert-Hold”.

9 Pflege und Wartung.....................

9.1 Reinigung

9.2 Transport, Verpackung, Lagerung

9.3 Entsorgung.........ccccccoeeiiiiennne.

10 Fehlersuche (Troubleshooting)

11 Technische Daten

12 Bestellinformationen

0 AT oY= o To T USSR

FT 50 RLA Abstandssensor - D - 068-13671 - 20.04.2009-05 5



C’ SENSOPART Montage- und

Bedienungsanleitung

1

Symbolerklarung

Warnhinweise und sonstige Hinweise sind in dieser Anleitung durch Symbole gekennzeichnet. Sie werden
durch Signalworte eingeleitet. Die verwendeten Symbole sind:

A
A
!
1

2

WARNUNG
... weist auf eine moglicherweise gefahrliche Situation hin, die zum Tod oder zu schweren Verletzungen
fihren kann, wenn sie nicht gemieden wird.

WARNUNG
... weist auf moglicherweise gefahrliche Situationen durch Laserstrahlen hin.

VORSICHT
... weist auf eine méglicherweise gefahrliche Situation hin, die zu Sachschaden fiihren kann, wenn sie
nicht gemieden wird.

HINWEIS
Hebt nutzliche Tipps und Empfehlungen sowie Informationen fiir einen effizienten Betrieb hervor.

Sicherheitshinweise

Zur Vermeidung von Unféllen, Personen- und Sachschaden, umsichtig handeln und unbedingt die folgenden
Sicherheitshinweise beachten und einhalten:

A\

[0

WARNUNG

Das Produkt ist fiir das Sichern von Personen nicht zugelassen (kein Sicherheitsbauteil geman
Maschinenrichtlinie).

Alle in der Montage- und Bedienungsanweisung angegebenen Sicherheitshinweise und
Handlungsanweisungen einhalten.

Die geltenden ortlichen Unfallverhiitungsvorschriften und allgemeinen Sicherheitsbestimmun-
gen einhalten.

Vor Beginn aller Arbeiten diese Montage- und Bedienungsanleitung sorgféltig lesen.

Die Anleitung ist Produktbestandteil und muss in unmittelbarer Ndhe des Sensors, fiir das Per-
sonal jederzeit zuganglich, aufbewahrt werden.

Anschluss, Montage und Einstellung des Sensors darf nur durch Fachpersonal erfolgen.
Eingriffe und Veranderungen am Gerét sind nicht zuldssig!

WARNUNG

Nicht in den Strahlengang blicken. Lidschlussreflex nicht unterdriicken.

Bei langer andauerndem Blick in den Strahlengang kann die Netzhaut im Auge beschadigt
werden.

Beachten Sie die Hinweise im Kapitel 5 ,,Montage“.

HINWEIS
Der FT 50 RLA entspricht der Laserschutzklasse 2 nach DIN EN 60825-1, Stand 2008-05. Die
technischen Anforderungen geniigen der EN 60947-5-2, Ausgabe 2000.

FT 50 RLA Abstandssensor - D - 068-13671 - 20.04.2009-05
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Bedienungsanleitung

3 BestimmungsgemaRe Verwendung

Der FT 50 RLA ist ein optischer Sensor und misst beriihrungslos Absténde. Mit zwei FT 50 RLA (nur S1
Typen) konnen auch Objektdicken oder Dickenunterschiede gemessen werden.

WARNUNG
Das Produkt ist fiir das Sichern von Personen nicht zugelassen (kein Sicherheitsbauteil geman
Maschinenrichtlinie).

4 Leistungsmerkmale

Arbeitsbereich: 30 ... 100 mm oder 80 ... 300 mm
Analogausgang 4 ... 20 mA

2 Schaltausgange

Kompakte Bauform (50 x 50 x 17 mm)

Hohe Auflésung

Typ S1 mit busfahiger, serieller RS485-Schnittstelle
Einstellmdglichkeit per ,Teach-in”, Typ S1 auch per PC-Software
Hoher Funktionsumfang

Funktionsweise

Der FT 50 RLA misst nach dem Triangulationsprinzip. Dabei wird der Abstand zwischen Objekt und Sensor an-
hand der Position des Lichtflecks auf dem Detektor bestimmt.

Arbeitsbereich (Werkseinstellung)

OK LED (grin) EIN T | I
(Good Target)  Aus -

20 mA+
Analog-
Ausgang
(invertierbar)
4 mA
T 1
FT 50 RLA70 30 mm 100 mm Abb. 3
FT 50 RLA 220 80 mm 300 mm 15500271

FT 50 RLA Abstandssensor - D - 068-13671 - 20.04.2009-05 7
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Lichtfleckgeometrie

Abb. 4
15500269

5 Montage
5.1 MaRzeichnung
50
4 .
17 43 ZiTeac[“E"[‘)s
Receiver
4 __|Receiver
el3 8
ol ™ B¢ _ ,IraﬁrLf
i E RN =
=
| M12x1
40
44
5.2 Sensormontage
Sensoranordnung

Abb. 5
15300716

FT 50 RLA 70... FT 50 RLA 220...
A 30 80
B 100 300
(o 1,5x3 1,6x3,5
D 1,5x3,25 2x4,5
X 29,4 32,5

Alle MaRe in Millimeter (typische Werte)

50°

43(3)
05

485

42

30

50.97

4.3

=
>
o

f

Abb. 6
15300065

Sensor positionieren und mit Befestigungsbohrungen an geeigneten Halter schrauben, z.B. Typ MS F 50* oder MSP
F 50* (nicht im Lieferumfang enthalten).

*Artikelnummer siehe Zubehorliste

O

1l

HINWEIS

Einsatzbedingungen beachten
e Der Abstand zum Objekt muss innerhalb des Arbeitsbereiches des Sensors liegen (siehe

technische Daten).
* Die Bewegungsrichtung des Objekts sollte quer zur Frontscheibe des Sensors verlaufen

(Abb. 7+8).

* Bei stark reflektierenden oder glanzenden Objektoberflichen den Sensor um ca. 5 ° zur
Objektoberflache neigen. (Abb. 9).

VORSICHT

Bei starker Erschiitterung (Schock / Schwingung) den Sensor konstruktiv vor Beschadigung

schiitzen.

FT 50 RLA Abstandssensor - D - 068-13671 - 20.04.2009-05
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WARNUNG
& * Nicht in den Strahlengang blicken. Lidschlussreflex nicht unterdriicken.

* Bei langer andauerndem Blick in den Strahlengang kann die Netzhaut im Auge beschéadigt
werden.

* Bei der Montage darauf achten, dass der Strahlengang am Ende abgeschlossen ist.

* Der Laser darf nicht auf Personen (Kopfhohe) gerichtet werden.

¢ Unterbinden Sie bei der Ausrichtung des FT 50 RLA Reflexionen des Laserstrahls durch spie-
gelnde Oberflachen.

« Ist das Sicherheitsetikett bedingt durch die jeweilige Einbausituation am FT 50 RLA verdeckt,
sind weitere Sicherheitsetiketten sichtbar anzubringen. Beim Anbringen des Sicherheitseti-
ketts darauf achten, dass beim Lesen des Sicherheitsetiketts nicht in den Laserstrahl geblickt
werden kann.

Der FT 50 RLA ist fertig montiert.

Abb. 7 Lineare Bewegung Abb. 8 Rotierende Bewegung Abb. 9 Reflektierendes Objekt
15500270 15500274
6 Elektrische Installation

Geratestecker so verdrehen (Abb. 5), dass das Anschlusskabel frei und ohne abzuknicken angeschlossen wer-
den kann.

Buchse des Anschlusskabels aufstecken und verschrauben (zulassige Anzugsdrehmomente ca. 0,5 ... 1Nm).
Anschlusskabel sichern (zum Beispiel mit Kabelbinder).

Sensor gemass Abb. 10 anschlief3en.

25BN +U Typ ! Type / Ref. | Pin1 Pin5
® W 4P dep. ontype
[5_J6v 5 dep. ontype FT 50 RLA ...-S1L8. | RS485 RS485
16 JPK + Data+ (Y/A) | Data- (Z/B)
8 g RD (:) QA 4...20 mA
= - FT50 RLA..-L8. |- -

Abb. 10
15400127

VORSICHT
PIN 1 und PIN 5 diirfen nicht an die Betriebsspannung angeschlossen werden.
[ ] Bei Nichtbeachtung wird die RS485-Schnittstelle irreparabel beschadigt.

FT 50 RLA Abstandssensor - D - 068-13671 - 20.04.2009-05 9
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Bedienungsanleitung

Anschluss | Farbe |Verwendung Bemerkung

1 (WH) Weily RS485 Data+ (Y/A) Nur Typ S1

2 (BN) Braun +Us

3 (GN) Grin Als Schaltausgang Q1, oder Eingang mit optionalen Eingangs- | Q1
funktionen (siehe Kap. 7. ,Bedienung und Einstellung”)

4 (YE) Gelb Als Schaltausgang Q2, oder Schaltfunktion Good Target Q2 oder Good Target
(erkennbares Objekt im Messbereich)

5 (GY) Grau RS485 Data- (Z/B) Nur Typ S1

6 (PK) Rosa Qa+ Analoger Messwert

7 (BU) Blau -Us

8 (RD) Rot Qa- Analoge Masse

Nach dem Anlegen der Betriebsspannung ist der FT 50 RLA nach einem Bereitschaftsverzug (< 300 ms) betriebsbe-
reit.

O HINWEIS
l Fiir max. Prazision Aufwarmzeit (ca. 15 Minuten) beachten.

7 Bedienung und Einstellung

Der Sensor hat verschiedene Betriebsarten und Funktionen.
Uber das Bedienfeld wird der Sensor mit den Tasten @ und o eingestellt.

' VORSICHT
° Driicken der Tasten nur mit Finger! Keine spitzen Gegenstiande verwenden!

Beim FT 50 RLA ... S1 (mit RS485-Schnittstelle) ist das Einstellen der Sensorfunktionen auch Uber die serielle
Schnittstelle mdglich.

10 FT 50 RLA Abstandssensor - D - 068-13671 - 20.04.2009-05
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71

Anzeigen und Einstellelemente

Die LEDs (Abb. 11) zeigen die gewahlten Menis und Einstellungen an.

BA ZA

QO Q2
I I C3JoK
cd [CIFA

-@-

nf
it

©

Abb. 11
15500272

LED | Farbe | Im Betriebsmodus Im Einstellmodus
BA Grin Betriebsanzeige (LED leuchtet, LED blinkt, wenn Einstellmodus
wenn Sensor betriebsbereit) (Set Modus) aktiv.
ZA Rot Zustandsanzeige:
Leuchtet, wenn Funktion aktiviert.
Aus, wenn Funktion nicht aktiviert.
Beim Teachen: Bestatigungssignal
Q1 Gelb Leuchtet, wenn Ein- / Ausgang Die Funktionstabelle Kapitel 7.2.2
Q1 aktiv erklart die weitere Bedeutung der
. LEDs Q1, Q2, I, OK, C und FAim
Q2 Gelb Leuchtet, wenn Ausgang Q2 aktiv Einstellmodus.
| Grin Leuchtet, wenn Funktion Q1
Trigger-Eingang oder
Q1 Enable-Eingang aktiv
OK Griin Good Target (leuchtet, wenn Ob-
jekt erfasst und im Messbereich)
C Grin Leuchtet, wenn Sensor als Master
oder Slave programmiert
FA Griin Leuchtet, wenn Funktion Q1 Auto-

center oder Q1 Autozero aktiv

FT 50 RLA Abstandssensor - D - 068-13671 - 20.04.2009-05
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Die Tasten und ihre Funktion:

Mit den Tasten @ und o wird der FT 50 RLA konfiguriert.

Generelle Bedienfunktionen

Tasten Im Betriebsmodus Im Einstellmodus
Einstellmodus aktivieren: Einstellmodus verlassen:
Gleichzeitiges Driicken (> 3 s) aktiviert den Erst die | Taste und dann zusatzlich die

Einstellmodus.

Wenn nach Ablauf der Zeit die Betriebsan- - Taste driicken.

Bedienfeld | Zeige BA blinkt Danach sind alle Einstellungen gespeichert.
komplett = FT 50 RLA einstellen, siehe Abb. 11. Nach dem Loslassen der -Taste befindet sich
Die LEDs zeigen den Zustand der Funktion der Sensor im Run-Modus.
@ o Nr.1 an. Betriebsanzeige BA leuchtet wieder dauerhaft.
Wenn sofort alle LEDs blinken O HINWEIS
= FT 50 RLA entriegeln, siehe , Tastenver- l Bei Ausfall der Betriebsspannung
riegelung l6sen” (unten). wahrend des Einstellvorgangs gehen

alle bis dahin gemachten Einstellungen
verloren.

Andern der Einstellung:

SET Kurzes Driicken @—Taste andert den Zustand
der jeweiligen Funktion bzw. fiihrt zur Ubernahme
Keine Funktion und Bestatigung von eingestellten Werten.
@ Der Funktionszustand wird durch die Zustands-
anzeige ZA (LED EIN = aktiv, LED AUS = inaktiv)
angezeigt.

Waéhrend des Einschaltvorgangs (Power ON)
Werkseinstellung aktivieren:

Die -Taste solange gedriickt halten (ca.
10 s), bis das Blinken der LEDs aufhort und
sie standig leuchten. Die Betriebsanzeige BA
leuchtet dabei standig griin.

Nach dem Loslassen der @-Taste ist der
Reset durchgefiihrt. Der FT 50 RLA befindet
sich nun im Auslieferungszustand.

Durch Driicken der O-Taste wird die nachste
Funktion in der Funktionstabelle gewanhlt.

Keine Funktion Die Funktionsnr. wird durch ein eindeutiges
LED-Muster dargestellt.

Nach der letzten Funktion folgt wieder die erste
Weiter- Funktion.

schalten Waéhrend des Einschaltvorgangs (Power ON)
o Tastenverriegelung lI6sen:

Die -Taste solange gedrickt halten (ca. 10
s), bis das Blinken der LEDs aufhért und sie
standig leuchten. Die Zustandsanzeige ZA
leuchtet dabei standig rot.

Nach dem Loslassen der -Taste ist das
Bedienfeld entriegelt.

12 FT 50 RLA Abstandssensor - D - 068-13671 - 20.04.2009-05
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O
1
7.2

7.21

7.2.2

HINWEIS
Ein Zeitschloss verhindert, dass kurzes, unbeabsichtigtes Driicken der Tasten den Einstellmo-
dus aktiviert.

Funktionen liber das Bedienfeld einstellen

Kurzanleitung (068-13884) siehe Ausklappseite

Mogliche Einstellungen und Betriebsarten

Nr.| LED Muster

Aktion ‘ Zustandsanzeige ,,ZA” ‘ Werkseinstellung

Beschreibung

1 |/ [JQ:

Q1: Als Schaltausgang oder -eingang setzen

[JoK
JFA

1
cd

EIN, wenn Q1 als Schaltausgang definiert
AUS, wenn Q1 als Eingang definiert

. Q1 = Schaltausgang
Mit (»ZA” = EIN)

wechseln

2 Qi Q2

Q1: Teachen des 1. Schaltpunktes

| .
cd

[JOK
CJFA

EIN, wenn Messwert gliltig
AUS, wenn Messwert ungiiltig

. Schaltpunkt bei halbem
Mit ) Messbereich
Messwert (iber-
nehmen

Nach Loslassen der
gangs Q1 gespeichert.

-Taste wird der aktuelle Messwert als 1. Schaltpunkt des Schaltaus-

Q2

Q1: Teachen des 2. Schaltpunktes

oK

C[J CJFA

EIN, wenn Messwert giiltig -
AUS, wenn Messwert ungultig oder kein 2.
Schaltpunkt

Mit
Messwert tber-
nehmen

Nach Loslassen der -Taste wird der aktuelle Messwert als 2. Schaltpunkt des Schaltaus-
gangs Q1 gespeichert und mit Schaltpunkt 1 zu einem Schaltfenster verrechnet.

Q2

Q1: Schaltfunktion (N.O. oder N.C.) setzen

[JoK
CJFA

N.O. / SchlieRer
(wZA” = AUS)

) EIN, wenn N.C. (Offner)
Mit AUS, wenn N.O. (SchlieRer)

wechseln

Q2

Q2: Als Schaltausgang oder Ausgang ,,Good Target” setzen

[JOoK
JFA

EIN, wenn Q2 = Schaltausgang

AUS, wenn Q2 = Good Target

(Q2 = Good Target = High, wenn Objekt erfasst
im Messbereich und Funktion Nr.10 aktiviert
ist)

. Good Target
Mit (,ZA" = AUS)

wechseln

Q2

Q2: Teachen des 1. Schaltpunktes

| .
cH

oK
CJFA

) EIN, wenn Messwert giltig -
Mit . AUS, wenn Messwert ungliltig
Messwert (iber-
nehmen

Nach Loslassen der -Taste wird der aktuelle Messwert als 1. Schaltpunkt des Schaltaus-

gangs Q2 gespeichert.
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Nr.| LED Muster | Aktion ‘ Zustandsanzeige ,,ZA” ‘ Werkseinstellung
Beschreibung
7 | Qi [1Q: | Q2: Teachen des 2. Schaltpunktes
| B [JOK . EIN, wenn Messwert gliltig -
cmm LIFA| Mit . AUS, wenn Messwert ungiiltig oder kein 2.
Messwert uber- Schaltpunkt
nehmen
Nach Loslassen der @-Taste wird der aktuelle Messwert als 2. Schaltpunkt des Schaltaus-
gangs Q2 gespeichert und mit Schaltpunkt 1 zu einem Schaltfenster verrechnet.
8 |Qi] EEQ: | Q2: Schaltfunktion (N.O. oder N.C.) setzen
1 L LJOK) @ EIN, wenn N.C. (Offner) N.O. / SchlieRer
CLJ CIFA | Mit AUS, wenn N.O. (Schliefer) (,ZA" = AUS)
wechseln
9 | QEN EEQ:| Q1, Q2: Impulsverlingerung von 50 ms fiir Schaltausgidnge Q1 und Q2 aktivieren.
| T CJOK . EIN, wenn Impulsverlangerung ein AUS
CLJ CIFA | Mit AUS, wenn Impulsverlangerung aus (,»ZA” = AUS)
wechseln
10 | Q] EMQ: | Q2 = Good Target aktivieren / deaktivieren:
| | [CJOK| EIN, wenn Good Target ein (aktiviert) Good Target
C LI LIFA| Mit AUS, wenn Good Target aus (deaktiviert) (,ZA” = EIN)
wechseln
Wenn aktiviert, signalisiert Schaltausgang Qz, dass sich ein Objekt im Messbereich befindet.
Die Schaltfunktion Iasst sich tber Funktion Nr. 8 invertieren.
11 | /Il HHQ: | Q1 als Triggereingang fiir Sample & Hold setzen:
| B [ JOK ) @ EIN, wenn Q1 = Triggereingang Q1 = kein Triggereingang
CLJ TJFA | Mit AUS, wenn Q1 = kein Triggereingang (,»ZA” = AUS)
wechseln
Mit steigender Flanke an Q1 wird der Messwert bis zum nachsten Triggerereignis festgehalten.
Bei Master - Slave - Betrieb missen beide Sensoren getriggert werden.
12 | QiCJ EEQ: | Q1 als Steuereingang fiir Laser EIN / AUS setzen:
1 L] CJOK . EIN, wenn aktiv »ZA” = AUS
cmm [ JFA| Mit AUS, wenn inaktiv
wechseln
Dient zum Ein- und Ausschalten des Laserstrahls. Laserstrahl ist EIN, solange Q1 = +Us.
Laserstrahl ist AUS, solange Q1 = -Us. Letzter Messwert liegt an. Bei erneuter Aktivierung
verlangert sich die Ansprechzeit entsprechend des eingestellten Mittelwertes.
13 | /Il W Q: | Mittelwertbildung ausschalten:
1 L LJOK) EIN = Mittelwertbildung aus Mittelwertbildung aus
CHl [ IFA | Mit (,ZA” = EIN)
aktivieren 7
Erlauterung Mittelwertbildung:
Durch gleitende Mittelwertbildung wird das Messergebnis (Ausgangssignal) ,geglattet” und das
LAusblenden” einzelner Storstellen (z.B. beim Messen von Objekten mit rauen Oberflachen)
ermoglicht.
Hierfur werden die Messwerte fortlaufend in einen Speicher gelesen und das arithmetische
Mittel gebildet. Die Funktionen Nr. 14 und Nr. 15 legen die Anzahl der Messungen fest, die zur
Mittelwertbildung verwendet werden.
Durch die Abtastrate von 0,4 ms pro Messung liegt die Ansprechzeit zwischen 0,4 ms (ohne
Mittelwertbildung) und 40 ms.
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Bedienungsanleitung

Nr.| LED Muster | Aktion ‘Zustandsanzeige »ZA” ‘Werkseinstellung

Beschreibung

Messobjekt
) Bewegungsrichtung'
Ansprechzeiten
I[mA]
0,4 ms = 1 Messwert (kein Mittelwert) (Funktion 13) (1]
—

4 ms = Mittelwertbildung mit 10 Messwerten (Funktion 14) @

40 ms = Mittelwertbildung mit 100 Messwerten (Funktion 15) ©

Ansprechzeit t[s]

Abb. 12 Ausgangskennlinie in Abhéngigkeit der arithmetischen Mittelung
15500273

14 | Q] W Q: | Mittelwertbildung 4 ms einschalten:

| B [JOK EIN, wenn aktiv Mittelwertbildung 4 ms AUS

cmm LJFA ) Mit AUS, wenn inaktiv (,,ZA” = AUS)
wechseln

Die letzten (max.) 10 Messwerte werden zur Mittelwertbildung herangezogen. Erlauterung
4Mittelwertbildung” siehe Funktion Nr. 13.

15 | /Il I Q: | Mittelwertbildung 40 ms einschalten:

| = oK) EIN, wenn aktiv Mittelwertbildung 40 ms AUS
cmm [LJFA ) Mit AUS, wenn inaktiv (,ZA” = AUS)

wechseln
Die letzten (max.) 100 Messwerte werden zur Mittelwertbildung herangezogen. Erlauterung
,Mittelwertbildung” siehe Funktion Nr. 13.

16 | @] [J1Q: | Analogausgang skalieren (4 mA-Punkt setzen):

L] ENOK . @ EIN, wenn Objekt innerhalb des Messbereichs ist | 4 mA = Messbereichsende
CLJ LIFA | Mit AUS, wenn Objekt auRerhalb des

Messwert iber- | \esshereichs ist
nehmen

Nach Betatigung der @—Taste entspricht der aktuelle Messwert dem 4 mA-Punkt des
Analogausgangs. Die Steigung der Ausgangskennlinie ergibt sich aus diesem und dem 20
mA-Punkt (Funktion Nr. 17). Sollte kein Objekt im Erfassungsbereich vorhanden sein, wird das
Messbereichsende eingesetzt.

17 | @Il [JQ:2 | Analogausgang skalieren (20 mA-Punkt setzen):

| TJ EmOK i @ EIN, wenn Objekt innerhalb des Messbereichs ist | 20 mA = Messbereichsan-
G LIFA | Mit AUS, wenn Objekt aulerhalb des fang

Messwert tiber- | \esspereichs ist
nehmen

Nach Betatigung der @-Taste entspricht der aktuelle Messwert dem 20 mA-Punkt des Analo-
gausgangs. Die Steigung der Ausgangskennlinie ergibt sich aus diesem und dem 4 mA-Punkt
(Funktion Nr. 16). Sollte kein Objekt im Erfassungsbereich vorhanden sein, wird der Messbe-
reichsanfang eingesetzt.
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Bedienungsanleitung

Nr.| LED Muster | Aktion ‘ Zustandsanzeige ,,ZA” ‘ Werkseinstellung
Beschreibung
18 | @11 [JQ: | Funktion ,, Autozero” (mit Q1 als Steuereingang):
| B ENOK . @ EIN, wenn Autozero aktiv Inaktiv
€L LIFA| Mit AUS, wenn Autozero inaktiv (,ZA” = AUS)
wechseln
Mit dieser Funktion wird die Ausgangskennlinie (4-20 mA) parallel verschoben. Ist die Funktion
aktiviert und wird an Q1 +Us angelegt, wird der aktuelle Messwert mit dem Ausgangswert von 4
mA gleichgesetzt. Die Steigung der Kennlinie bleibt gleich. Der Maximalwert der Kennlinie wird
durch den Messbereich begrenzt.
Der Objektabstand muss innerhalb des Messbereichs liegen.
Analogsignal
20 mA
4 mA
+Us 4
Q1 —{
-Us
Abb. 13
t(s) 15500148
20 mA |
4mA | N Werkseinstellung
‘ Autc‘>zero bei 150 mm ‘ _ Abb. 14
80 150 300 15500858
19 | /I [ Q: | Funktion ,,Autocenter” (mit Q1 als Steuereingang):
| B ENOK . @ EIN, wenn Autocenter aktiv Inaktiv
CLJ LIFA| Mit AUS, wenn Autocenter inaktiv (»ZA” = AUS)
wechseln

Mit dieser Funktion wird die Ausgangskennlinie (4-20 mA) verschoben. Ist die Funktion aktiviert
und wird an Q1 +Us angelegt, wird der aktuelle Messwert mit dem Ausgangswert von

12 mA gleichgesetzt. Die Steigung der Kennlinie bleibt gleich. Der Minimal- oder Maximalwert
der Kennlinie wird durch den Messbereich begrenzt.

Der Objektabstand muss innerhalb des Messbereichs liegen.

Analogsignal

20 mA

/_/\

12 mA

4 mA

+Us
Q1 —|
-Us

Abb. 15
t(s) 15500146
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Nr.| LED Muster | Aktion ‘Zustandsanzeige »ZA” ‘Werkseinstellung
Beschreibung

20 mA -
12 mA Te
4mA | 3 PRI
i Autocenter bei 120 mm
‘ ‘ ‘ Abb. 16
80 120 190 300 MM 15500859
20 | @iCJ [JQ: | Funktion ,Maximum (Minimum)-Hold” (mit Q1 als Steuereingang):
| L) ENOK . EIN, wenn Maximum-Hold aktiv Inaktiv
cmm [JFA | Mit AUS, wenn Maximum-Hold inaktiv (,ZA” = AUS)
wechseln

Ist die Funktion aktiviert wird, solange an Q1 die Spannung +Us anliegt, der Maximalwert des
Messsignals bestimmt und zwischengespeichert.

Wird an Q1 low (-UB) angelegt, wird der ermittelte Maximalwert am Analogausgang ausgegeben.
Anwendungsbeispiel: Bestimmen des Maximalwertes einer Welle.

Durch Invertierung der Analogkennlinie (siehe Funktion Nr. 16 und Nr. 17) kann auch das
Minimum bestimmt werden.

20 mA—
1 14 mA
1 2
4 mA ; T T 2 8mA
20 mA+ : : :

: 1 :
4 mA . 2 @ Q1 = +Us = Sample, Messwerte sammeln
+Us |_| I_I Q1 = -Us = Display, letztes Maximum

des Analogsignals liegt am Analog-

Q1

Analogausgang  Analogmesswert

-Us

ausgang an

® ® pos 17

15500153
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Nr.| LED Muster | Aktion ‘ Zustandsanzeige ,,ZA” ‘ Werkseinstellung
Beschreibung
21 | @il [1Q: | Funktion ,Differenz-Hold” (mit Q1 als Steuereingang):
| ] EMOK| @ EIN, wenn Differenz-Hold aktiv Inaktiv
cmm LIFA| Mit AUS, wenn Differenz-Hold inaktiv (,ZA” = AUS)
wechseln
Ist die Funktion aktiviert und wird an Q1 die Spannung +Us angelegt, wird die Differenz von
Minimal- und Maximalwert des Messsignals bestimmt und gespeichert.
Wird an Q1 -Us angelegt, wird der gréRte ermittelte Differenzwert am Analogausgang ausgege-
ben.
Anwendungsbeispiel: Inhalt von offenen Behaltern oder Paketen prifen.
B
2
?
e 20 mA~ 1 12mA
g
T 2 2mA
< 4 mA
20 mA-
2
§; 4mA IJ—U— @ Q1 = +Us = Sample, Messwerte sammeln
g, +Us : j . Qw = -Us = Display, letztes Maximum des
] Anal Is liegt am Anall
E Qi s I_I I_I nalogsignals liegt am Analogausgang an
Abb. 18
® ® 15500149
22 | @iJ [1Q: | Werkseinstellungen aktivieren:
| EmOK| ZAleuchtet, -~
cmm LIFA M't, , solange die Taste gedrickt ist
aktivieren
Wird die @—Taste gedrickt, werden alle Einstellungen auf Werkseinstellung zurlickgesetzt.
Dieser Vorgang kann nicht riickgéngig gemacht werden.
23 | il [1Q: | Tasten verriegeln:
| B ENOK ) EIN, wenn Verriegelung aktiv Inaktiv
cmm LFA | Mit AUS, wenn Verriegelung inaktiv (,»ZA” = AUS)
wechseln
Wird die Funktion aktiviert, sind die Tasten nach dem Verlassen des Einstellmodus verriegelt.
Die Riicknahme der Verriegelung ist mit Werkseinstellung tiber Power ON oder Tasten entrie-
geln Uber Power ON mdglich (siehe jeweils Kap. 7.1, Abschnitt ,Die Tasten und ihre Funktion”.
24 | QL] [JQ: | Funktion ,,Messwert-Hold”:
15 CJoK) EIN, wenn Messwert-Hold aktiv Inaktiv
CLJ WEFA| Mit AUS, wenn Messwert-Hold inaktiv (,ZA” = AUS)
wechseln
Ist die Funktion aktiviert, wird, solange kein Objekt im Messbereich ist (OK LED = AUS), der
zuletzt glltige Messwert beibehalten und am Anlogausgang ausgegeben. Auch der Schaltaus-
gang (wenn gesetzt) behalt seinen Zustand bei.
Erst wenn wieder ein Objekt im Messbereich ist (OK LED = EIN) liegt der aktuelle Wert an.
Anwendungsbeispiel: An einer Bearbeitungsmaschine die Position des Werkzeugs wahrend
eines Werkstiickwechsels halten.
Abbildung: Verhalten des Analogausgangs mit und ohne Messwert-Hold.
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Nr.| LED Muster

Aktion

‘ Zustandsanzeige ,,ZA”

‘ Werkseinstellung

Beschreibung

Messbereichsanfang

Messbereichsende

20 mA

4 mA
20 mA

4 mA

ON R —
Good Target Q2
OFF

mit Messwert-Hold

ohne Messwert-Hold

Abb. 19
15500275

=10

HINWEIS
Funktion 25 bis Funktion 27 nur fiir FT 50 RLA Ausfiihrung S1.
Ein gleichzeitiger Anschluss zu einer SPS-Steuerung oder einem Personal Computer iiber die
RS485-Schnittstelle ist bei der Differenzmessung nicht moglich.

25/l (1Q:

Funktion ,,Differenzmessung” (Master) ein- /ausschalten:

AUS, wenn Modus Dicken-Differenzmessung
= Slave inaktiv

1) LIoK . EIN, wenn Modus Differenzmessung Inaktiv

CL] mmFA | Mit = Master aktiv (,ZA” = AUS)
wechseln AUS, wenn Modus Differenzmessung

= Master inaktiv
Funktionsbeschreibung siehe Kap. 7.2.3
26 | QiCJ [JQ: | Modus Dicken-Differenzmessung (Slave) ein- / ausschalten:

| [IOK| EIN, wenn Modus Dicken-Differenzmessung Inaktiv

CLJ WEFA|Mit =  Slave aktiv (,ZA” = AUS)
wechseln

Funktionsbeschreibung - Sensoranordnung gegeniiberliegend (siehe Kap. 7.2.3).

27 |/ [JQ:

Modus Parallel-Differenzmessung (Slave) ein-/ ausschalten

C[] EEFA

Mit
wechseln

EIN, wenn Modus Parallel-Differenzmessung

= Slave aktiv
AUS, wenn Modus Parallel-Differenzmessung
= Slave inaktiv

(,ZA” = AUS)

Funktionsbeschreibung - Sensoranordnung parallel (siehe Kap. 7.2.3).
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7.23

O
1l

Modus Differenzmessung

HINWEIS

Zur Differenzmessung kénnen ausschlieBlich FT 50 RLA mit demselben Messbereich

(Typ FT 50 RLA-70 oder -220 und serieller Schnittstelle Ausfiihrung ,,S1”) benutzt werden.

Ein gleichzeitiger Anschluss zu einer SPS-Steuerung oder einem Personal Computer liber die
RS485-Schnittstelle ist bei der Differenzmessung nicht méglich.

Ist ein Sensor als Master oder Slave gesetzt, ist keine Kommunikation mit dem PC méglich.

Bei diesem Messverfahren werden zwei FT 50 RLA...S1 miteinander gekoppelt. Die Sensoren stehen sich dabei
gegenuber (Dicken-Differenzmessung, Funktion Nr. 26) oder werden parallel angeordnet (Parallel-Differenzmessung,
Funktion Nr. 27). Die Messbereiche kdnnen bei der Dicken-Differenzmessung tberlappen (1), direkt angrenzen (2),
oder auseinanderliegen (3) (Abb. 20).

[{| ©O=)] el (200 [T]

]

[{| ©0= )| T——amsesm |(=00) []

A\ Abb. 20
(1] ©O=)) 1 1 memsm ((200) [[1 /a2
l&\\
2 (BN BN . 2
7 Jwi *Us Rs485 Data+ (Y/A) *Ys WHE ™ 1
5 ) {ey GY i 5
| 6 o PK + RS485Data- (Z/B) PK ¢ g6
s ) @ RT 8
4 - YE ¢ g%
- GN L, XN ; Q—BF ___GN 3 b, 21
7 - BU NP i PNEE BU 7 y
- Us Us - 15400172

Folgende Arbeitsschritte sind zur Differenzmessung durchzufiihren:

©)

1l

20

HINWEIS

Wir empfehlen, vor der Konfiguration der Sensoren als Master, respektive Slave, die Sensoren in
den Werksauslieferungszustand (Funktion Nr. 22 oder geméR 7.2.2) zu setzen.

Durch die Verwendung von zwei Sensoren sind bei der Dicken-Differenzmessung die Messfehler
(Auflésung, Ansprechzeit, Linearitdtsabweichung, etc.) mit dem Faktor 2 zu multiplizieren.
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. Beide FT 50 RLA-...S1 Typen so montieren, dass der Abstand zum Objekt immer innerhalb der Tastweite

der Sensoren liegt.

. Sensoren nach Anschlusszeichnung (Abb. 21) verbinden und elektrisch anschlielRen.
. Zuerst einen der Sensoren als Slave konfigurieren, dazu Funktion Nr. 26 (Dicken-Differenz) oder Funktion

Nr. 27 (Parallel-Differenz) aktivieren (siehe Kap. 7.2.2 ,Mdgliche Einstellungen und Betriebsarten”).

. Referenz-Objekt (Sollwert) in den Messbereich einlegen.

Achtung: LED ,,OK” (Good Target) muss bei beiden Sensoren leuchten.

. Zweiten FT 50 RLA-S1 als Master konfigurieren, dazu Funktion Nr. 25 aktivieren.

Achtung: Sensor lasst sich nur als Master konfigurieren, wenn sich das Objekt bei beiden Sensoren inner-
halb des Messbereichs befindet (siehe 4.)

. Analogausgang am Master zeigt nun 12 mA. Dies entspricht dem gemessenen Referenz- /Sollwert.

Zudem beziehen sich nun alle am Master konfigurierbaren Funktionen auf die Differenz zum Referenzwert.

. Zur Messung Objekte in den Messbereich bringen.
. Der Messwert (Analogwert am Master) liefert nun die Differenz zum Referenzwert. Der Analogausgang des

Slave zeigt den Abstand vom Slave zum Objekt an.

Anwendungsbeispiele

Dicken-Differenzmessung bei breiten Holzplatten

Mit zwei gegeniberliegend angeordneten Sensoren wird die Dicke von Holz respektive Holzplatten beriihrungsfrei
gemessen und Uberwacht. Eine Dickendnderung wird am Analogausgang des Masters angezeigt.

Dabei entsprechen 12 mA der eingelernten Soll- / Referenzdicke des Objekts.

)
1

©)

I

HINWEIS

Obwohl ein FT 50 RLA nur einen Messbereich von 70 respektive 220 mm hat, ist es méglich durch die
Master-Slave Schaltung auch Uberbreiten zu messen. Der Lésungsansatz ist durch die Anordnung
beider Sensoren gegeben (Abb. 20). Der benétigte Messbereich hangt von der maximalen Dickendiffe-
renz ab. Bei geringfligig schwankenden Dicken und geringen Fuhrungsschwankungen kénnen Sensoren
mit kleinem Messbereich gewahlt werden.

Slave Master Steuerung
dz00 ——
Der Analogausgang des Masters gibt die Dickeninformation aus. Abb. 22
N p— | 15500280

HINWEIS
Fiir die optimale Ausnutzung des Messbereichs, das Messobjekt moglichst in der Mitte des
Messbereichs ausrichten.
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Parallel-Differenzmessung:

Objekterkennung (oder Messung) bei schwankendem Abstand.

Oft schwankt der Abstand der Objekte zum Sensor. Hierdurch ist eine sichere Erkennung mit einem Hintergrundtas-
ter nicht méglich. Uber zwei FT 50 RLA 70/220 und dem Modus Parallel-Differenzmessung (Funktion Nr. 27) kann
eine sichere Objekterkennung Uber den Analogausgang des Masters oder Teachen von Schaltschwellen am Master
(Funktion Nr. 2 und 3) erfolgen.

Abb. 23
15500857

Doppellagenmessung

Sichere Doppellagenerkennung in der Blechverarbeitung. Die Problematik nicht exakt gefiihrter Bleche und ein
stark schwankender Sensorabstand kann mit Hilfe der Parallel-Differenzmessung (Abb. 23 / Abb. 24) oder der
Dicken -Differenzmessung (Abb. 22 / Abb. 25) geldst werden. Der Analogwert am Master ergibt sich aus der
Differenz der Messwerte beider Sensoren. Der Analogausgang des Slave zeigt den Abstand vom Sensor (Slave)
zum Objekt an. Doppellagen werden erkannt, indem die Schaltschwellen (Teachen der Schaltpunkte => Einstellungen
2 und 3) zuvor am Master auf die Dicke des Objekts eingestellt wurden.

Blechplatten

Blechplatten 3\
Abb. 24
15500860

Abb. 25
15500267
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Kommunikation liber die serielle Schnittstelle

Alle FT 50 RLA ...S1 sind mit einer busfihigen, seriellen Schnittstelle (RS485) zum Ubertragen der Abstands-
werte, sowie zum Einstellen von Sensorfunktionen ausgestattet. Die (ibergeordnete Steuerung kontrolliert den
Datenverkehr. Die Dateniibergabe erfolgt durch Austausch kurzer Telegramme.

©)

I

8.1

HINWEIS

Zur komfortablen Parametrierung der Sensortypen S1 ist eine Bediensoftware ,,ProgSensor” ver-
fligbar, die im Simulationsmodus auch die fiir den jeweiligen Fall korrekten Busbefehle anzeigt.
Diese kann von unserer Homepage heruntergeladen werden (www.sensopart.de).

Beim Anschluss mehrerer Sensoren iliber den RS485-Bus konnen sich Reflexionen bilden, wel-
che die Ubertragung beeintrichtigen.

Am Ende des Busses muss das Kabel mit einem Widerstand abgeschlossen werden, der dem
Wellenwiderstand der Leitung (i.d.R. 120 Ohm) entspricht.

Ist ein Sensor als Master oder Slave gesetzt, ist keine Kommunikation mit dem PC maglich.

Grundlegende Eigenschaften und Parameter der seriellen
Sensor-Schnittstelle

Die serielle Schnittstelle des Sensors ist durch folgende Eigenschaften gekennzeichnet:

werksseitig fest veranderbar
Hardware RS485, Halbduplex
Pin1 Data+ (Y/A), Pin 5 Data- (Z/B)
Datenubertragungsrate 38400 Baud
Stoppbits 1
Parity keine
Bits / Byte 8
Zugriffsverfahren Master / Slave
(der Sensor verhalt sich als Slave)
Sensor-Adresse 1

8.2 Beschreibung des Protokolls

» Das Datenlibertragungsprotokoll ist busféhig.
* Der Sensor sendet Daten nur nach Aufforderung. Der Sensor hat eine Adresse im Bereich 1 bis 127

(Werkseinstellung = 1)

» Ein Datenlbertragungszyklus besteht aus einem adressierten Befehlstelegramm vom Master (PC / SPS) an
den Sensor und dessen Antworttelegramm.
* Der Sensor beginnt mit dem Antworttelegramm innerhalb 400 bis 800 pys nach Empfang des Befehltelegramms.
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8.3 Telegrammaufbau
Jedes Byte besteht aus einem Selektionsbit (D7) und 7 Daten- bzw. Adressbits (DO bis D6).

Byteaufbau
D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 DO
Selektionsbit 7 Datenbits / Adressbits

Genereller Telegrammaufbau
Ein vollstandiges Telegramm, sowohl des Masters als auch des Sensors, besteht aus mindestens 4 Byte und ist wie
folgt aufgebaut:

Master ‘ Antwort Sensor

1. Byte Adresse 1 (bis 127) entspricht 129 (bis 255), da das Selektionsbit
des 1. Byte (D7) =1

2. Byte Telegrammlénge, Anzahl aller Byte (4 bis 127), D7 =0

3. Byte Befehl (siehe Ubersicht Masterbe- Antwort (siehe Antworttelegramm,
fehle) D7 =0 unten) D7 =0

4. Byte ... (n-1). Byte Parameter (siehe Parameterbytes, unten) D7 =0

n. Byte (letztes Byte) Prifsumme Exklusiv-Oder der Byte 1 bis Byte n-1, D7=0.

Das 1. Byte beinhaltet immer die Adresse des Sensors. Es ist auerdem durch das Selektionsbit (D7 = 1) gekenn-
zeichnet. Damit ist dieses Byte dezimal: immer ,Adresse +128“. Bei allen weiteren Bytes ist das Selektionsbit nicht
gesetzt (D7 = 0).

Wenn der Master ein Byte mit gesetztem Selektionsbit sendet, wird ein neuer Datenlibertragungszyklus gestartet,
unabhangig davon, ob der vorherige Zyklus abgeschlossen ist.

Das letzte Byte ist die Prifsumme, die aus der bitweisen Exklusiv-Oder-Verknipfung aller vorherigen Byte gebildet
wird. Beim Berechnen der Priifsumme muss bei dem 1. Byte (Adresse und Selektionsbit) das 8. Bit (Selektionsbit
D7) abgezogen werden = 129 = 1! Wird die Sensoradresse geandert, muss die Prifsumme fir jeden Befehl neu
berechnet werden.

Im Befehltelegramm kann das 3. Byte die im Kap. 8.5 ,Beispiele fiir Masterbefehle” aufgefiihrten Werte annehmen.
Im Antworttelegramm des Sensors kann das 3. Byte (Antwort) nur folgende Werte annehmen:

Mogliches Antworttelegramm des Sensors

Dezimal Hex.: ASCII Bedeutung
89 59 Y Befehl wurde ausgefiihrt
78 4E N Befehl konnte nicht ausgefiihrt werden;
mogliche Ursachen: Prifsumme oder Parameter / Befehl falsch

In den Parameterbytes (4. Byte bis (n-1). Byte) werden 12 Bit-Daten und 7 Bit-Daten Ubertragen. Dabei
werden ausschlieRlich folgende Formate benutzt:

Mogliche Parameterformate:

7 Bit Datenbyte
p7 [p6 [p5s [p4 [D3 [D2 [D1 [DO
0 Datenbyte Bit [6..0]

12 Bit Datenwort: Daten 1

Byte i Bytei+1
p7 [p6 [p5s [p4 [p3 [p2 [p1 |po |D7 |D6 [D5 [D4 [D3 [D2 [D1 [DO
0 0 Datenwort Bit [11..6] 0 0 Datenwort Bit [5..0]

DO - D11 = Abstandswert 0 - 4095 (entsprechend des eingestellten Messbereiches)
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12 Bit Datenwort: Daten 2

Byte i

Bytei+1

D15

D14 [D13 [D12 [D11 [D10 [D9 |D8

p7 [p6 [p5 [p4 [D3 [D2 [D1

DO

0 Datenwort Bit [14..8]

0 Datenwort Bit [6..0]

12 Bit Datenwort: Daten 3 mit Schaltausgangskennung (Q1 im Bit

D6, Byte i+1) und Good Target (GT im Bit D6 Byte):

Byte i Bytei+1

D7 [p6 [p5 [p4 [p3 [p2 [p1 |po [D7 |pé [D5 [p4 [D3 [D2 [D1 [DO

0 GT Datenwort Bit [11..6] 0 Q1 Datenwort Bit [5..0]

DO - D11 = Abstandswert 0 - 4095 (entsprechend des eingestellten Messbereiches)
Q1 = Zustand von Q1

GT = Good Target

12 Bit Datenwort: Daten 4

Byte i Bytei+1

p7 [ps [p5 [p4 [p3 [p2 [p1 |po [p7 |pe [p5 [pa [D3 [p2 [D1 [DO

0 1 Datenwort Bit [11..6] 0 0 Datenwort Bit [5..0]

DO - D11 = Abstandswert 0 - 4095 (entsprechend des eingestellten Messbereiches)
8.4 Ubersicht der Masterbefehle

Befehlsbezeichnung | Dezimal | Hex.: | ASCIl | Bemerkung Beispiel

Schaltausgang Q1 49 31 1 Schaltausgang Q1 wird gesetzt: 8.5.1

setzen 1. und 2. Schaltpunkt
Offner / SchlieRer
Impulsverlangerung

Schaltausgang Q2 50 32 2 Schaltausgang Q2 wird gesetzt: 8.5.2

setzen 1. und 2. Schaltpunkt
Offner / SchlieRer
Impulsverlangerung

Q2 als Ausgang ,Good | 71 47 G Q2 schaltet, wenn sich ein Objekt im Messbereich 8.5.3

Target” setzen befindet (Good Target).

Q1 als Triggereingang | 84 54 T Q1 wird als Triggereingang gesetzt. Mit steigender 8.5.4

setzen Flanke an Q1 wird der Messwert bis zum néchsten
Triggerereignis festgehalten.

Q1 als Steuereingang | 69 45 E Dient zum Ein- und Ausschalten des Laserstrahls. 8.5.5

fur Laser EIN / AUS Q1 = +Us (Laserstrahl EIN),

setzen Q1 = -Us (Laserstrahl AUS).

Letzter Messwert liegt an. Bei erneuter Aktivierung
verlangert sich die Ansprechzeit entsprechend des
eingestellten Mittelwertes.

Mittelwertbildung 66 42 B Die Anzahl der Messwerte, die zur Mittelwertbildung | 8.5.6
(arithmetisches Mittel) herangezogen werden, wird
eingestellt (1/ 10/ 100 Messwerte).

Analogausgang ska- |78 4E N Der ubertragene Wert wird zum 4 mA-Punkt am 8.5.7

lieren (4 mA) Analogausgang eingestellt.

Analogausgang ska- | 72 48 H Der ubertragene Wert wird zum 20 mA-Punkt am 8.5.8

lieren (20 mA) Analogausgang eingestellt.
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ausgabe

ierlich) Abstandswerte ausgegeben, wie an PIN3 (Q1)
+U, anliegt.

Datenibertragung: 16 Datenbit + 2 Adressbit

1 Zyklus = 0,4 ms.

Befehlsbezeichnung | Dezimal | Hex.: | ASCIl | Bemerkung Beispiel
Funktion ,Autozero” 90 5A z Die Ausgangskennlinie 4 - 20 mA wird verschoben. 8.5.9
(mit Q1 als Steuerein- Wird an Q1 +Us angelegt, wird der aktuelle Messwert
gang) mit dem Ausgangswert von 4 mA gleichgesetzt. Die
Steigung der Kennlinie bleibt gleich. Der Maximalwert
der Kennlinie wird durch den Messbereich begrenzt.
Funktion ,Autocenter” | 67 43 C Die Ausgangskennlinie 4 - 20 mA wird verschoben. 8.5.10
(mit Q1 als Steuerein- Wird an Q1 +Us angelegt, wird der aktuelle Messwert
gang) mit dem Ausgangswert von 12 mA gleichgesetzt. Die
Steigung der Kennlinie bleibt gleich. Der Minimal-
oder Maximalwert der Kennlinie wird durch den
Messbereich begrenzt.
Funktion ,Maximum 88 58 X Solange an Q1 +Ug anliegt, wird der maximal 8.5.11
-Hold” (mit Q1 als auftretende Messwert gespeichert. Liegt an Q1 -UB
Steuereingang) an, wird der ermittelte Wert am Analogausgang
ausgegeben oder kann uber ,,Betriebsmesswerte”
abgefragt werden.
Funktion ,Minimum 77 4D M Solange an Q1 +Ug anliegt, wird der minimal 8.5.12
-Hold” (mit Q1 als auftretende Messwert gespeichert. Liegt an Q1 -UB
Steuereingang) an, wird der ermittelte Wert am Analogausgang
ausgegeben oder kann uber ,,Betriebsmesswerte”
abgefragt werden.
Funktion ,Differenz 68 44 D Solange an Q1 +Us anliegt, wird die Differenz der 8.5.13
-Hold” (mit Q1 als auftretenden Messwerte gespeichert. Liegt an Q1
Steuereingang) -UB an, wird der ermittelte Wert am Analogausgang
ausgegeben oder kann uber ,,Betriebsmesswerte”
abgefragt werden.
Werkseinstellung 87 57 w Der Sensor setzt alle Einstellungen inkl. der Sensora- | 8.5.14
aktivieren dresse auf die Werkseinstellung zurtick.
Tastenfeld verriegeln | 86 56 \% Mit diesem Befehl werden die Bedientasten verriegelt | 8.5.15
und entriegeln oder wieder entriegelt.
Einstellungen dauer- | 83 53 S Die eingestellten Parameter und Daten werden 8.5.16
haft speichern dauerhaft im Sensor gespeichert. Damit bleiben sie
auch nach Unterbrechung der Versorgungspannung
erhalten.
Qi-Eingang setzen 81 51 Q Qi-Eingang wird durch die Software gesetzt. Hier- 8.5.17
durch kénnen die Funktionen, die vom Zustand des
Eingangs abhéngen (z.B. Q1 als Trigger-Eingang oder
Autozero) Uber die Software gesteuert werden.
Abstandsmesswerte | 65 41 A Liest den aktuellen Abstand zum Objekt (Rohdaten) |8.5.18
aus. Veranderte Einstellungen der Kennlinie (4 mA-
Punkt, 20 mA-Punkt, Min, Max, Autocenter ...) werden
nicht berticksichtigt. Der Analogausgang wird nicht
beeinflusst, er gibt immer die Betriebsmesswerte aus.
Betriebsmesswerte 73 49 | Bei diesem Wert werden veranderte Einstellungen 8.5.19
der Kennlinie (4 mA-Punkt, 20 mA-Punkt, Min, Max,
Autocenter ...) beriicksichtigt. Dieser Wert entspricht
dem des Analogausgangs.
Schnelle Messwert- 70 46 F Nach Senden des Befehls werden solange (kontinu- | 8.5.20
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Befehlsbezeichnung | Dezimal | Hex.: | ASCIl | Bemerkung Beispiel
Adresse des Sensors | 76 4C L Neue Adresse an Sensor Ubertragen. 8.5.21
andern
Sensoreinstellung 63 3F ? Alle Senoreinstellungen werden gelesen. 8.5.22
lesen
Funktion ,Messwert 82 52 R Ist die Funktion aktiviert wird, solange kein Objekt 8.5.23
-Hold” im Messbereich ist (OK LED = AUS), der zuletzt
glltige Messwert beibehalten und am Anlogausgang
ausgegeben. Auch der Schaltausgang (wenn gesetzt)
behalt seinen Zustand bei.
Erst wenn wieder ein Objekt im Messbereich ist (OK
LED = EIN) liegt der aktuelle Wert an.
8.5 Beispiele fiir Masterbefehle
O HINWEIS

I

In der ProgSensor - Software (Bereich Sensor - Simulation) sind die meisten Befehlsprotokolle

dargestellt.

8.5.1 Schaltausgang Q1 setzen
Befehl (Byte 3): dezimal 49; hexadezimal 0x31 Parameterformat
Parameter: Schaltpunkt 1 12 Bit Datenwort: Daten 1

Konfiguration
DO: 0 = SchlieRer, 1 = Offner
D1: 1 = Impulsverlangerung, 0 = AUS

7 Bit Datenbyte

Schaltpunkt 2

12 Bit Datenwort: Daten 1

Antwort (Byte 3):

dezimal 89; hexadezimal 0x59

Parameter: keine

Der Schaltausgang Q1 wird definiert (Schaltpunkte 1+2, Konfiguration)

Beispieltelegramm
(im Beispiel hat der Sensor die Adresse 1, Schaltausgang wird als SchlieRer ohne Impulsverlangerung definiert,
Schaltpunkt 1 = 2049, Schaltpunkt 2 = 0)

Mastertelegramm Antworttelegramm des Sensors
Bezeichnung Dezimal Hex.: Bezeichnung Dezimal Hex.:
1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81
2. Byte Lange 9 09 2. Byte Lange 4 04
3. Byte Befehl 49 31 3. Byte Antwort 89 59
4. Byte 33 21 4. Byte Prifsumme 92 5C
Schaltpunkt 1
5. Byte 0 00
6. Byte Konfiguration 0 00
7. Byte 0 0
Schaltpunkt 2
8. Byte 0 00
9. Byte Prufsumme 24 18
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8.5.2  Schaltausgang Q2 setzen
Befehl (Byte 3): dezimal 50; hexadezimal 0x32 Parameterformat
Parameter: Schaltpunkt 1 12 Bit Datenwort: Daten 1
Konfiguration 7 Bit Datenbyte
DO: 0 = SchlieRer, 1 = Offner
D1: 1 = Impulsverlangerung, 0 = Aus
Schaltpunkt 2 12 Bit Datenwort: Daten 1
Antwort (Byte 3): dezimal 89; hexadezimal 0x59
Parameter: keine

Der Schaltausgang Q2 wird definiert (Schaltpunkte 1+2, Konfiguration).

Beispieltelegramm

(im Beispiel hat der Sensor die Adresse 1, Schaltausgang Q2 wird als SchlieRer ohne Impulsverlangerung definiert,
Schaltpunkt 1 = gewahlter Wert, Schaltpunkt 2 = 0)

Mastertelegramm Antworttelegramm des Sensors
Bezeichnung Dezimal Hex.: Bezeichnung Dezimal Hex.:
1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81
2. Byte Lange 9 09 2. Byte Lange 4 04
3. Byte Befehl 50 32 3. Byte Antwort 89 59
4. Byte 63 3F 4. Byte Prifsumme 92 5C
Schaltpunkt 1
5. Byte 61 3D
6. Byte Konfiguration 0 00
7. Byte 0 0
Schaltpunkt 2
8. Byte 0 00
9. Byte Prifsumme 56 38
8.5.3 Q2 als Ausgang ,,Good Target” setzen
Befehl (Byte 3): dezimal 71; hexadezimal 0x47
Parameter: keine
Antwort (Byte 3): dezimal 89; hexadezimal 0x59
Parameter: keine
Q2 schaltet, wenn sich ein Objekt im Messbereich befindet.
Beispieltelegramm
(im Beispiel hat der Sensor die Adresse 1)
Mastertelegramm Antworttelegramm des Sensors
Bezeichnung Dezimal Hex.: Bezeichnung Dezimal Hex.:
1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81
2. Byte Lange 4 04 2. Byte Lange 4 04
3. Byte Befehl 71 47 3. Byte Antwort 89 59
4. Byte Prifsumme 66 42 4. Byte Prifsumme 92 5C
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8.5.4 Q1 als Triggereingang setzen

Befehl (Byte 3): dezimal 84; hexadezimal 0x54
Parameter: keine

Antwort (Byte 3): dezimal 89; hexadezimal 0x59
Parameter: keine

Q1 wird als Triggereingang gesetzt. Mit steigender Flanke an Q1 wird der Messwert bis zum nachsten Triggerereignis
festgehalten.

Beispieltelegramm
(im Beispiel hat der Sensor die Adresse 1)

Mastertelegramm Antworttelegramm des Sensors
Bezeichnung Dezimal Hex.: Bezeichnung Dezimal Hex.:
1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81
2. Byte Lange 4 04 2. Byte Lange 4 04
3. Byte Befehl 84 54 3. Byte Antwort 89 59
4. Byte Prifsumme 81 51 4. Byte Prifsumme 92 5C

8.5.5 Q1 als Steuereingang fiir Laser EIN / AUS setzen

Befehl (Byte 3): dezimal 69; hexadezimal 0x45
Parameter: keine

Antwort (Byte 3): dezimal 89; hexadezimal 0x59
Parameter: keine

Dient zum Ein- und Ausschalten des Laserstrahls. Laserstrahl ist EIN, solange Q1 = +Us.
Laserstrahl ist AUS, solange Q1 = -Us. Letzter Messwert liegt an. Bei erneuter Aktivierung verlangert sich die An-
sprechzeit entsprechend des eingestellten Mittelwertes.

Beispieltelegramm
(im Beispiel hat der Sensor die Adresse 1)

Mastertelegramm Antworttelegramm des Sensors
Bezeichnung Dezimal Hex.: Bezeichnung Dezimal Hex.:
1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81
2. Byte Lange 4 04 2. Byte Lange 4 04
3. Byte Befehl 69 45 3. Byte Antwort 89 59
4. Byte Prifsumme 64 40 4. Byte Prifsumme 92 5C
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8.5.6  Mittelwertbildung
Befehl (Byte 3): dezimal 66; hexadezimal 0x42 Parameterformat
Parameter: Konfiguration 7 Bit Datenbyte
DO = 1: 0,4 ms (keine Mittelwertbildung)
D1=1:4 ms (10 Messwerte)
D2 =1:40 ms (100 Messwerte)
Antwort (Byte 3): dezimal 89; hexadezimal 0x59
Parameter: keine

Das Messergebnis (Ausgangssignal) wird durch die Mittelwertbildung geglattet. Hierfir werden die Messwerte
fortlaufend in einen Speicher gelesen und das arithmetische Mittel gebildet. Die Anzahl der Messwerte, die zur Mittel-
wertbildung herangezogen werden, wird hier eingestellt.

Beispieltelegramm

(im Beispiel hat der Sensor die Adresse 1. Die Mittelwertbildung wird auf 4 ms eingestellt.)

Mastertelegramm Antworttelegramm des Sensors
Bezeichnung Dezimal Hex.: Bezeichnung Dezimal Hex.:
1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81
2. Byte Lange 5 05 2. Byte Lénge 4 04
3. Byte Befehl 66 42 3. Byte Antwort 89 59
4. Byte Daten 1 01 4. Byte Prifsumme 92 5C
5. Byte Prifsumme 71 47
8.5.7 Analogausgang skalieren (4 mA-Punkt setzen)
Befehl (Byte 3): dezimal 78; hexadezimal Ox4E Parameterformat
Parameter: Daten 12 Bit Datenwort Daten 1
Antwort (Byte 3): dezimal 89; hexadezimal 0x59
Parameter: keine
Der Ubertragene Messwert wird zum 4 mA Wert des Analogausgangs.
Beispieltelegramm
(im Beispiel hat der Sensor die Adresse 1)
Mastertelegramm Antworttelegramm des Sensors
Bezeichnung Dezimal Hex.: Bezeichnung Dezimal Hex.:
1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81
2. Byte Lange 6 06 2. Byte Lange 4 04
3. Byte Befehl 78 4E 3. Byte Antwort 89 59
4. Byte 63 3F 4. Byte Prifsumme 92 5C
Daten
5. Byte 63 3F
6. Byte Prifsumme 73 49
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8.5.8  Analogausgang skalieren (20 mA-Punkt setzen)

Befehl (Byte 3): dezimal 72; hexadezimal 0x48 Parameterformat
Parameter: Daten 12 Bit Datenwort Daten 1

Antwort (Byte 3): dezimal 89; hexadezimal 0x59
Parameter: keine

Der Ubertragene Messwert wird zum 20 mA Wert des Analogausgangs.

Beispieltelegramm
(im Beispiel hat der Sensor die Adresse 1)

Mastertelegramm Antworttelegramm des Sensors
Bezeichnung Dezimal Hex.: Bezeichnung Dezimal Hex.:

1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81

2. Byte Lange 6 06 2. Byte Lange 4 04

3. Byte Befehl 72 48 3. Byte Antwort 89 59

4. Byte 63 3F 4. Byte Prifsumme 92 5C
5. Byte Daten 63 3F

6. Byte Prafsumme 79 4F

8.5.9  Funktion ,,Autozero” (mit Q1 als Steuereingang)

Befehl (Byte 3): dezimal 90; hexadezimal 0x5A
Parameter: keine

Antwort (Byte 3): dezimal 89; hexadezimal 0x59
Parameter: keine

Mit dieser Funktion wird die Ausgangskennlinie (4-20 mA) parallel verschoben. Ist die Funktion aktiviert und wird
an Q1 +Us angelegt, wird der aktuelle Messwert mit dem Ausgangswert von 4 mA gleichgesetzt. Die Steigung der
Kennlinie bleibt gleich. Der Maximalwert der Kennlinie wird durch den Messbereich begrenzt.

Beispieltelegramm
(im Beispiel hat der Sensor die Adresse 1)

Mastertelegramm Antworttelegramm des Sensors
Bezeichnung Dezimal Hex.: Bezeichnung Dezimal Hex.:
1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81
2. Byte Lange 4 04 2. Byte Lange 4 04
3. Byte Befehl 90 5A 3. Byte Antwort 89 59
4. Byte Prifsumme 95 5F 4. Byte Prufsumme 92 5C
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8.5.10 Funktion ,,Autocenter” (mit Q1 als Steuereingang)

Befehl (Byte 3): dezimal 67; hexadezimal 0x43
Parameter: keine

Antwort (Byte 3): dezimal 89; hexadezimal 0x59
Parameter: keine

Mit dieser Funktion wird die Ausgangskennlinie (4-20 mA) verschoben. Ist die Funktion aktiviert und wird an Q1 +Us
angelegt, wird der aktuelle Messwert mit dem Ausgangswert von 12 mA gleichgesetzt. Die Steigung der Kennlinie
bleibt gleich. Der Minimal- oder Maximalwert der Kennlinie wird durch den Messbereich begrenzt.

Beispieltelegramm
(im Beispiel hat der Sensor die Adresse 1)

Mastertelegramm Antworttelegramm des Sensors
Bezeichnung Dezimal Hex.: Bezeichnung Dezimal Hex.:
1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81
2. Byte Lange 4 04 2. Byte Lange 4 04
3. Byte Befehl 67 43 3. Byte Antwort 89 59
4. Byte Prifsumme 70 46 4. Byte Prifsumme 92 5C

8.5.11 Funktion ,Maximum-Hold” (mit Q1 als Steuereingang)

Befehl (Byte 3): dezimal 88; hexadezimal 0x58
Parameter: keine

Antwort (Byte 3): dezimal 89; hexadezimal 0x59
Parameter: keine

Solange an Q1 +Us anliegt, wird der maximal auftretende Messwert gespeichert. Wenn an Q1 -Us anliegt, wird der
ermittelte Wert am Analogausgang ausgegeben oder kann Uber ,,Betriebsmesswerte” abgefragt werden.

Beispieltelegramm
(im Beispiel hat der Sensor die Adresse 1)

Mastertelegramm Antworttelegramm des Sensors
Bezeichnung Dezimal Hex.: Bezeichnung Dezimal Hex.:
1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81
2. Byte Lange 4 04 2. Byte Lange 4 04
3. Byte Befehl 88 58 3. Byte Antwort 89 59
4. Byte Prifsumme 93 5D 4. Byte Prifsumme 92 5C
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8.5.12 Funktion ,,Minimum-Hold” (mit Q1 als Steuereingang)

Befehl (Byte 3): dezimal 77; hexadezimal 0x4D
Parameter: keine

Antwort (Byte 3): dezimal 89; hexadezimal 0x59
Parameter: keine

Solange an Q1 +Us anliegt, wird der minimal auftretende Messwert gespeichert. Wenn an Q1 -Us anliegt, kann der
Minimalwert Uiber ,,Betriebsmesswerte” abgefragt werden.

Beispieltelegramm
(im Beispiel hat der Sensor die Adresse 1)

Mastertelegramm Antworttelegramm des Sensors
Bezeichnung Dezimal Hex.: Bezeichnung Dezimal Hex.:
1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81
2. Byte Lange 4 04 2. Byte Lange 4 04
3. Byte Befehl 77 4D 3. Byte Antwort 89 59
4. Byte Prifsumme 72 48 4. Byte Prifsumme 92 5C

8.5.13 Funktion ,,Differenz-Hold” (mit Q1 als Steuereingang)

Befehl (Byte 3): dezimal 68; hexadezimal 0x44
Parameter: keine

Antwort (Byte 3): dezimal 89; hexadezimal 0x59
Parameter: keine

Solange an Q1 +Us anliegt, wird die Differenz der auftretenden Messwerte gespeichert. Wenn an Q1 -Us anliegt, wird
der ermittelte Wert am Analogausgang ausgegeben.

Beispieltelegramm
(im Beispiel hat der Sensor die Adresse 1)

Mastertelegramm Antworttelegramm des Sensors
Bezeichnung Dezimal Hex.: Bezeichnung Dezimal Hex.:
1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81
2. Byte Lange 4 04 2. Byte Lange 4 04
3. Byte Befehl 68 44 3. Byte Antwort 89 59
4. Byte Prifsumme 65 41 4. Byte Prifsumme 92 5C
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8.5.14 Werkseinstellung aktivieren

Befehl (Byte 3): dezimal 87; hexadezimal 0x57
Parameter: keine
Antwort (Byte 3): dezimal 89; hexadezimal 0x59
Parameter: keine

Der Sensor wird in Werkseinstellung zuriickgesetzt.

Beispieltelegramm

(im Beispiel hat der Sensor die Adresse 1)

Mastertelegramm Antworttelegramm des Sensors
Bezeichnung Dezimal Hex.: Bezeichnung Dezimal Hex.:
1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81
2. Byte Lange 4 04 2. Byte Lange 4 04
3. Byte Befehl 87 57 3. Byte Antwort 89 59
4. Byte Prifsumme 82 52 4. Byte Prifsumme 92 5C
8.5.15 Tastenfeld verriegeln und entriegeln
Befehl (Byte 3): dezimal 86; hexadezimal 0x56 Parameterformat
Parameter: DO = 0: Tastenverriegelung inaktiv 7 Bit Datenbyte
DO = 1: Tastenverriegelung aktiv
Antwort (Byte 3): dezimal 89; hexadezimal 0x59
Parameter: keine
Die Tasten des Sensors werden ver- bzw. entriegelt.
Beispieltelegramm
(im Beispiel hat der Sensor die Adresse 1, die Tastenverriegelung wird aktiviert)
Mastertelegramm Antworttelegramm des Sensors
Bezeichnung Dezimal Hex.: Bezeichnung Dezimal Hex.:
1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81
2. Byte Lange 5 05 2. Byte Lange 4 04
3. Byte Befehl 86 56 3. Byte Antwort 89 59
4. Byte Daten 1 01 4, Byte Prifsumme 92 5C
5. Byte Prifsumme 83 53
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8.5.16 Einstellungen dauerhaft speichern

Befehl (Byte 3): dezimal 83; hexadezimal 0x53
Parameter: keine
Antwort (Byte 3): dezimal 89; hexadezimal 0x59
Parameter: keine

Die Einstellungen des Sensors werden im EEPROM gespeichert (so bleiben sie auch nach dem Abschalten der

Betriebsspannung erhalten).

Beispieltelegramm

(im Beispiel hat der Sensor die Adresse 1)

Mastertelegramm Antworttelegramm des Sensors
Bezeichnung Dezimal Hex.: Bezeichnung Dezimal Hex.

1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81
2. Byte Lange 4 04 2. Byte Lange 4 04
3. Byte Befehl 83 53 3. Byte Antwort 89 59
4 Byte Prifsumme 86 56 4. Byte Prifsumme 92 5C
8.5.17 Q1-Eingang setzen

Befehl (Byte 3): dezimal 81; hexadezimal 0x51 Parameterformat

Parameter: DO = 0: set Q1 low 7 Bit Datenbyte

DO = 1: set Q1 high

Antwort (Byte 3):

dezimal 89; hexadezimal 0x59

Parameter:

keine

Q1-Eingang wird durch die Software gesetzt. Hierdurch kdnnen die Funktionen, die vom Zustand des Eingangs
abhangen (z.B. Q1 als Trigger-Eingang oder Autozero), tber die Software gesteuert werden.

Beispieltelegramm

(im Beispiel hat der Sensor die Adresse 1, Q1 wird auf high gesetzt)

FT 50 RLA Abstandssensor - D - 068-13671 - 20.04.2009-05

Mastertelegramm Antworttelegramm des Sensors

Bezeichnung Dezimal Hex.: Bezeichnung Dezimal Hex.:
1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81
2. Byte Lange 5 05 2. Byte Lange 4 04
3. Byte Befehl 81 51 3. Byte Antwort 89 59
4. Byte Daten 1 01 4. Byte Prifsumme 92 5C
5. Byte Prafsumme 84 54
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8.5.18 Abstandsmesswerte

Befehl (Byte 3): dezimal 65; hexadezimal 0x41

Parameter: keine

Antwort (Byte 3): dezimal 89; hexadezimal 0x59 Parameterformat
Parameter: Daten 12 Bit Datenwort Daten 3

Liest den aktuellen Abstand zum Objekt (Rohdaten) aus. Veranderte Einstellungen der Kennlinie (4 mA-Punkt,
20 mA-Punkt, Min, Max, Autocenter ...) werden nicht beriicksichtigt. Der Analogausgang wird nicht beeinflusst, er gibt
immer die Betriebsmesswerte aus.

Beispieltelegramm
(im Beispiel hat der Sensor die Adresse 1)

Mastertelegramm Antworttelegramm des Sensors
Bezeichnung Dezimal Hex.: Bezeichnung Dezimal Hex.:
1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81
2. Byte Lange 4 04 2. Byte Lange 6 06
3. Byte Befehl 65 41 3. Byte Antwort 89 59
4. Byte Prifsumme 68 44 4. Byte 64 40
5. Byte Daten 0 00
6. Byte Prifsumme 30 1E

8.5.19 Betriebsmesswerte

Befehl (Byte 3): dezimal 73; hexadezimal 0x49
Parameter: keine
Antwort (Byte 3): dezimal 89; hexadezimal 0x59 Parameterformat
Parameter: Daten 12 Bit Datenwort:
Daten 3 mit Schaltausgangskennung

Die aktuellen Messwerte und Schaltausgangskennung werden unter Berlicksichtigung von Einstellungen, die die
Kennlinie verandern (4 mA-Punkt, 20 mA-Punkt, Min., Max., Autocenter ...), gelesen.

Beispieltelegramm
(im Beispiel hat der Sensor die Adresse 1)

Mastertelegramm Antworttelegramm des Sensors
Bezeichnung Dezimal Hex.: Bezeichnung Dezimal Hex.:
1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81
2. Byte Lange 4 04 2. Byte Lange 6 06
3. Byte Befehl 73 49 3. Byte Antwort 89 59
4. Byte Prifsumme 76 4C 4. Byte 0 00
5. Byte Daten 0 00
6. Byte Prifsumme 94 5E
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8.5.20 Schnelle Messwertausgabe

Befehl (Byte 3): dezimal 70; hexadezimal 0x46
Parameter: keine

Antwort (Byte 3): dezimal 89; hexadezimal 0x59
Parameter: keine

Beispieltelegramm
(im Beispiel hat der Sensor die Adresse 1)

Mastertelegramm Antworttelegramm des Sensors
Bezeichnung Dezimal Hex.: Bezeichnung Dezimal Hex.:
1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81
2. Byte Lange 4 04 2. Byte Lange 4 04
3. Byte Befehl 70 46 3. Byte Antwort 89 59
4. Byte Prifsumme 67 43 4. Byte Prifsumme 92 5C

Wird nach diesem Befehl der Ausgang Q1 auf High gesetzt, beginnt eine kontinuierliche Ubertragung der Messwerte
im Parameterformat Daten 4. Wahrend dieser Zeit kann Uber die Software kein Eingriff vorgenommen werden.

O HINWEIS
l Dieser Befehl darf im Busbetrieb nicht benutzt werden.

8.5.21 Adresse des Sensors dandern

Befehl (Byte 3): dezimal 76; hexadezimal 0x4C Parameterformat

Parameter: Neue Adresse 7 Bit Datenbyte

Antwort (Byte 3): dezimal 89; hexadezimal 0x59
Parameter: keine

Anderung der Adresse des angeschlossenen Sensors.

Beispieltelegramm
(im Beispiel hat der Sensor die Adresse 1, diese wird auf 2 umgestellt)

Mastertelegramm Antworttelegramm des Sensors

Bezeichnung Dezimal Hex.: Bezeichnung Dezimal Hex.:
1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81
2. Byte Lange 5 05 2. Byte Lange 4 04
3. Byte Befehl 76 4C 3. Byte Antwort 89 59
4. Byte Daten 2 02 4. Byte Prufsumme 92 5C
5. Byte Prifsumme 74 4A
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8.5.22 Sensoreinstellung lesen

Befehl (Byte 3): dezimal 63; hexadezimal Ox3F Parameterformat ‘
Parameter: keine

Antwort (Byte 3): dezimal 89; hexadezimal 0x59 Parameterformat

Parameter: Funktion 1 12 Bit Datenwort: Daten 2

D8: Triggereingang

D9: Q1 ist Enable-Eingang

D10: X

D11: Maximum-Hold

D12: Differenz-Hold

D13: Q1 ist Softwareeingang
D14: schnelle Messwertausgabe

DO: Q1 ist Schaltausgang

D1: Q1 ist Schaltfenster

D2: Q1 ist Schaltausgang invertieren (1 = Offner)
D3: Q1 ist Schaltausgang Impulsverlangerung
D4: Minimum-Hold

D5: Autozero

D6: Autocenter

Funktion 2 12 Bit Datenwort: Daten 2
D8 ... D14: Variantenkennung

DO: Q1 ist Schaltausgang

D1: Q1 ist Schaltfenster

D2: Q1 ist Schaltausgang invertieren (1 = Offner)
D3: Q1 ist Schaltausgang Impulsverlangerung
D4: Q2 ist Good Target-Ausgang

D5 ... D6: X

Funktion 3 12 Bit Datenwort: Daten 2
D8: Messwert-Hold

D9, D10: X

D11: Tastenverriegelung
D12..D14: X

DO: Mittelwert 0,4 ms
D1: Mittelwert 4 ms
D2: Mittelwert 40 ms

D3 ... D6: X

Kennlinie 4 mA-Punkt 12 Bit Datenwort: Daten 1
Kennlinie 20 mA-Punkt 12 Bit Datenwort: Daten 1
Schaltschwelle Q1 12 Bit Datenwort: Daten 1
Schaltfenster Q1 12 Bit Datenwort: Daten 1
Schaltschwelle Q2 12 Bit Datenwort: Daten 1
Schaltfenster Q2 12 Bit Datenwort: Daten 1

Beispieltelegramm
(im Beispiel hat der Sensor die Adresse 1)

Mastertelegramm Antworttelegramm des Sensors
Bezeichnung Dezimal Hex.: Bezeichnung Dezimal Hex.:
1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81
2. Byte Lange 4 04 2. Byte Lange 21 15
3. Byte Befehl 63 3F 3. Byte Antwort 89 59
4. Byte Prifsumme 58 3A 4. Byte . 32 20
Funktion 1
5. Byte 1 01
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Mastertelegramm Antworttelegramm des Sensors
‘ Bezeichnung ‘ Dezimal Hex.: Bezeichnung Dezimal Hex.:
6. Byte 48 30
Funktion 2
7. Byte 48 30
8. Byte . 55 37
Funktion 3
9. Byte 1 01
10. Byte | Kennlinie 0 00
11.Byte |4 mA-Punkt 0 00
12. Byte Kennlinie 63 3F
13. Byte | 20 mA-Punkt 63 3F
14. Byte 0 00
Schaltschwelle Q1
15. Byte 0 00
16. Byte 0 00
Schaltfenster Q1
17. Byte 0 00
18. Byte 0 00
Schaltschwelle Q2
19. Byte 63 3F
20. Byte 63 3F
Schaltfenster Q2
21. Byte 63 3F
21. Byte Prifsumme 101 65
8.5.23 Funktion ,,Messwert-Hold”
Befehl (Byte 3): dezimal 82; hexadezimal 0x52 Parameterformat
Parameter: DO = 0: Messwert Hold off 7 Bit Datenbyte

DO = 1: Messwert Hold

Antwort (Byte 3): dezimal 89; hexadezimal 0x59
Parameter: keine

Ist die Funktion aktiviert, wird, solange kein Objekt im Messbereich ist (OK LED = AUS), der zuletzt gliltige Messwert
beibehalten und am Anlogausgang ausgegeben. Auch der Schaltausgang (wenn gesetzt) behalt seinen Zustand bei.
Erst wenn wieder ein Objekt im Messbereich ist (OK LED = EIN) liegt der aktuelle Wert an.

Beispieltelegramm
(im Beispiel hat der Sensor die Adresse 1, Messwert Hold wird aktiviert)

Mastertelegramm Antworttelegramm des Sensors

Bezeichnung Dezimal Hex.: Bezeichnung Dezimal Hex.:
1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81
2. Byte Lange 5 05 2. Byte Lange 4 04
3. Byte Befehl 82 52 3. Byte Antwort 89 59
4. Byte Daten 1 01 4. Byte Prifsumme 92 5C
5. Byte Prafsumme 87 57
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9 Pflege und Wartung

9.1 Reinigung

Bei Verschmutzung die Frontscheibe des Sensors mit einem weichen Tuch und ggf. etwas Kunststoffreiniger

reinigen.

' VORSICHT
[ ]

9.2

Niemals aggressive Reinigungsmittel verwenden.

Transport, Verpackung, Lagerung

Die Lieferung bei Erhalt unverziiglich auf Vollstandigkeit und Transportschaden prifen. Bei Transportschaden den
Transporteur benachrichtigen. Bei Riicksendungen den Sensor immer in einer ausreichend stabilen Verpackung

verschicken.

O HINWEIS

l Jeden Mangel reklamieren, sobald er erkannt ist. Anspriiche kénnen nur innerhalb der geltenden
Fristen geltend gemacht werden.

9.3 Entsorgung

Elektronikkomponenten unterliegen der Sondermiillbehandlung und dirfen nur durch Fachbetriebe entsorgt werden.

10

Fehlersuche (Troubleshooting)

Fehlerbeschreibung

Mogliche Ursache

Behebung

Beim Wechsel in den Einstell-
modus blinken sofort alle LEDs.

Tastensperre aktiviert.

FT 50 RLA entriegeln, siehe Kap. 7.1
,Tasten entriegeln”.

Der Sensor wechselt nicht in
den Einstellmodus (liber das
Bedienfeld).

Der Sensor wird gleichzeitig tiber
die Schnittstelle betrieben.

Serielle Schnittstelle trennen.

Nach dem AnschlieRen tber die
Software wird der Sensor nicht
gefunden.

Der Sensor ist noch als Master
programmiert.

Den Sensor uber das Bedienfeld in
Werkseinstellung zuriicksetzen, siehe Kap.
7.1 ,Werkseinstellung aktivieren®.

Nach dem AnschlieRen uber die
Software wird der Sensor nicht
gefunden, die Meldung lautet:
Com-Port is busy

Der Sensor ist als Slave program-
miert.

Den Sensor iiber das Bedienfeld in
Werkseinstellung zuriicksetzen, siehe Kap.
7.1 ,Werkseinstellung aktivieren®.

Master-Slave Betrieb funktio-
niert nicht.

LED C leuchtet nur bei einem
Sensor.

Ein Sensor ist nicht im richtigen
Modus.

Den Sensor, dessen LED nicht leuchtet,
erneut programmieren.

Ein Sensor ist ohne die Funktion
Nr. 27.

Den Sensor, der nicht Giber die Funktion 27
verfugt, als Master einsetzen.

Nach Aktivieren der schnellen
Messwertausgabe reagiert
der Sensor nicht mehr auf das
Programm

PIN 3 (Q1) ist auf +Us.

Q1 wieder auf Low = danach sind wieder
Einstellungen méglich.

Q1 ist Gber die Software auf High
gesetzt worden.

Den Sensor von der Betriebsspannung
nehmen. Nach erneutem Start ist der
Sensor wieder betriebsbereit.

Bei davon abweichenden Stérungen setzen Sie sich bitte mit uns oder unserer Vertretung in Verbindung

40
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1 Technische Daten

Optische Daten (typ.)

FT 50 RLA-70 FT 50 RLA-220
Arbeitsbereich 30 ... 100 mm 80 ... 300 mm
Messbereich 70 mm 220 mm
Auflésung < 0,1 % vom Arbeitsbereichsendwert (0,1 / 0,3 mm) *'
Lichtart Gepulstes Laserlicht, rot 650 nm, MTBF > 50.000 h *?
LichtfleckgroRe siehe Abb. 4

Fremdlichtgrenze

Gleichlicht 5000 lux nach EN 60947-5-2

Laserschutzklasse

2 (EN 60825-1)

Elektrische Daten (typ.)

Betriebsspannung Us

18...30vVDC*

Stromaufnahme |, ohne Last

<40 mAbei 24V DC

Schaltausgange Q1/Q2 (PNP, N.O./N.C. umschaltbar)
Ausgangsstrom |, Q1, Q2 <100 mA
Schaltfrequenz (ti/tp 1:1) Q1, Q2 <1 kHz

Ansprechzeit Q1, Q2, QA

> 0,4 ms (wenn Mittelwertbildung = aus) / 4 ms / 40 ms bis Endwert

Max. kapazitive Last Q1, Q2

<100 nF

Impulsverlangerung Q1, Q2

50 ms (wenn aktiviert)

Analogausgang QA

4...20mA*

Serielle Schnittstelle

RS485 (nur Typ S1)

Linearitat < 0,25 % vom Arbeitsbereichsendwert (0,25 mm /0,75 mm)
Temperaturdrift < 0,02 % vom Arbeitsbereichsendwert / K
Wiederholgenauigkeit < 0,25 % vom Messwert

Schutzschaltungen Verpolungsschutz, Kurzschlussschutz (nicht RS485)

VDE Schutzklasse [O] %

Bereitschaftsverzug t, <300 ms

Mechanische Daten (typ.)

Gehausematerial ABS, schlagfest

Material Frontscheibe PMMA

Schutzart IP 67 *¢
Umgebungstemperaturbereich -10 ... +60 °C
Lagertemperaturbereich -20 ... +80 °C

Schock und Schwingungsfestigkeit EN 60947-2

Anschluss M12 Stecker, drehbar, 8-polig
Gewicht ca.43g

*1 kleinste messbare Anderung

*2 bei Umgebungstemperatur +40 °C
*3 Grenzwerte

*+ empfohlene Blrde < 500 Ohm

*$ Bemessungsspannung 50 V DC
*6 bei angeschraubter Leitungsdose
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12 Bestellinformationen

Artikel-Nr. Typenbezeichnung Beschreibung
574-41018 FT 50 RLA-70-L8 Abstandssensor, 30 ... 100 mm, Aufl. 0,1 % vom Messbereich,
2 x PNP,N.O./N.C., 4 ... 20 mA, Stecker M12, 8-polig, *'

574-41019 FT 50 RLA-70-S1L8 Abstandssensor, 30 ... 100 mm, Aufl. 0,1 % vom Messbereich,
2 x PNP,N.O./N.C., 4 ... 20 mA, RS485, Stecker M12, 8-polig, *'

574-41014 FT 50 RLA-220-L8 Abstandssensor, 80 ... 300 mm, Aufl. 0,1 % vom Messbereich,
2 x PNP,N.O./N.C., 4 ... 20 mA, Stecker M12, 8-polig, *!

574-41015 FT 50 RLA-220-S1L8 | Abstandssensor, 80 ... 300 mm, Aufl. 0,1 % vom Messbereich,
2x PNP,N.O./N.C., 4 ... 20 mA, RS485, Stecker M12, 8-polig, *'

*1 jeweils inkl. Montage- und Bedienungsanleitung FT 50 RLA-70 und -220 (Artikel -Nr. 068-13671)

121 Zubehor

Artikel-Nr. Bezeichnung Beschreibung

902-51646 L8FS-5m-G-PUR Anschlusskabel M12, 8-polig, Lange 5 m, gerade, PUR

902-51671 L8FS-2m-G-PUR Anschlusskabel M12, 8-polig, Ldnge 2 m, gerade, PUR

902-51687 L8FS-2m-W-PUR Anschlusskabel M12, 8-polig, Ladnge 2 m, gewinkelt, PUR

902-51688 L8FS-5m-W-PUR Anschlusskabel M12, 8-polig, Lange 5 m, gewinkelt, PUR

579-50000 MS F 50 Standard Haltewinkel F 50

579-50005 MSP F 50 Haltewinkel F 50 (Sensorschutz / sehr robust)

533-11013 PC-SW ProgSensor Software

533-01005 CUSB-RS485-Set USB-RS485-Schnittstellenwandler Set mt 0,7 m Verlangerungskabel inkl.
CD-Rom (Treiber-Software) und D-SUB Dose Cl D9F-S9 (9 polig/female)
mit Schraubanschliissen

533-11017 K2-ADE-TB Schnittstellenkonverter RS485/422 zu RS232

Zubehor nicht im Lieferumfang enthalten

O HINWEIS

l Voraussetzung fiir den Betrieb des Sensors an einem PC ist eine RS485-Schnittstelle am PC. Ist
keine RS485-Schnittstelle vorhanden, ist die vorhandene Schnittstelle (RS 232, USB, etc.) mit
einem Adapter anzupassen.

Wir empfehlen folgende Adapter:
Wenn |hr PC iiber eine RS232 Schnittstelle verfiigt, den RS232 Konverter K2-ADE-TB *2.
Verfiigt Ihr PC iiber eine USB Schnittstelle benétigen Sie das CUSB-RS485-Set *2.

*2 Artikelnummer siehe Zubehdrliste

O HINWEIS

l Datenblatter, Bedienungsanleitungen und die Bedienungssoftware (Progsensor) stehen unter
www.sensopart.de zum Herunterladen bereit.
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1 Guide to symbols

Warnings and other information are signalled by symbols in this manual. They are accompanied by hea-
dings. The following symbols are used:

WARNING
This symbol signals passages in the manual which must be observed at all times. Non-compliance can
cause injuries or material damage.

WARNING

... indicates possible risk of danger from laser beam.
°
O

CAUTION
... indicates a possibly dangerous situation which can cause material damage if not avoided.

INFORMATION
Useful tips and recommendations as well as information for efficient use of the sensor.

2 Safety instructions

In order to avoid accidents, injuries or material damage, act with caution and always observe the following
safety instructions:

c WARNING
The product is not approved for the protection of personnel (no safety component according to
Machinery Directive).

All the safety and handling instructions indicated in these mounting and operating instructions
must be observed.

The valid on-site accident prevention regulations and general safety regulations must be obser-
ved.

Read these mounting and operating instructions carefully before using the sensor.

The manual is a product component and must be kept in immediate proximity of the sensor and
accessible to personnel at all times.

Connection, mounting and configuration of the sensor is to be carried out by trained personnel
only.

It is forbidden to tamper with or alter the device in any way!

WARNING
Never look into the path of the laser. Do not suppress the reflex to close the eyelids.
Gazing into the beam path for longer periods can damage the retina of the eye.

Observe the information in chapter 5 ,,Mounting“.

INFORMATION
The FT 50 RLA sensor complies with laser protection class 2 according to DIN EN 60825-1,
status 2008-05. The technical requirements comply with EN 60947-5-2, 2000 edition.

[—]O
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3 Correct use

The FT 50 RLA is an optical sensor and measures distances without contact. Object thickness or differences
in thickness can be measured using two FT 50 RLA (type S1 only).

WARNING
The product is not approved for the protection of personnel (no safety component according to
Machinery Directive).

4 Performance

* Operating range 30 ... 100 mm or 80 ... 300 mm

* Analogue output 4 ... 20 mA

+ 2 digital outputs

» Compact casing 50 x 50 x 17 mm

+ High resolution

» Type S1 with bus-cmpatible, serial RS485 interface

* “Teach-in” settings also type S1 possible per PC-software
*  Wide functional range

Mode of function

The FT 50 RLA sensor measures according to the principle of triangulation. The distance between the object and
sensor is determined on the basis of the position of the light spot on the detector.

Operating range (Factory setting)

0
(¢} D
(@)
OK LED (green) ON T | I
(Good Target)  off
20 mA+
Analogue
output
(invertible)
4 mA
T 1
FT 50 RLA70 30 mm 100 mm lustr. 3
FT 50 RLA 220 80 mm 300 mm 15500271
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Dimensions of light spot

FT 50 RLA 70... FT 50 RLA 220...
A 30 80
B 100 300
Cc 1,5x3 1,5x3,5
D 1,5x3,25 2x4,5
X 29,4 32,5
Hustr. 4
15500269 TN All dimensions in mm (typical values)
5 Mounting
5.1 Dimensional drawing
50
4 .
Teach-in
17 4.3 FS 50 /YZA\/\
Receiver — = N
4 i — © V]
gy 3 N i
TR ol :
e I ~ r
g D <7 5097 5 l@i
M12x1 )
40 Nustr. 5 llustr. 6
44 15300716 15300065
5.2 Mounting the sensor

Sensor alignment
Position sensor and screw to suitable holder e.g. Typ MS F 50* or MSP F 50* (not included in standard delivery) via
fixing holes.

*Part number, see list of accessories

O INFORMATION
l Observe the following operating conditions:
¢ The distance to the object must be within the sensor’s operating range (see technical data).

¢ The direction of movement of the object should be cross-wise to the sensor’s front screen
(illustr. 7+8).

* With strongly reflective or shiny surfaces, incline the sensor by approx. 5 ° in relation to the
surface of the object (illustr. 9).

CAUTION
In the case of strong vibrations (shocks / oscillations), the sensor must be given constructive
protection from damage
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WARNING
* Never look into the path of the laser. Do not suppress the reflex to close the eyelids.

¢ Gazing into the beam path for longer periods can damage the retina of the eye.
* When mounting the sensor, ensure that the beam path is sealed off at the end.

¢ The laser must not be directed at people (head height).
¢ When aligning FT 50 RLA, ensure that there are no reflections on reflective surfaces.

* Should the safety label on the FT 50 RLA sensor be partly covered due to its installation posi-

tion, other safety labels are to be positioned on visible parts of the sensor. When applying the
new safety label, make sure that you cannot look into the laser beam whilst reading it.

The FT 50 RLA sensor is now mounted.

6

Electrical installation

lllustr. 7 Linear movement

15500270

lllustr. 8 Rotating movement

lllustr. 9 Reflective object
15500274

Rotate the connector plug (illustr. 5) so that the cable can be connected easily, without kinks.

Fit socket of the connector cable and screw tight (authorised approx. tightening torque 0.5 to 1 Nm).

Secure connection cable (for example with cable retainer).

Connect sensor according to Illustr. 10

2 (BN
U

1_{WH e

@ [—= )————— 1 dep. on type
i.)GY— 5 dep. on type
16 _SPK +
8 g RD g:)_ QA 4...20 mA
4 YE
EN i
7

CAUTION

PIN 1 and PIN 5 must not be connected to the operating voltage. Otherwise the RS485 interface

will be damaged beyond repair.

Typ / Type / Ref. Pin 1 Pin 5
FT 50 RLA ...-S1L8. | RS485 RS485
Data+ (Y/A) | Data- (Z/B)
FT 50 RLA ...-L8. - -
llustr. 10
15400127
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Connection | Colour |Use Remark
1 (WH) White RS485 Data+ (Y/A) S1 version only
2 (BN) Brown |+ Us
3 (GN) Green | As signal output Q1 or input with optional input function (see Q1
chapter 7 ,Use and configuration”)
4 (YE) Yellow | As signal output Q2 or switching function “good target” (detec- | Q2 or Good Target
table object in measuring range)
5 (GY) Grey RS485 Data- (Z/B) S1 version only
6 (PK) Pink Qa + analogue measurement
7 (BU) Blue -Us
8 (RD) Red Qa- analogue mass

Once power supply has been connected, the FT 50 RLA is ready for operation after a short stand-by delay
(< 300 ms).

O INFORMATION

l For maximum precision, please allow for a heating period (approx. 15 minutes).

7 Use and configuration

The sensor has different operating modes and functions.
Sensor configuration can be carried out via the control panel using the @ and o keys.

' CAUTION
Push buttons only with finger! Do not use sharp objects!

With FT 50 RLA ... S1 (with RS485 interface) it is also possible to adjust the sensor functions via the serial interface.
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71 Displays and configuration elements

The LEDs (illustr. 11) indicate the selected menus and configurations.

BY A LED | Colour | In operating mode In configuration mode
BA | Green | Operating indicator (LED lights up, | LED flashes, when set-up mode
when sensor is ready for use) is active.
?*g goQé ZA | Red Staus indicator: o .
e Cura Lights up when function is active.

Off, when function is not active.
During teach-in: confirmation

signal
Q1 Yellow | Lights up when Q1 input/output Table of functions on chapter 7.2.2
- - is active onwards explains the significance
S b - - of the Q1, Qz, |, OK, C and FA
8 , Q2, |, OK,
{» Q2 Yellow | Lights up when Q2 output is active LEDS in set-up mode.
| Green | Lights up when Q1 trigger input or
Q1 enable input function is active
ustr. 11 OK Green | Good Target (lights up when object
15500272 is detected and in measuring
range)
C Green | Lights up when sensor is program-
med as master or slave
FA Green | Lights up when Q1 autom. centre

or Q1 autom. zero function is
active

Keys and their functions:

The FT 50 RLA is configured using the @ and o keys.

General operating functions

Keys In operating mode In configuration mode

Activate set-up mode: Quit set-up mode:
Slmultanequsly pressing these keys First press the key and then also the @
(> 3 s) activates the set-up mode. key
After this period, the power supply All settings are then stored.

; indicator BA flashes

Entire control ) Once the key is released, the sensor is in
panel = set FT 50 RLA, see illustr. 11. RUN mode.

@0

The LEDs show the status of function
no.1.

When all the LEDs start immediately
flashing

= Unlock FT 50 RLA, see
,Unlocking keys” (below).

The operating indicator BA lights up permanently
again.

(O INFORMATION
Should the power supply fail during the
setting procedure, all settings are lost.
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General operating functions

Keys

In operating mode

In configuration mode

SET

@ No function

A brief pressing of the key changes the
status of respective function or activates storage
and confirmation of the set values.

The function status is indicated by the status
indicator ZA

(LED ON = active, LED OFF = not active).

Activate factory setting during
Power ON:

Keep @ key pressed (approx. 10 s),
until the LEDs stop flashing and light up

permanently. The operating indicator BA
lights up green.

Once the key is released, the
sensor is reset. The FT 50 RLA is now in
its initial state.

Continue

Press the o key to select the next function in
the function table.

until the LEDs stop flashing and light up
permanently. The status indicator ZA
lights up red.

The control panel is unlocked once the

key is released.

No function The function number is indicated by a clear LED
pattern.
The first function follows the last available
function.
Unlock keys during Power ON:
0 Keep key pressed (approx. 10 s),

O INFORMATION
l mode.
7.2 Setting functions with the control panel

A time lock prevents short unintentional pressure on the keys from activating configuration

7.21 Quick user guide (068-13884) see fold-out page
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7.2.2 Possible configurations and operating modes
No. | LED pattern ‘ Status indicator ,,ZA” Factory setting
Description
1 Q/El []Q:| Q1: Set as switching input or output
I L LJOK] switch with ON, when Q1 is defined as switching output Q1 = switching output
CLJ LIFA OFF, when Q1 is defined as input (,ZA” = ON)
2 Qi[J [JQ2z | Q1: Teach-in of 1t switch point
| B [OK| a0 mea- ON, if measured value valid Switch point at half measu-
€L LIFA| gyred value OFF, if measured value invalid ring range
with
When the @ key is released, the current measured value is stored as the 1% switch point of
the Q1 switching output.
3 Q/l []Q: | Q1: Teach-in of 2" switch point
| B [1OK| g5v6 mea- ON, if measured value valid -
CL] LIFA sured value OFF, if measured value invalid or no 2. switch
with point
When the @ key is released, the current measured value is stored as the 2™ switch point of
the Q1 switching output and is set against 15! switch point to create a scanning zone.
4 | QiJ [JQ: | Qi: Set switching function (N.O. or N.C.)
I L) LIOK| syitch with ON, if N.C. N.O.
cmm LIFA OFF, if N.O. (,,ZA” = OFF)
5 Q/E []Q:| Q2: Set as switching output or ,,Good Target” output
I L) LJOK| syitch with ON, when Q2 = switching output Good Target
cEm CFA OFF, when Q2 = Good Target (,ZA” = OFF)
(Q2 = Good Target = High, when object is de-
tected in measuring range and function no.10
is activated)
6 Q1] [1Q: | Q2: Teach-in of 15t switch point
| B [ IOK[ 55ve mea- ON, if measured value valid -
CH LIFA| g red value OFF, if measured value invalid
with
When the @ key is released, the current measured value is stored as the 1% switch point of
the Q2 switching output.
7 | Q:mm [JQ:|Q2: Teach-in of 2" switch point
| B [OK| g0 mea- ON, if measured value valid -
cmm [IFA sured value OFF, if measured value invalid or no 2. switch
with point
When the @ key is released, the current measured value is stored as the 2" switch point of
the Q2 switching output and is set against 15! switch point to create a scanning zone.
8 Q:] EHQ: | Q2: Set switching function (N.O. or N.C.)
'3 LJOK syitch with ON, ifN.C. N.O.
CJ CIFA OFF, if N.O. (,ZA” = OFF)

FT 50 RLA Disctance sensor - GB - 068-13671 - 20.04.2009-05
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No. | LED pattern ‘ Status indicator ,,ZA” ‘ Factory setting
Description
9 QI W Q: | Q1, Q2: Activate pulse stretching by 50 ms for switching outputs Q1 and Q.
I L [LJOK| syitch with ON, when pulse stretching on OFF
CLl LIFA OFF, when pulse stretching off (,ZA” = OFF)
10 | Qi Q2| Q2 = Activate / deactivate Good Target:
| Bl [IOK| gyitch with ON, when Good Target on (activated) Good Target
CLJ LIFA OFF, when Good Target off (deactivated) (,ZA” = ON)
When activated, switching output Q2 signals that an object is in the measuring range.
The switch function can be inverted with function no. 8.
11 | Q/EE HHQ: | Set Q1 as trigger input for sample and hold:
| Bl [IOK| gyitch with ON, if Q1 = trigger input Q1 = no trigger input
CL1 LIFA OFF, if Q1 = not a trigger input (,ZA” = OFF)
With rising edge on Q1, measured value is held until the next trigger occurs.
In master-slave operation, both sensors must be triggered.
12 | Qi EE Q2| Set Q1 as control input for laser ON / OFF:
I L) TJOK| syjitch with ON, if active ,ZA" = OFF
cmm JFA OFF, if inactive
Used to switch laser beam on and off. Laser beam is ON when Q1 = +Us. If Q1 = - Us, the laser
beam is switched OFF. Last measured value remains. When reactivated, the response time is
prolonged according to the set mean value.
13 | QI WM Q: | Switch off averaging:
I L1 LJOK| Activate with ON = averaging off Averaging off
cE [JFA (.ZA” = ON)
Explanation of averaging:
Moving averaging ,smooths” the measuring result (output signal) and enables the ,masking” of
individual imperfections (e.g. when measuring objects with rough surfaces).
The measured values are read continuously into a memory and the arithmetical mean is
formed. Functions no.14 and no.15 determine the number of measurements (10 or 100) to be
used for averaging.
With a scanning rate of 0.4 ms per measurement, the response time lies between 0.4 ms
(without averaging) and 40 ms.
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No.

LED pattern

Status indicator ,,ZA” ‘ Factory setting

Description

Measuring object

i Direction of movement
Response times ——
I[mA]
0.4 ms = measured value (no average) (function 13) (1]
—
4 ms = averaging with 10 measured values (function 14) 2]
N
40 ms = averaging with 100 measured values (function 15) ©

Response time t[s]

lllustr. 12 Output characteristics in relation to arithmetical mean

15500273
14 | Qi mmQ: | Switches on 4 ms averaging:
| B [IOK syjitch with ON, if active Averaging 4 ms OFF
cEm LIFA OFF, if inactive (,ZA” = OFF)
The last (max.) 10 measured values are used to form the average. For an explanation on
LAveraging” see function no. 13
15 | QI B Q: | Switches on 40 ms averaging:
| B [IOK syjitch with ON, if active Averaging 40 ms OFF
cmm LIFA OFF, if inactive (,ZA” = OFF)
The last (max.) 100 measured values are used to form the average. For an explanation on
LAveraging” see function no. 13
16 | Qi [JQ: | Scaling the analogue output (set 4 mA point):
| L] EMOK| gave mea- ON, when object is within the measuring range | 4 mA = end of measuring
€L LIFAT gyred value OFF, when object is outside the measuring range
with @ range
Once the @ key has been activated, the current measured value corresponds with the 4 mA
point of the analogue output. The incline of the output characteristics results from this point and
the 20 mA point (function no. 17). Should no object be present in the detection range, the end
of the measuring range is used.
17 | QM@ [JQ: | Scaling the analogue output (set 20 mA point):
| T EMOK| g4ve mea- ON, when object is within the measuring range | 20 mA = end of measuring
€L LIFA| gyred value OFF, when object is outside the measuring range

with @ range

Once the @ key has been activated, the current measured value corresponds with the 20
mA point of the analogue output. The incline of the output characteristics results from this point
and the 4 mA point (function no. 16). Should no object be present in the detection range, the
end of the measuring range is used
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No. | LED pattern ‘ Status indicator ,,ZA” ‘ Factory setting
Description
18 | @] [1Q:2|,Autom. zero” function (with Q1 as control input):
| B EOK| g\\itch with ON, if autom. zero active Inactive
CLl LIFA OFF, if autom. zero inactive (,ZA” = OFF)

The output characteristics (4-20 mA) are simultaneously displaced with this function. When this
function is activated and Q1 = +Us, the current measured value is set as the output value of 4
mA. The incline of the characteristic curve is maintained. The max. value of the characteristics
is limited by the measuring range.

The distance to the object must be within the measuring range.

Analogue signal
20 mA
4 mA
+Us
Q1 _*
-Us
lustr. 13
t(s) 15500148
20 mA
4mA | N Factory setting
: Autom‘. zero at 150 mm : llustr. 14
80 150 o0 MM 15500858
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No.

LED pattern

19

Qi Q2
| I EEOK
C[ CIJFA

‘ Status indicator ,,ZA” ‘ Factory setting
Description
~Autom. centre” function (with Q1 as control input):
Switch with ON, if autom. centre active Inactive
OFF, if autom. centre inactive (,ZA” = OFF)

The output characteristics (4-20 mA) are displaced with this function. When the automatic cen-
tre function is activated and Q1 = +Us, the current measured value is equated with the output
value of 12 mA. The incline of the characteristic curve is maintained. The min. or max. value of
the characteristics are limited by the measuring range.

The distance to the object must be within the measuring range.

Analogue signal

20 mA

/\

12 mA

4 mA

+Us
Qi _}
-Us

llustr. 15
t(s) 15500146

20 mA —
12 mA Tre
4 mA : Thlly
; Autom. centre at 120 mm
T i T lllustr. 16
80 120 190 300 MM 15500859
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No. | LED pattern ‘ Status indicator ,,ZA” ‘ Factory setting
Description
20 | Qi [JQ: | ,,Maximum (Minimum)-Hold” (with Q1 as control input):
| L] EOK| g\itch with ON, if maximum-hold active Inactive
cmm LIFA OFF, if maximum-hold inactive (,ZA” = OFF)
If this function is activated and Q1 = +Us, the maximum value of the measuring signal is deter-
mined and store.
If Q1 is low (-UB), the maximum value is transmitted at the analogue output.
Example of use: determining the maximum value of a shaft.
The minimum value can be determined by inverting the output characteristics (see function no.
16 and 17).
[}
=)
2 20 mA~
] 1 14mA
g 1 2
c 4 mA : : : 2 8mA
< 20 mA- j ‘ : :
é_ : 1 2 @
‘g‘ 4 mA : | : : Q1 = +Us = Sample, collect measured values
o ; : : : ) )
= +U . " . Q1 =-Us = Display, last maximum of
%’ Q1 ° I I I I analogue signal at analogue output
c -Us -
= @ @ Hustr. 17
15500153
21 | i [JQ: | ,Difference hold” function (with Q1 as control input):
| L] EOK| gyitch with ON, if differenz hold active Inactive
cEm CIFA OFF, if differenz hold inactive (.ZA” = OFF)
When this function is activated and Q1 = +Us, the difference between the minimum and maxi-
mum value of the measuring signal is determined and stored.
If Q1 = -Us, the largest differential value is transmitted at the analogue output.
Example of use: Checking the contents of open containers or packages.
3
g
2 20 mA~ 1 12mA
D
o
© 2 2mA
£ 4mA
] 20 mA-|
g
g AmA @Qw = +Us = Sample, collect measured values
5’ +Us j .Q1 = -Us = Display, last maximum of
[
g Q1 s I_I I_I analogue signal at analogue output.
@ @ lllustr. 18
15500149
22 | @iJ [JQ: | Activate factory settings:
| Bl EOK| Activate with ZA lights up whilst the key is pressed --
CH [IFA
If the @ key is pressed, all the settings are reset to the factory settings. This process cannot
be reserved.
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No. | LED pattern ‘ Status indicator ,,ZA” ‘ Factory setting
Description
23 | QiEl [1Q: | Locking keys:
| B ENOK| g\itch with ON, if locking keys active Inactive
cmm LIFA OFF, if locking keys inactive (,ZA” = OFF)
If function is activated locking becomes active once the setting mode has been quit. It is possi-
ble to unlock keys with the functions ,factory setting” during power ON or ,unlock keys” during
power ON (both described in chapter 7.1, paragraph ,Keys and their functions”).
24 | QiJ [1Q2|,Measured value hold” function:
I T TJOK| gyitch with ON, if measured value hold active Inactive
CLJ mmFA OFF, if measurement hold inactive (,ZA” = OFF)

If this function is activated, the last valid measured value is saved when no object is in the
measuring range (OK LED = OFF), and is transmitted at the analogue output. The switching
output also maintains its status (if set).

The current value is only displayed again when an object is within the measuring range

(OK LED = ON).
Example of use: Maintaining the position of a machining tool during the change-over of a work
piece.

lllustration: Behaviour of analogique output with and without measured value hold.

Start of measuring range

End of measuring range

20 mA
With measured value hold
4 mA
20 mA
Without measured value hold
4 mA
ON R —
Good Target Q2
OFF Hustr. 19

15500275

O
1

INFORMATION

Function 25 to function 27 only for FT 50 RLA version S1.

Simultaneous connection to a PLC control or a PC via the RS485 interface is not possible with
differential measurement.

25

QI []Q:
| 1 [JOK
C[ EEFA

Switch ,,Differential measurement” (master) mode on / off:

Switch with ON, differential measurement mode Inactive
= master active (,ZA” = OFF)
OFF, differential measurement mode
= master inactive

For description of function see chapter 7.2.3
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No. | LED pattern ‘ Status indicator ,,ZA” ‘ Factory setting
Description
26 | QilJ [JQ: | Switch differential thickness measurement mode (slave) on / off:
| B [IOK| gyyitch with ON, differential thickness measurement mode | Inactive
CL] EEFA = slave active (,ZA” = OFF)

OFF, differential thickness measurement mode
= slave inactive

Description of function - sensors positioned opposite each other (see chapter 7.2.3).
27 | Qi [1Q: | Switch parallel differential measurement mode(slave) on / off

| Bl [IOK| gyitch with ON, parallel differential measurement mode | (,ZA” = OFF)
CL1 mmFA = slave active

OFF, parallel differential measurement mode

= slave inactive

Description of function - sensors positioned parallel (see chapter 7.2.3)

7.2.3 Differential measurement mode

O INFORMATION

l Only FT 50 RLA sensors with the same measuring range (type FT 50 RLA-70 or -220) and serial
interface (version S1) can be used for differential measurement.
Simultaneous connection to PLC control or a PC via the RS485 interface is not possible with
differential measurement.

With this measuring procedure, two FT 50 RLA-S1 sensors sre connected to one another. The sensors are positi-
oned opposite each other (differential thickness measurement, function no. 26) or are aligned parallel to one another
(parallel differential measurement, function no. 27). With differential thickness measurement, the measuring ranges
can overlap 1, be directly adjacent 2 or apart 3 (illustr. 20).

If a sensor is set as master or slave, communication with the PC is not possible.

llustr. 20
15500268
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2 < BN BN - 2
- +U +U |

1 (WH 8 RS485 Data+ (Y/A) WH> 1
L— SGY GY C 5

| 6 g yPK + RS485Data- (Z/B) 4 PK 6

6 3:@ @:& :
%— )YE—g— Q2 == -g—

> - Q1 —-—O—C"' B BU -_7 lustr. 21
S — -Ug — (] 15400172

The following steps must be carried out for differential measurement:

©)

I

-

N

INFORMATION

We recommend resetting sensors to factory setting (function 22, or 7.2.2) before configuration of
sensors as master or slave.

When using two sensors, measuring errors (resolution, response time, non-linearity, etc.) have to
be multiplied by factor 2 with differential thickness measurement.

. Mount both FT 50 RLA-...S1 sensors so that the distance to the object is always within the scanning

distance of the sensors.

. Connect sensors according to the electrical connection diagram (lllustr. 21).
. First configure one of the sensors as the slave, by activating function no. 26 (differential thickness) or

function no. 27 (parallel difference) (see chapter 7.2.2 ,Possible configurations and operating modes”).

. Insert reference object of known reference value in measuring range.

Warning: LED “OK” (Good target) must light up on both sensors.

. Configure the second FT 50 RLA-S1 sensor as the master. Activate function no. 25.

Warning: The sensor can only be configured as a master when the object is inside the measuring range of
both sensors (see point 4).

. The analogue output on the master now indicates 12 mA. This corresponds with the measured reference

value. All the function settings on the master now relate to the difference to the reference object.

. Feed objects into the measuring range to start measurement.
. The measured value (analogue value on master) now supplies the difference to the reference object. The

analogue output of the slave indicates the distance from the slave to the object.
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Examples of use

Differential thickness measurement with wide wooden boards

Two opposite facing sensors enable non-contact measurement and control of the thickness of the wood or wooden
boards. A change in thickness is indicated at the analogue output of the master. 12 mA corresponds with the taught
reference thickness of the object.

INFORMATION

Although a FT 50 RLA sensor only has a measuring range of 70 or 220 mm respectively, it is possible
O to measure excess width using master-slave mode. The solution is in the alignment of both sensors
l (illustr. 20). The necessary measuring range depends on the maximum difference in thickness. For slight

differences in thickness and little fluctuation in feed position, sensors with a small measuring range can

be selected.

Slave Nemil clmerdn Master Control
a=00 —
The analogue output on the master sensor supplies information on thickness. lustr. 22
N © 15500280

O INFORMATION
l To achieve optimum use of the measuring range, the object must be positioned in the centre of
the measuring range.

Parallel differential measurement:

Object detection (or measurement) with a fluctuating distance.

The distance between the object and sensor often fluctuates. Reliable detection is thus not possible with a back-
ground sensor . Using two FT 50 RLA 70/220 sensors and parallel differential measurement mode (function no.
27), reliable object detection can be achieved via the analogue output of the master or through the teach-in of switch
thresholds on the master (function no. 2 and 3).

Iustr. 23
15500857
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Double layer measurement

Reliable detection of double layers in sheet metal processing industry. The problems caused by an uneven feeding

of sheets and a strongly fluctuating distance to the sensor can be solved with the aid of parallel differential mea-
surement (illustr. 23 / illustr. 24) or differential thickness measurement (illustr. 22 / illustr. 25). The analogue value on

the master results from the difference between the measured values of the two sensors. The analogue output of the

slave indicates the distance from the sensor (slave) to the object. Double layers are detected when threshold values
(teach-in of switch points = settings 2 and 3) for the thickness of the object have been previously set on the master.

Sheet metal

— BE L TEOO0000
[0]0]0]010]0]010

lllustr. 24
15500860
Control
lllustr. 25
15500267
8 Communication via the serial interface

All FT 50 RLA ...81 sensors are equipped with a bus-compatible, serial interface (RS485) for the transmission
of distance values and the setting of sensor functions. The primary control system controls data exchange. Data
transfer occurs through an exchange of short telegrams.

O INFORMATION

ﬂ For a convenient parameterisation of the S1 sensor types there is an operating software ,,Pro-
gSensor” available for download on our website (www.sensopart.de). In simulation mode, it
indicates the relevant correct bus commands.
If several sensors are connected via the RS485 bus, reflections can occur which may impair
transmission. At the end of the RS485 bus, the cable must therefore be fitted with a resistor
corresponding to the characteristic resistance of the used cable (normally 120 Ohm).
If a sensor is set as master or slave, communication with the PC is not possible.
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8.1 Basic characteristics and parameters of the serial sensor interface
The serial interface of the sensor has the following characteristics:
Fixed factory configuration modifiable
Hardware RS485, half-duplex
Pin1 Data+ (Y/A), Pin5 Data- (Z/B)
Data transfer rate 38400 Baud
Stop bits 1
Parity no
Bits / Byte 8
Access method Master / Slave
(the sensor behaves as a slave)
Sensor address 1
8.2 Description of protocol

* The data transfer protocol is bus-compatible.

* The sensor only sends data on request. The sensor has an address within the range 1 to 127
(factory setting = 1).

* Adata transfer cycle consists of a command telegram addressed to the sensor by the master and the sensor’s
reply telegram.

* The sensor begins with the reply telegram within 400 to 800 ps after receipt of the command telegram.

8.3 Telegram structure
Each byte consists of a selection bit (D7) and 7 data or address bits (DO to D6).

Byte structure

D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 DO
Selection bit 7 data bits / address bits
General telegram structure
A complete telegram, from both the master and the slave, consists of at least 4 bytes and has the following structure:
Master ‘ Reply sensor
1. Byte Address 1 (to 127) corresponds with 129 (to 255), as the selection bit of the
1st byte (D7) =1
2. Byte Length of telegram, number of all bytes (4 to 127), D7=0
3. Byte Command (see “Overview of master | Reply (see reply telegram, below)
commands”) D7=0 D7=0
4. Byte ... (n-1). Byte Parameter (see parameter bytes, below) D7=0
n. Byte (last Byte) Check sum exclusive OR of byte 1 to byte n-1, D7 = 0.

The 1st byte always included the sensor address. In addition, it is characterized by the selction bit (D7 = 1). This
means that this byte is decimal: always ,address +128”. The selection bit is not set (D7=0) with any other bytes.
When the master sends a byte with a set selection bit, a new data transfer cycle is started, regardless of whether the
previous cycle has been completed.

The last byte is the check sum which is formed from the bitwise exclusive disjunction of all previous bytes. When
calculating the check sum, the 8™ bit (selection bit D7) must be deducted from the first byte (address and selection
bit) = 129 = 1! If the sensor address is changed, the check sum for each command must be recalculated.

In the command telegram, the 3rd byte can adopt the values listed in the chapter 8.5 “Examples for master
commands”.

In the sensor’s reply telegram, the 3rd byte (reply) can only adopt the following values:
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Possible reply telegram from sensor

Decimal Hex.: ASCII Meaning
89 59 Y Command has been carried out
78 4E N Command could not be carried out;
Possible causes: check sum or parameter / command incorrect

12 bit and 7 bit data is transferred in the parameter bytes (4th byte to (n-1) byte). The following formats are used:

Possible parameter format:

7 bit data byte

p7 [p6 [p5 [p4 [D3 [D2 [D1 [DO

0 Data byte bit [6..0]

12 bit data item: data 1

Byte i Bytei+1

p7 [p6 [p5 [p4 [p3 [p2 [p1 |po [D7 |p6 [D5 [p4 [D3 [D2 [D1 [DO
0 0 Data item bit [11..6] 0 0 Data item bit [5..0]

DO - D11 = distance value 0 - 4095 (according to the set measuring range)

12 bit data item: data 2

Byte i Byte i + 1

D15 [D14 [D13 [D12 [D11 [D10 [D9 [p8 [D7 [p6 [D5 [p4 [D3 [p2 [D1 DO
0 Data item bit [14..8] 0 Data item bit [6..0]

12 bit data item: data 3 (with switching output recognition Q1 in bit D6, Byte i+1) and Good Target (GT at bit D6 Byte):

Byte i Byte i + 1
p7 [p6 [p5 [p4 [p3 [p2 [p1 |po [p7 |pe [p5 [pa [D3 [p2 [D1 [DO
0 GT Data item bit [11..6] 0 Q1 Data item bit [5..0]

DO - D11 = distance value 0 - 4095 (according to the set measuring range)

Q1 = status of Q1

GT = Good Target

12 bit data item: data 4
Byte i Bytei+1
p7 [ps [p5 [p4 [p3 [p2 [p1 |po [p7 |pe [D5 [p4 [D3 [D2 [D1 [DO
0 1 Data item bit [11..6] 0 0 Data item bit [5..0]

DO - D11 = distance value 0 - 4095 (according to the set measuring range)
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8.4 Overview of master commands:
Command description | Dec. | Hex.: | ASCIl | Remark Example
Set switching output Q1 | 49 31 1 Switching output Q1 is set: 8.5.1
1st and 2nd switch point
N.C/N.O.
Pulse stretching
Set switching output Q2 | 50 32 2 Switching output Q2 is set: 8.5.2
1st and 2nd switch point
N.C/N.O.
Pulse stretching
Set Q2 as output 71 47 G Q2 switches when an object is in the measuring range | 8.5.3
,Good Target” (Good Target).
Set Q1 as Trigger input | 84 54 T Q1 is set as trigger input. With rising edge on Q1, 8.5.4
measured value is held until the next trigger occurs.
Set Q1 as control input | 69 45 E Used to switch laser beam on and off. 8.5.5
for laser ON/OFF Q1 = +Us (laser beam ON),
Q1 = -Us (laser beam OFF).
Last measured value remains. When reactivated, the
response time is prolonged according to the set mean
value.
Averaging 66 42 B The number of meas. values used for averaging 8.5.6
(arithmetic mean) is set (1 /10 / 100 meas. values).
Scaling analogue 78 4E N The transmitted value is set as 4 mA point at analo- 8.5.7
output (4 mA) gue output.
Scaling analogue 72 48 H The transmitted value is set as 20 mA point at analo- | 8.5.8
output (20 mA) gue output.
LAutom. zero” function | 90 5A z The output characteristics 4 — 20 mA are displaced. 8.5.9
(with Q1 as control If Q1 = +Us the current measured value is set as the
input) analogue value 4 mA. The incline of the characteri-
stics is maintained. The max. value of the characteri-
stics is limited by the measuring range.
Autom. centre” (with Q1 | 67 43 (e} The output characteristics 4 — 20 mA are displaced. 8.5.10
as control input) If Q1 = +Us the current measured value is set as the
analogue value 12 mA. The incline of the characte-
ristics is maintained. The min. or max. value of the
characteristics are limited by the measuring range.
,Maximum Hold” func- |88 58 X Provided Q1= +Us, the max. recorded measured 8.5.11
tion (with Q1 as control value is stored. If Q1 = -Us, the determined value is
input) transmitted at the analogue output or can be called up
via ,Measured operating values”.
Minimum Hold” function | 77 4D M Provided Q1= +Us, the min. recorded measured 8.5.12
(with Q1 as control value is stored. If Q1 = -Us, the determined value is
input) transmitted at the analogue output or can be called up
via ,Measured operating values”.
,Difference Hold” func- |68 44 D Provided Q1 = +UB, the difference between the mea- |8.5.13
tion (with Q1 as control sured values is saved. If Q1 = -Us, the determined
input) value is transmitted at the analogue output or can be
called up via ,,Measured operating values”.
Activate factory setting | 87 57 w The sensor resets all settings to the factory setting 8.5.14

incl. sensor address.
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Command description | Dec. | Hex.: | ASCIl | Remark Example
Lock and unlock keys | 86 56 \% This command locks or unlocks the control panel 8.5.15
keys.
Store settings perma- | 83 53 S The set parameters and data are stored permanently |8.5.16
nently in the sensor. They thus remain in the sensor even
after power supply has been disconnected.
Set Q1 input 81 51 Q Q1 input is set by the software. The functions which 8.5.17
depend on the status of the input (e.g. Q1 as trigger
input or autom. zero) can thus be controlled via the
software.
Distance meas. values | 65 41 A Reads out the current distance to the object (raw 8.5.18
data). Altered characteristic settings (4 mA point, 20
mA point, Min, Max, autom. centre ...) are not taken
into account. The analogue output is not affected, it
always transmits operating meas. values.
Operating meas. values | 73 49 | With this value, modified characteristic settings 8.5.19
(4 mA point, 20 mA point, Min, Max, autom. centre ...)
are taken into account. This value corresponds with
that of the analogue output.
Fast meas. value 70 46 F After sending the command, distances values are 8.5.20
output (continuously) transmitted for as long as
PIN 3 (Q1) = +Us.
Data transmission: 16 data bits + 2 address bits
1 Zyklus = 0.4 ms
Change sensor's 76 4C L Transfer new address to sensor. 8.5.21
address
Read sensor setting 63 3F ? All sensor settings are read. 8.5.22
,Meas. value Hold” 82 52 R If this function is activated, the last valid measured 8.5.23
function value is saved when no object is in the measuring
range (OK LED = OFF), and is transmitted at the
analogue output. The switching output also maintains
its status (if set).
The current value is only displayed again when an
object is within the measuring range (OK LED = ON).
8.5 Examples for master commands
O INFORMATION
ﬂ Most command protocols are displayed in the ProgSensor software (sensor simulation).
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8.5.1 Set switching output Q1
Command (Byte 3): | decimal 49; hexadecimal 0x31 Parameter format:
Parameter: Switching point 1 12 bit data item: data 1

Configuration
D0: 0=N.O,, 1=N.C.
D1: 1 = pulse stretching, 0 = OFF

7 bit data byte

Switching point 2

12 bit data item: data 1

Reply (Byte 3):

decimal 89; hexadecimal 0x59

Parameter:

no

Switching output Q1 is defined (switch points 1+2, configuration)

Example telegram

(in this example the sensor has the address 1, switching output is defined as N.O. without pulse stretching, switch
point 1 = 2049, switch point 2 = 0)

Master telegram

Sensor’s reply telegram

Designation Decimal | Hex.: Designation Decimal | Hex.:
1. Byte Address 129 81 1. Byte Address 129 81
2. Byte Length 9 09 2. Byte Length 4 04
3. Byte Command 49 31 3. Byte Reply 89 59
4. Byte L . 33 21 4. Byte Check sum 92 5C
Switching point 1
5. Byte 0 00
6. Byte Configuration 0 00
7. Byte 0 0
Switching point 2
8. Byte 0 00
9. Byte Check sum 24 18
8.5.2  Set switching output Q2
Command (Byte 3): | decimal 50; hexadecimal 0x32 Parameter format

Parameter:

Switching point 1

12 bit data item: data 1

Configuration
D0:0=N.O., 1=N.C.
D1: 1 = pulse stretching, 0 = OFF

7 bit data byte

Switching point 2

12 bit data item: data 1

Reply (Byte 3):

decimal 89; hexadecimal 0x59

Parameter:

no

Switching output Q2 is defined (switch points 1+2, configuration).
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Example telegram
(in this example the sensor has the address 1, signal output Q2 is defined as N.O without pulse stretching, switch
point 1 = selected value, switch point 2 = 0)

Master telegram Sensor’s reply telegram
Designation Decimal | Hex.: Designation Decimal | Hex.:
1. Byte Address 129 81 1. Byte Address 129 81
2. Byte Length 9 09 2. Byte Length 4 04
3. Byte Command 50 32 3. Byte Reply 89 59
4. Byte e . 63 3F 4. Byte Check sum 92 5C
Switching point 1
5. Byte 61 3D
6. Byte Configuration 0 00
7. Byte o . 0 0
Switching point 2
8. Byte 0 00
9. Byte Check sum 56 38

8.5.3  Set Q2 as output ,,Good Target”

Command (Byte 3): | decimal 71; hexadecimal 0x47
Parameter: no
Reply (Byte 3): decimal 89; hexadecimal 0x59
Parameter: no

Q2 switches when an object is in the measuring range.

Example telegram
(in the example, the sensor has the address 1)

Master telegram Sensor’s reply telegram
Designation Decimal Hex.: Designation Decimal Hex.:
1. Byte Address 129 81 1. Byte Address 129 81
2. Byte Length 4 04 2. Byte Length 4 04
3. Byte Command Il 47 3. Byte Reply 89 59
4. Byte Check sum 66 42 4. Byte Check sum 92 5C

8.5.4  Set Q1 as Trigger input

Command (Byte 3): | decimal 84; hexadecimal 0x54
Parameter: no
Reply (Byte 3): decimal 89; hexadecimal 0x59
Parameter: no

Q1 is set as trigger input. With rising edge on Q1, measured value is held until the next trigger occurs.
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Example telegram
(in the example, the sensor has the address 1)

Master telegram Sensor’s reply telegram
Designation Decimal Hex.: Designation Decimal Hex.:
1. Byte Address 129 81 1. Byte Address 129 81
2. Byte Length 4 04 2. Byte Length 4 04
3. Byte Command 84 54 3. Byte Reply 89 59
4. Byte Check sum 81 51 4. Byte Check sum 92 5C
8.5.5 Set Q1 as control input for laser ON / OFF

Command (Byte 3):

decimal 69; hexadecimal 0x45

Parameter:

no

Reply (Byte 3):

decimal 89; hexadecimal 0x59

Parameter:

no

Used to switch laser beam on and off. Laser beam is ON when Q1 = +Us. As long as Q1 = - Us, the laser beam is
OFF. Last measured value remains. When reactivated, the response time is prolonged according to the set mean

value.

Example telegram

(in the example, the sensor has the address 1)

DO = 1:0,4 ms (no averaging)
D1 =1:4 ms (10 measured values)
D2 =1:40 ms (100 measured values)

Master telegram Sensor’s reply telegram
Designation Decimal Hex.: Designation Decimal Hex.:

1. Byte Address 129 81 1. Byte Address 129 81

2. Byte Length 4 04 2. Byte Length 4 04

3. Byte Command 69 45 3. Byte Reply 89 59

4. Byte Check sum 64 40 4. Byte Check sum 92 5C
8.5.6  Averaging

Command (Byte 3): | decimal 66; hexadecimal 0x42 Parameter format

Parameter: Configuration 7 bit data byte

Reply (Byte 3):

decimal 89; hexadecimal 0x59

Parameter:

no

The measurement result (output signal) is smoothed by averaging. The measured values are continuously stored in a
memory and the mean value is formed. The number of measured values used for averaging is set here.
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Example telegram

(in the example, the sensor has the address 1.

Averaging is set to 4 ms.)

Master telegram Sensor’s reply telegram
Designation Decimal Hex.: Designation Decimal Hex.:

1. Byte Address 129 81 1. Byte Address 129 81
2. Byte Length 5 05 2. Byte Length 4 04
3. Byte Command 66 42 3. Byte Reply 89 59
4. Byte Data 1 01 4. Byte Check sum 92 5C
5. Byte Check sum 71 47

8.5.7  Scaling analogue output (set 4 mA point)

Command (Byte 3): | decimal 78; hexadecimal 0x4E Parameter format

Parameter: Data 12 bit data item: data 1

Reply (Byte 3): decimal 89; hexadecimal 0x59

Parameter: no
The transmitted measured value becomes the 4 mA value of the analogue output.

Example telegram
(in the example, the sensor has the address 1)

Master telegram Sensor’s reply telegram

Designation Decimal Hex.: Designation Decimal Hex.:
1. Byte Address 129 81 1. Byte Address 129 81
2. Byte Length 6 06 2. Byte Length 4 04
3. Byte Command 78 4E 3. Byte Reply 89 59
4. Byte Dat 63 3F 4. Byte Check sum 92 5C
ata

5. Byte 63 3F

6. Byte Check sum 73 49
8.5.8  Scaling analogue output (set 20 mA point)

Command (Byte 3): | decimal 72; hexadecimal 0x48 Parameter format

Parameter: Data 12 bit data item: data 1

Reply (Byte 3): decimal 89; hexadecimal 0x59

Parameter: no

The transmitted measured value becomes the 20 mA value of the analogue output.
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Example telegram

(in the example, the sensor has the address 1)

Master telegram Sensor’s reply telegram
Designation Decimal Hex.: Designation Decimal Hex.:
1. Byte Address 129 81 1. Byte Address 129 81
2. Byte Length 6 06 2. Byte Length 4 04
3. Byte Command 72 48 3. Byte Reply 89 59
4. Byte Dat 63 3F 4. Byte Check sum 92 5C
ata

5. Byte 63 3F

6. Byte Check sum 79 4F
8.5.9 »Autom. zero” function (with Q1 as control input)

Command (Byte 3): | decimal 90; hexadecimal 0x5A

Parameter: no

Reply (Byte 3): decimal 89; hexadecimal 0x59

Parameter: no

The output characteristics (4-20 mA) are simultaneously displaced with this function. When this function is activated
and Q1 = +Us, the current measured value is set as the output value of 4 mA. The incline of the characteristic curve
is maintained. The max. value of the characteristics is limited by the measuring range.

Example telegram

(in the example, the sensor has the address 1)

Master telegram Sensor’s reply telegram
Designation Decimal Hex.: Designation Decimal Hex.:

1. Byte Address 129 81 1. Byte Address 129 81
2. Byte Length 4 04 2. Byte Length 4 04
3. Byte Command 90 5A 3. Byte Reply 89 59
4. Byte Check sum 95 5F 4, Byte Check sum 92 5C
8.5.10 Autom. centre” (with Q1 as control input)

Command (Byte 3): | decimal 67; hexadecimal 0x43

Parameter: no

Reply (Byte 3): decimal 89; hexadecimal 0x59

Parameter: no

The output characteristics (4-20 mA) are displaced with this function. When the automatic centre function is activated
and Q1 = +Us, the current measured value is equated with the output value of 12 mA. The incline of the characteristic
curve is maintained. The min. or max. value of the characteristics are limited by the measuring range.
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Example telegram
(in the example, the sensor has the address 1)

Master telegram Sensor’s reply telegram
Designation Decimal Hex.: Designation Decimal Hex.:
1. Byte Address 129 81 1. Byte Address 129 81
2. Byte Length 4 04 2. Byte Length 4 04
3. Byte Command 67 43 3. Byte Reply 89 59
4. Byte Check sum 70 46 4. Byte Check sum 92 5C

8.5.11 ,,Maximum-Hold” function (with Q1 as control input)

Command (Byte 3): | decimal 88; hexadecimal 0x58
Parameter: no
Reply (Byte 3): decimal 89; hexadecimal 0x59
Parameter: no

When Q1 = +Us, the max. recorded measured value is stored. If Q1= -Us, the determined value is transmitted at the
analogue output or can be called up via ,,Operating measured values”.

Example telegram
(in the example, the sensor has the address 1)

Master telegram Sensor’s reply telegram
Designation Decimal Hex.: Designation Decimal Hex.:
1. Byte Address 129 81 1. Byte Address 129 81
2. Byte Length 4 04 2. Byte Length 4 04
3. Byte Command 88 58 3. Byte Reply 89 59
4. Byte Check sum 93 5D 4. Byte Check sum 92 5C

8.5.12 ,,Minimum-Hold” function (with Q1 as control input)

Command (Byte 3): | decimal 77; hexadecimal 0x4D
Parameter: no
Reply (Byte 3): decimal 89; hexadecimal 0x59
Parameter: no

When Q1 = +Us, the min. recorded measured value is stored. If Q1= -Us, the minimum value can be called up via
,»Operating measured values”.

Example telegram
(in the example, the sensor has the address 1)

Master telegram Sensor’s reply telegram
Designation Decimal Hex.: Designation Decimal Hex.:
1. Byte Address 129 81 1. Byte Address 129 81
2. Byte Length 4 04 2. Byte Length 4 04
3. Byte Command 77 4D 3. Byte Reply 89 59
4. Byte Check sum 72 48 4. Byte Check sum 92 5C
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8.5.13 ,Difference Hold” function (with Q1 as control input)

Command (Byte 3): | decimal 68; hexadecimal 0x44
Parameter: no
Reply (Byte 3): decimal 89; hexadecimal 0x59
Parameter: no

Provided Q1 = +Us, the difference between the measured values is saved. When Q1 = -Us, the determined value is
transmitted at the analogue output.

Example telegram
(in the example, the sensor has the address 1)

Master telegram Sensor’s reply telegram
Designation Decimal Hex.: Designation Decimal Hex.:
1. Byte Address 129 81 1. Byte Address 129 81
2. Byte Length 4 04 2. Byte Length 4 04
3. Byte Command 68 44 3. Byte Reply 89 59
4. Byte Check sum 65 41 4. Byte Check sum 92 5C

8.5.14 Activate factory setting

Command (Byte 3): | decimal 87; hexadecimal 0x57
Parameter: no
Reply (Byte 3): decimal 89; hexadecimal 0x59
Parameter: no

The sensor is reset to factory setting.

Example telegram
(in the example, the sensor has the address 1)

Master telegram Sensor’s reply telegram
Designation Decimal Hex.: Designation Decimal Hex.:
1. Byte Address 129 81 1. Byte Address 129 81
2. Byte Length 4 04 2. Byte Length 4 04
3. Byte Command 87 57 3. Byte Reply 89 59
4. Byte Check sum 82 52 4. Byte Check sum 92 5C

8.5.15 Lock and unlock keys

Command (Byte 3): | decimal 86; hexadecimal 0x56 Parameter format

Parameter: DO = 0: key lock inactive 7 bit data byte
DO = 1: key lock active

Reply (Byte 3): decimal 89; hexadecimal 0x59

Parameter: no

The keys on the sensor are locked or unlocked.
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Example telegram
(in the example, the sensor has the address 1, the key lock is active)

Master telegram Sensor’s reply telegram
Designation Decimal Hex.: Designation Decimal Hex.:

1. Byte Address 129 81 1. Byte Address 129 81

2. Byte Length 5 05 2. Byte Length 4 04

3. Byte Command 86 56 3. Byte Reply 89 59

4. Byte Data 1 01 4. Byte Check sum 92 5C
5. Byte Check sum 83 53
8.5.16 Permanent storage of configurations

Command (Byte 3):

decimal 83; hexadecimal 0x53

Parameter: no
Reply (Byte 3): decimal 89; hexadecimal 0x59
Parameter: no

Sensor settings are stored in the EEPROM (they thus remain saved even after the power supply has been discon-

nected).

Example telegram

(in the example, the sensor has the address 1)

Q1 input is set via the software. The functions which depend on the status of the input (e.g. Q1 as trigger input or

autom. zero) can thus be controlled via the software.
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Master telegram Sensor’s reply telegram
Designation Decimal Hex.: Designation Decimal Hex.:
1. Byte Address 129 81 1. Byte Address 129 81
2. Byte Length 4 04 2. Byte Length 4 04
3. Byte Command 83 53 3. Byte Reply 89 59
4 Byte Check sum 86 56 4. Byte Check sum 92 5C
8.5.17 Set Q1 input
Command (Byte 3): | decimal 81; hexadecimal 0x51 Parameter format
Parameter: DO = 0: set Q1 low 7 bit data byte
DO = 1: set Q1 high
Reply (Byte 3): decimal 89; hexadecimal 0x59
Parameter: no
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Example telegram
(in the example, the sensor has the address 1, Q1 is set to high)

Master telegram Sensor’s reply telegram

Designation Decimal Hex.: Designation Decimal Hex.:
1. Byte Address 129 81 1. Byte Address 129 81
2. Byte Length 5 05 2. Byte Length 4 04
3. Byte Command 81 51 3. Byte Reply 89 59
4. Byte Data 1 01 4. Byte Check sum 92 5C
5. Byte Check sum 84 54

8.5.18 Distance measured values

Command (Byte 3): | decimal 65; hexadecimal 0x41

Parameter: no

Reply (Byte 3): decimal 89; hexadecimal 0x59 Parameter format
Parameter: Data 12 bit data item Data 3

Reads out the current distance to the object (raw data). Altered characteristic settings (4 mA point, 20 mA point, Min,
Max, autom. centre ...) are not taken into account. The analogue output is not affected, it always transmits measured
operating values.

Example telegram
(in the example, the sensor has the address 1)

Master telegram Sensor’s reply telegram
Designation Decimal Hex.: Designation Decimal Hex.:

1. Byte Address 129 81 1. Byte Address 129 81

2. Byte Length 4 04 2. Byte Length 6 06

3. Byte Command 65 41 3. Byte Reply 89 59

4. Byte Check sum 68 44 4. Byte 64 40
5.Byte |00 0 00
6. Byte Check sum 30 1E

8.5.19 Operating measured values

Command (Byte 3): | decimal 73; hexadecimal 0x49
Parameter: no
Reply (Byte 3): decimal 89; hexadecimal 0x59 Parameter format
Parameter: Data 12 bit data item:
Data 3 with switching output recognition

The current measured values and switching output recognition are read whilst taking into account the settings which
alter the characteristics (4 mA point, 20 mA point, Min., Max., autom. centre ...).
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Example telegram
(in the example, the sensor has the address 1)

Master telegram Sensor’s reply telegram
Designation Decimal Hex.: Designation Decimal Hex.:
1. Byte Address 129 81 1. Byte Address 129 81
2. Byte Length 4 04 2. Byte Length 6 06
3. Byte Command 73 49 3. Byte Reply 89 59
4. Byte Check sum 76 4C 4. Byte 00
5. Byte Data 00
6. Byte Check sum 94 5E

8.5.20 Fast measured value output

Command (Byte 3): | decimal 70; hexadecimal 0x46

Parameter: no

Reply (Byte 3): decimal 89; hexadecimal 0x59

Parameter: no

Example telegram
(in the example, the sensor has the address 1)

Master telegram Sensor’s reply telegram

Designation Decimal Hex.: Designation Decimal Hex.:

1. Byte Address 129 81 1. Byte Address 129 81
2. Byte Length 4 04 2. Byte Length 4 04
3. Byte Command 70 46 3. Byte Reply 89 59
4. Byte Check sum 67 43 4. Byte Check sum 92 5C

If output Q1 is set to high after this command, the continuous transmission of measured values begins according to

parameter format data 4. No intervention is possible via the software during this time.

O INFORMATION

l This command must not be used in bus mode.

8.5.21 Change the sensor's address
Command (Byte 3): | decimal 76; hexadecimal 0x4C Parameter format
Parameter: New address 7 bit data byte
Reply (Byte 3): decimal 89; hexadecimal 0x59
Parameter: no

Change in the address of the connected sensor.
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Example telegram
(in the example, the sensor has the address 1, it is switched to 2)

Master telegram Sensor’s reply telegram

Designation Decimal Hex.: Designation Decimal Hex.:
1. Byte Address 129 81 1. Byte Address 129 81
2. Byte Length 5 05 2. Byte Length 4 04
3. Byte Command 76 4C 3. Byte Reply 89 59
4. Byte Data 2 02 4. Byte Check sum 92 5C
5. Byte Check sum 74 4A

8.5.22 Read sensor settings

Command (Byte 3): decimal 63; hexadecimal 0x3F Parameter format
Parameter: no

Reply (Byte 3): decimal 89; hexadecimal 0x59 Parameter format
Parameter: Function 1 12 bit data item: data 2

D8: Trigger input

D9: Q1 is enable input

D10: X

D11: Maximum hold

D12: Difference hold

D13: Q1 is software input

D14: fast measuring value output

DO: Q1 is signal output

D1: Q1 is scanning zone

D2: Q1 is signal output inversion (1 = N.C.)
D3: Q1 is signal output pulse stretching
D4: Minimum hold

D5: Autom. zero

D6: Autom. centre

Function 2 12 bit data item: data 2
D8 ... D14: Identifikation of variants

DO0: Q1 is signal output

D1: Q1 is scanning zone

D2: Q1 is signal output inversion (1 =N.C.)
D3: Q1 is signal output pulse stretching
D4: Q2 ist good target output

D5 ... D6: X

Function 3 12 bit data item: data 2
D8: Measured value hold
D9, D10: X

D11: Key lock

D12 ..D14: X

DO: Mean value 0,4 ms
D1: Mean value 4 ms
D2: Mean value 40 ms

D3 ..D6: X

Characteristic curve 4 mA point 12 bit data item: data 1
Characteristic curve 20 mA point 12 bit data item: data 1
Switching threshold Q1 12 bit data item: data 1
Scanning zone Q1 12 bit data item: data 1
Switching threshold Q2 12 bit data item: data 1
Scanning zone Q2 12 bit data item: data 1
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Example telegram
(in the example, the sensor has the address 1)

Master telegram Sensor’s reply telegram
Designation Decimal Hex.: Designation Decimal Hex.:
1. Byte Address 129 81 1. Byte Address 129 81
2. Byte Length 4 04 2. Byte Length 21 15
3. Byte Command 63 3F 3. Byte Reply 89 59
4. Byte Check sum 58 3A 4. Byte 32 20
Function 1
5. Byte 1 01
6. Byte . 48 30
Function 2
7. Byte 48 30
8. Byte 55 37
———— Function 3
9. Byte 1 01
10. Byte | Characteristic 0 00
11. Byte curve 4 mA point | o 00
12. Byte | Characteristic 63 3F
13. Byte curve 20 mA point | 63 3F
14.Byte | switching thres- | 0 00
15.Byte | hold Q1 0 00
16. Byte . 0 00
Scanning zone Q1
17. Byte 0 00
18.Byte | Switching thres- | 0 00
19. Byte | hold Q2 63 3F
20. Byte . 63 3F
Scanning zone Q2
21. Byte 63 3F
21. Byte Check sum 101 65
8.5.23 ,,Meas. value hold” function
Command (Byte 3): | decimal 82; hexadecimal 0x52 Parameter format
Parameter: DO = 0: Measuring value Hold off 7 bit data byte

DO = 1: Measuring value Hold

Reply (Byte 3): decimal 89; hexadecimal 0x59

Parameter: no

If this function is activated, the last valid measured value is transmitted at the analogue output when no object is in
the measuring range (OK LED = OFF), . The switching output also maintains its status (if set).
The current value is only displayed again when an object is within the measuring range (OK LED = ON).
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Example telegram
(in the example, the sensor has the address 1, ,meas. value hold” is activated)

Master telegram Sensor’s reply telegram
Designation Decimal Hex.: Designation Decimal Hex.:

1. Byte Address 129 81 1. Byte Address 129 81

2. Byte Length 5 05 2. Byte Length 4 04

3. Byte Command 82 52 3. Byte Reply 89 59

4. Byte Data 1 01 4. Byte Check sum 92 5C
5. Byte Check sum 87 57
9 Care and maintenance

9.1 Cleaning
Should the front screen of the sensor become dirty, wipe it with a soft cloth and if necessary use a cleaning agent for
plastic surfaces.

' CAUTION
® Never use aggressive detergents.

9.2 Transport, packaging, storage
Check the delivery upon receipt to ensure that it is complete and that no damage occurred during transport. Should

the delivery be damaged, contact the carrier immediately. When returning the sensor, the packaging must always be
sufficient solid.

O INFORMATION
l If a defect is found, a complaint must be made immediately. Claims can only be made within the
valid time limit.

9.3 Disposal

Electronic components are subject to the regulations governing treatment of hazardous waste and may only be
disposed of by specialist companies.

10 Troubleshooting

Description of error

Possible cause

Remedy

When changing to set-up mode
all LEDs flash immediately.

Key lock activated.

Unlock FT50 RLA, see chapter 7.1 ,Unlock
keys”.

The sensor does not switch to
set-up mode (via control panel).

Sensor is simultaneously being
operated via interface.

Disconnect serial interface.

Sensor is not found by software
after connection.

Sensor is still programmed as
master.

Reset sensor to factory settings via control
panel, see chapter 7.1
JActivate factory setting”.

Sensor is not found by software
after connection. The message:
,Com Port is busy” appears.

Sensor is programmed as slave.

Reset sensor to factory settings via control
panel, see chapter 7.1
JActivate factory setting“.
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Description of error

Possible cause

Remedy

Master - slave mode does not
function.

LED C is only alight on one
sensor.

One sensor is not in correct mode.

Reprogram the sensor whose LED is not
alight.

One sensor does not have function
no. 27.

Use the sensor that does not have function
27 as master.

After activating fast meas. value,
the sensor no longer reacts to
program.

PIN 3 (Q1) = +Us.

Set Q1 back to low = settings are possible
again.

Q1 was set to high via software.

Disconnect power supply. Restart the
sensor, it will then be operational.

In the event of any other malfunctions, please contact us or our representations.

1 Technical data

Optical data (typ.)

FT 50 RLA-70 FT 50 RLA-220
Operating range 30 ... 100 mm 80 ... 300 mm
Measuring range 70 mm 220 mm

Resolution

Light used

< 0.1 % of end value of operating range (0.1 /0.3 mm) *'

Pulsed laser light, red 650 nm, MTBF > 50.000 h *2

Size of light spot

see illustr. 4

Max. ambient light

Constant light 5000 lux as per EN 60947-5-2

Laser protection class

2 (EN 60825-1)

Electrical data (typ.)

Operating voltage Us

18...30vVDC™*

Power consumption |, no load

<40mAat24 VvV DC

Switching outputs

Q1/Q2 (PNP, N.O./N.C. reversible)

Output current |, Q1, Q2

<100 mA

Switching frequency (ti/tp 1:1) Q1, Q2 <1kHz

Response time Q1, Q2, Qa

> 0.4 ms (when averaging = off) / 4 ms / 40 ms to end value

Max. capacitive load Q1, Q2

<100 nF

Pulse stretching Q1, Q2

50 ms (when activated)

Analogue output Qa

4...20mA*

Serial interface

RS485 (S1 verion only)

Linearty

< 0,25 % of end value of operating range (0.25 mm / 0.75 mm)

Temperature drift

< 0,02 % of end value of operating range / K

Repeatability

< 0,25 % of measuring range

Protective circuits

Reverse battery protection, short circuit protection (not RS485)

VDE protection class

EE

Power-on delay t,

<300 ms

Mechanical data (typ.)

Casing material

ABS, shock-resistant

Front screen material

PMMA
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Mechanical data (typ.)

Protection standard IP 67 *¢
Ambient temperature range -10 ... +60 °C
Storage temperature range -20...+480 °C

Resistance to thermal shocks and vibration | EN 60947-2

Connection

M12 connector, rotatable, 8-pin

Weight

approx. 43 g

*! smallest, measurable difference
*2 at ambient temperature: +40 °C

*3 limit values

** recommended burden < 500 Ohm

** rating 50 V DC

*6 with attached connector

12 Order information

Part no.

Part name

Description

574-41018

FT 50 RLA-70-L8

Distance sensor, 30 ... 100 mm, resolution 0.1 % of measuring range,
2 x PNP,N.O./N.C., 4 ... 20 mA, M12 8-pin connector, *!

574-41019 FT 50 RLA-70-S1L8 Distance sensor, 30 ... 100 mm, resolution 0.1 % of measuring range,
2 x PNP,N.O./N.C., 4 ... 20 mA, RS485, M12 8-pin connector, *!

574-41014 FT 50 RLA-220-L8 Distance sensor, 80 ... 300 mm, resolution 0.1 % of measuring range,
2 x PNP,N.O./N.C., 4 ... 20 mA, M12 8-pin connector, *!

574-41015 FT 50 RLA-220-S1L8 | Distance sensor, 80 ... 300 mm, resolution 0.1 % of measuring range,

2 x PNP,N.O./N.C., 4 ... 20 mA, RS485, M12 8-pin connector, *'

*1 each include mounting and operating instructions FT 50 RLA-70 and -220 (part no. 068-13671)

121 Accessories

Part no. Part name Description

902-51646 L8FS-5m-G-PUR Connection cable M12, 8-pin, length 5 m, straight, PUR

902-51671 L8FS-2m-G-PUR Connection cable M12, 8-pin, length 2 m, straight, PUR

902-51687 L8FS-2m-W-PUR Connection cable M12, 8-pin, length 2 m, angled, PUR

902-51688 L8FS-5m-W-PUR Connection cable M12, 8-pin, length 5 m, angled, PUR

579-50000 MS F 50 Standard mounting bracket F 50

579-50005 MSP F 50 Mounting bracket F 50 (sensor protection / very robust)

533-11013 PC-SW ProgSensor Software

533-01005 CUSB-RS485-Set USB-RS485 interface converter, set incl. extension cable 0.7 m, CD-ROM
(driver-software) and D-SUB-socket ClI D9F-S9 (9-pin, female) with screw
terminale

533-11017 K2-ADE-TB Interface Converter RS485/422 zu RS232

Accessories not included in delivery
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O INFORMATION

ﬂ To operate the FT 50 RLA-S1 sensor on a PC, the PC must be equipped with a RS485 interface. If
this is not the case the existing interface (RS232, USB, etc.) can be used with a adaptor.
If your PC has a RS232 interface, we recommand to use the RS232 converter K2-ADE-TB *?
If your PC has a USB interface, the additionalCUSB-RS485-Set *? is required..

*2 see accessory list for part numbers

O INFORMATION
ﬂ Data sheets, instruction manuals and operating software (Progsensor) are available for downloa-
ding on www.sensopart.de.
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1

Explication des symboles

Les avertissements et autres messages contenus dans ce manuel sont repérés par des symboles. lIs sont
également précédés de mots les signalant. Les symboles utilisés sont les suivants :

A
A
!
i

2

AVERTISSEMENT
... indique une situation potentiellement dangereuse pouvant provoquer la mort ou des blessures graves
si elle n'est pas évitée.

AVERTISSEMENT
... indique des situations pouvant étre dangereuses a cause des rayons laser.

ATTENTION
... indique une situation potentiellement dangereuse pouvant provoquer des dommages matériels si elle
n'est pas évitée.

REMARQUE

Signale des conseils et des recommandations utiles ainsi que des informations contribuant & un foncti-
onnement efficace de I'appareil.

Instructions de sécurité

Afin d'éviter des accidents ainsi que des dommages corporels ou matériels, agir prudemment et lire et
respecter impérativement les instructions de sécurité suivantes :

A

AVERTISSEMENT

Le produit n'est pas compatible avec la sécurité des personnes (pas de composants de sécurité
comme indiqué dans les normes pour machines).

Respecter toutes les instructions de sécurité et consignes contenues dans le manuel des in-
structions de service et de montage.

Respecter les réglements locaux en vigueur en matiére de prévention des accidents ainsi que
les régles générales de sécurité.

Avant toute intervention sur I'appareil, lire soigneusement ces instructions de service et de
montage.

Les instructions font partie du produit et doivent étre conservées a proximité directe du capteur,
de maniére a étre constamment accessibles au personnel.

Le raccordement, montage et réglage du capteur doivent étre uniquement exécutés par du
personnel qualifié.

Il est interdit de procéder a des interventions ou des modifications sur I'appareil !

AVERTISSEMENT

Ne pas regarder dans la trajectoire du rayon laser. Ne pas empécher le réflexe de fermeture des
paupiéres.

Risques de lésions sur la cornée quand on regarde dans la trajectoire du rayon laser de fagon
continue.

Reportez-vous aux indications du chapitre 5 "Montage".

REMARQUE
Le FT 50 RLA correspond a la classe de protection de laser 2 selon DIN EN 60825-1,
édition 2008-05. Les exigences techniques satisfont a la norme EN 60947-5-5, édition 2000.
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3 Utilisation conforme a la destination de I’appareil

Le FT 50 RLA est un capteur optique sans contact qui mesure les distances. Il est possible de mesurer
I’épaisseur d’objets ou la différence d’épaisseur en utilisant deux FT 50 RLA (uniquement les types S1).

AVERTISSEMENT
Le produit n'est pas compatible avec la sécurité des personnes (pas de composants de sécurité
comme indiqué dans les normes pour machines).

4 Caractéristiques de fonctionnement
¢ Champ de travail: 30 ... 100 mm ou 80 ... 300 mm
« Sortie analogique 4 ... 20 mA
* 2 sorties de commutation
« Boitier compact (50 x 50 x 17 mm)
* Haute résolution
< Variante S1 avec interface de série RS485, possibilité BUS
« Réglable par apprentissage , Teach-in", Type S1 également par logiciel

Nombreuses fontions

Principe de fonctionnement

Le FT 50 RLA mesure selon le principe de la triangulation. On peut ainsi, grace a la position du spot sur le dé-
tecteur, déterminer la distance existant entre un objet et le capteur.

Champ de travail (réglage usine)

OKLED (verty EIn T | I
(Good Target)  Aus -

20 mA+

Sortie

analogique

(inversable)

4 mA
t t

FT 50 RLA70 30 mm 100 mm "
Fig. 3

FT 50 RLA 220 80 mm 300 mm 15500271
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Géométrie du spot

FT 50 RLA 70... FT 50 RLA 220...
A 30 80
B 100 300
C 1,5x3 1,5x3,5
D 1,5x 3,25 2x4,5
X 29,4 32,5
Fig. 4
15500269 TN Toutes les dimensions en mm (valeurs types)
5 Montage
5.1 Plan coté
50
4 .
Teach-in
17 4.3 LEDs 50 /YZAL/\
__|Receiver ~ — fi = ;N
4 0 /|
Q3 8 ¥ I | b
of T\Q;& N ’Tﬁfsrﬂ‘-ﬂ = 7 & 48
e | o4 A r
N ol < 30 110.5|
3 < 19
M12x1 097
40 Fig. 5 Fig. 6
44 15300716 15300065

5.2 Montage du capteur

Ordre des capteurs

Positionner les capteurs et les visser aux fixations adaptées, par ex. MS F 50* ou MSP F 50* (non inclus dans la
livraison).

*Pour la référence, voir la liste des accessoires

O REMARQUE
l Tenir compte des conditions d'utilisation :
* La distance a I'objet doit rester dans les limites de la champ de travail du capteur (voir carac-

téristiques techniques)

* L'objet doit se déplacer en diagonale par rapport a la platine avant du capteur (Fig. 7+8).

¢ En cas de surfaces fortement réfléchissantes ou brillantes, incliner le capteur d’env. 5 ° par
rapport a la surface de I'objet (Fig. 9).

En cas de secousses violentes (chocs/vibrations), protéger le capteur au moyen d’une structure

' ATTENTION
[ appropriée.
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AVERTISSEMENT
& * Ne pas regarder dans la trajectoire du rayon laser. Ne pas empécher le réflexe de fermeture

des paupiéres.

* Risques de Iésions sur la cornée quand on regarde dans la trajectoire du rayon laser de fagon
continue.

¢ Lors du montage, faire attention a ce que le faisceau soit monté a la fin.

* Ne pas diriger le laser sur des personnes (hauteur de téte).

« Eviter les reflets du laser sur des objets réfléchissants lors du réglage.

« SiI'étiquette de mise en garde est cachée par I'installation pour I’application souhaitée, en
mettre une autre qui soit visible. Apposer la nouvelle étiquette de mise en garde de fagon a ne
pas avoir a regarder dans la trajectoire du rayon laser lors de sa lecture !

Le montage du FT 50 RLA est terminé.

Fig. 7 Mouvement linéaire Fig. 8 Mouvement rotatif Fig. 9 Objets réfléchissants
15500270 15500274
6 Installation électrique

Tourner le boitier (voir fig. 5) jusqu'a ce que le cable de raccordement ne soit pas comprimé ou plié.
Brancher et visser la prise femelle du cable de raccordement (couples de serrage autorisés env. 0,5 ...1 Nm).
Fixer le cable de raccordement (par exemple avec un serre-cable).

Raccorder le capteur selon la fig. 10.

>

BN

+U Typ / Type / Ref. Pin 1 Pin 5

{WH 8
)>—————— 1 dep.ontype
3 GY 5 dep. on type FT 50 RLA ...-S1L8. | RS485 RS485

2

| -

15 o

[6_JPK + Data+ (Y/A) | Data- (Z/B)
8 gRD (:) Qa 4...20 mA

= - FT50 RLA..-L8. |-

En

7

- -L-l 1 )
J [ e ' Q1 Fig. 10
15400127

ATTENTION
Les PIN 1 et 5 ne doivent pas étre raccordés au courant, sous peine d'endommager de maniére
irréversible I'interface RS485.
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Raccordement | Couleur | Utilisation Remarque

1 (WH) Blanc RS485 Data+ (Y/A) Uniquement Type S1
2 (BN) Brun +Us

3 (GN) Vert En tant que sortie de commutation Q1, ou entrée avec fonctions | Q1

d'entrées en option (voir chap. 7 , Commande et réglage ”)

4 (YE) Jaune En sortie de commutation Q2, ou fonction de commutation Q2 ou Good Target
Good Target (=bonne cible)
(objet reconnaissable dans le champ de travail)

5 (GY) Gris RS485 Data- (Z/B) Uniquement Type S1
6 (PK) Rose Qa + Valeur analogique mésurée

7 (BU) Bleu -Us

8 (RD) Rouge | Qa- Masse analogique

Apres avoir branché la tension, le FT 50 RLA est prét a fonctionner aprés un retard a I'enclenchement (< 300 ms).

O REMARQUE
ﬂ Merci de respecter le temps de chauffe (env. 15 minutes) pour une précision maximale.

7 Commande et réglage

Le capteur a différents modes de service et fonctions.
Le capteur est réglé grace aux touches @ et o du menu de commande.

' ATTENTION

M N'appuyer sur les boutons qu’avec les doigts! Ne pas utiliser d'objets pointus!

Pour le FT 50 RLA...S1 (avec interface RS485), le réglage des fonctions du capteur peut également se faire par
I'interface de série.
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71

Les LED (fig. 11) indiquent les menus et réglages sélectionnés.

BA ZA

QO Q2
I oK
cJ CIFA

t

Exi

Vv Conf

Fig. 11
15500272

s

Témoins de fonctionnement et éléments de réglage

LED | Couleur | En mode de travail En mode de réglage

BA | Vert Affichage de fonctionnement LED clignote quand le mode de
(LED est allumée quand le cap- réglage (mode Set) est activé.
teur est en fonctionnement)

ZA Rouge Afficheur d’état :

Est allumée quand fontion est
activée.

Est éteint quand fonction n’est
pas activée.

En apprentissage : Signal de
confirmation

Q1 Jaune

Est allumée quand Q1 Entrée /
Sortie est active

Q2 Jaune

Est allumée quand Q2 est active

| Vert

Est allumée quand la fonction Q1
entrée de trigger ou
Q1 entrée Enable est active

OK | Vert

Good Target (est allumée quand
un objet est saisi dans le champ
de mesure

C Vert

Est allumée quand le capteur est
programmeé en tant que Maitre ou
Esclave

FA Vert

Est allumée quand la fonction Q1
Autocenter ou Autozero est active

Tableau des fonctions a partir de
la chap. 7.2.2 expique plus préci-
sément les Leds Q1, Q2, |, OK, C
et FA en mode apprentissage.

Les touches et leur fonction:

On configure le FT 50 RLA avec les touches @ et o

Fonctions générales de commande

@0

Touches En mode de travail En mode de réglage
Quitter le mode réglage:
Activer le mode réglage: ; .
En appuyant simultanément sur les Appuyer d’abord sur la touche et puis sur la
deux touches (> 3 s) on active le mode touche )
menu de apprentissage. Tous les réglages sont ensuite sauvegardés.
commande Si I'afficheur de bon fonctionnement BA | £y rejachant la touche , on active le mode
complet est allumé aprés ce laps de temps RUN.

= Régler le FT 50 RLA, voir fig. 11. Les

LEDs montrent I'état de la fonction n° 1.

Si toutes les LEDs clignotent aussitot

= Dévérouiller le FT 50 RLA,
, Dévérouillage des touches ”.

L’afficheur de fonctionnement BA est de nouveau
allumé de maniere ininterrompue.

O REMARQUE

ﬂ En cas de coupure de courant pendant
la procédure de réglage, tous les
réglages faits jusqu'a ce moment sont
perdus.
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Fonctions générales de commande

Touches En mode de travail En mode de réglage
SET Appuyer brievement sur @-Cela change I'état
i de la fonction considérée ou conduit a la sauve-
@ Sans fonction garde et a la confirmation de valeurs réglées.
L’état de la fonction est affiché par ZA (LED

allumée = activée, LED éteinte = inactive).

Pendant I'allumage (Power ON)
activer la configuration usine :

Appuyer sur la touche (pendant env.
10 s), jusqu’a ce que les LEDs arrétent de
clignoter et soient allumées de maniére
ininterrompue. L'afficheur est allumé en
vert, sans interruption.

Apres avoir relaché la touche @ la
mise a jour est effectuée. Le FT 50 RLA
est de nouveau en configuration usine.

En appuyant sur q on sélectionne la pro-
chaine fonction dans'le tableau.

Sans fonction Le numéro de la fonction est représenté par un
chiffre sur la LED.
Apres la derniere fonction, on retourne a la

premiere.
Relayage Pendant I’'allumage (Power ON)
déverrouillage des touches :
o Appuyer sur la touche (pendant env.

10 s), jusqu’a ce que les LEDs arrétent de
clignoter et soient allumées de maniére
ininterrompue. L'afficheur ZA est allumé
en rouge, sans interruption.

Apres avoir relaché la touche , le
menu de commande est dévérouillé.

REMARQUE
Le verrouillage temporisé permet d'éviter I'activation du mode de réglage par pression breve
accidentelle sur la touche.

=0

7.2 Régler fonctions de I'interface des commandes

7.21 Guide compact (068-13884) voir page supp
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7.2.2

Réglages et modes de fonctionnement possibles

N

Echantillon
LED

Témoin d'état ,, ZA”

Réglage usine

Désignation

QI
1
cl

Q2
oK
JFA

Q1 : Régler comme sortie ou entrée de commutation

Changer avec

ON, quand Q1 est défini comme sortie de
commutation
OFF, quand Q1 est défini comme entrée

Q1 = Sortie de commutation
(»ZA”" =ON)

Q]
| .
c

Q2
oK
[JFA

Q1 : Apprentissage du 1er point de commutation

Garder la valeur
mesurée avec

ON, quand la valeur mesurée est OK
OFF, quand la valeur est erronée

Point de commutation pour la
moitié du champ de mesure.

Apres avoir relaché la touche @ la valeur actuelle mesurée est sauvegardée comme 1er

point de commutation de la sortie de commutation de Q1.

QI
| .
c

Q2
[JOK
CJFA

Q1 : Apprentissage du 2™ point de commutation

Garder la valeur
mesurée avec

ON, quand la valeur mesurée est OK
OFF, quand la valeur est erronée ou quand
pas de 2™ point de commutation.

Apres avoir relaché la touche @ la valeur actuelle mesurée est sauvegardée comme 2°¢me
point de commutation de la sortie de commutation de Q1 et calculé avec le point de commutati-

on 1 en fenétre de commutation.

Q]

cm

Q2
oK
JFA

Q1 : Régler la fonction de commutation (N.O. ou N.C)

Changer avec

ON, quand N.C. (contact a ouverture)
OFF, quand N.O. (contact a fermeture)

N.O. / Contact de fermeture
(, ZA" = OFF)

QI
1
cH

Q2
oK
JFA

Q2 : Régler en tant que sortie de commutation ou sortie ,, Good Target ”

Changer avec

ON, quand Q2 = Sortie de commutation
OFF, quand Q2 = Good Target

(Q2 = Good Target = High, quand I'objet est
détecté dans le champ de mesure et la fonc-
tion n° 10 est activée)

Good Target
(, ZA” = OFF)

Q]

cH

Q2
oK
JFA

Q2 : Apprentissage du 1er point de commutation

Garder la valeur
mesurée avec

ON, quand valeur est OK
OFF, quand valeur est erronée

Aprés avoir relaché la touche @ la valeur actuelle mesurée est sauvegardée comme 1er

point de commutation de la sortie de commutation de Q2.

QI

cH

Q2
[JOK
JFA

Q2 : Apprentissage du 2™ point de commutation

Garder la valeur
mesurée avec

ON, quand valeur est OK
OFF, quand valeur est erronée ou quand pas
de 2iéme point de commutation.

Aprés avoir relaché la touche , la valeur actuelle mesurée est sauvegardée comme 2°éme
point de commutation de la sortie de commutation de Q2 et calculé avec le point de commutati-
on 1 en fenétre de commutation.
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N° | Echantillon Témoin d'état ,, ZA” Réglage usine
LED
Désignation
8 | QilJ mEQ: | Q2: Régler fonction de commutation (N.O. ou N.C.)
I 0 CJOK Changer avec ON, quand N.C. (contact d’ouverture) N.O. / Contact fermeture
cL1 LIFA OFF, quand N.O. (contant de fermeture) (, ZA” = OFF)
9 |Q/E EHQ:|Q1, Q2: Activer le maintien a ’enclenchement de 50ms pour les sorties de commutation
I [J oK Q1 et Q2.
CLJ LIFA Changer avec ON, quand maintien a I'enclenchement activé | OFF
OFF, quand maintien a I'enclenchement inactif | (, ZA” = OFF)
10 | @i EEQ: | Q2 = Activer / désactiver Good Target :
| = [OK Changer avec ON, quand Good Target est activé Good Target
cL1 LIFA OFF, quand Good Target est inactif (, ZA” = ON)
Quand activé, la sortie de commutation Qz2, signale qu’un objet se trouve dans le champ de
mesure. On peut inverser la fonction de commutation par la fonction n° 8.
11 | QI W Q: | Régler Q1 en entrée de trigger pour elevé et hold :
| B [JOK Changer avec ON, quand Q1 = entrée de trigger Q1 = pas d’entrée de trigger
CL] LIFA OFF, quand Q1 = pas entrée de trigger (, ZA” = OFF)
Avec les fronts montants sur Q1, on maintient la valeur mesurée jusqu’au prochain trigger.
En mode maitre-esclave, les deux capteurs doivent étre déclenchés.
12 | Q@i EEQ: | Régler Q1 comme entrée de commande pour laser ON/OFF :
I T CJOK Changer avec ON, quand activé »ZA” = OFF
CH [ IFA

OFF, quand inactif

Sert a activer / désactiver le faisceau du laser. Faisceau laser ON, tant que Q1 = +Us.
Faisceau laser OFF, tant que Q1 = -Us. La derniere valeur mesurée est actuelle. Lors d’'une
nouvelle activation, le temps de réponse s’allonge selon la moyenne de valeur qui a été réglée.
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N° | Echantillon Témoin d'état ,, ZA ” Réglage usine
LED
Désignation
13 | Q/EE EEQ: | Couper la recherche de la moyenne :
I L] CJOK| ativer avec ON = moyenne OFF Moyenne off
CH [FA (.ZA" = ON)
Explication sur la recherche de la moyenne :
Grace a la recherche de la moyenne mobile, il est possible de , lisser ” le résultat (signal de
sortie) et de , cacher ” des imperfections (comme par ex. une surface rugueuse lors de la
mesure d’un objet).
Pour cela, les valeurs de mesure sont lues dans une mémoire et une moyenne arithmétique
est calculée. Les fonctions n° 14 et 15 déterminent le nombre de mesures qui serviront a
I'établissement d’'une moyenne.
Grace au balayage de 0,4 ms par détection, on peut situer le temps de réponse entre 0,4ms
(sans formation de moyenne) et 40ms.
Objet mesuré
. Direction du mouvement
Temps de réponse —_— >
I[mA]
0,4 ms = 1 mesure (pas de moyenne) (fonction 13) o
N~
4 ms = Recherche moyenne de 10 mesures (fonction 14) 2]
—
40 ms = Recherche moyenne de 10 mesures (fonction 15) ©
Temps de réponse t[s]
Fig. 12 Ligne de sortie en fonction de la moyenne arithmétique
15500273
14 | Qi EEQ: | Régler la recherche de moyenne 4 ms :
| B [JOK Changer avec ON, quand activé Recherche de la moyenne
cmm [IFA OFF, quand inactif 4 ms éteint :
(, ZA” = OFF)
Les (maxi) 10 derniéres valeurs mesurées servent a la recherche de la moyenne. Explication
sur,, Recherche de la moyenne ”, voir fonction n® 13
15 | /Il W Q: | Régler la recherche de moyenne 40 ms :
| I [JOK Changer avec ON, quand activé Recherche de la moyenne
cmm LIFA OFF, quand inactif 40 ms éteint :
(, ZA” = OFF)
Les (maxi) 100 dernieres valeurs mesurées servent a la recherche de la moyenne. Explication
sur,, Recherche de la moyenne ”, voir fonction n® 13
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mesurée avec

OFF, quand objet en dehors du champ

N° | Echantillon Témoin d'état ,, ZA ” Réglage usine
LED
Désignation
16 | @iCJ Q2 | Graduer la sortie analogique (mettre des points en 4 mA) :
I -g: Garder la valeur | ON, quand objet en champ 20 mA = Début du champ de
co mesurée avec OFF, quand objet en dehors du champ mesure
Apres confirmation de la touche @ la valeur actuelle correspond au point 4 mA de la sortie
analogique. La croissance de la ligne de reconnaissance de sortie provient de cette valeur et du
point 20 mA (fonction n° 17). Si aucun objet ne se trouve dans le champ de détection, la fin du
champ de mesure est fixée.
17 | QI [JQ: | Graduer la sortie analogique (mettre des points en 20 mA) :
I L) EMOK| Garder la valeur | ON, quand objet en champ 20 mA = Début du champ de
C[1 [IFA

mesure

Apres confirmation de la touche @ la valeur actuelle correspond au point 20mA de la sortie
analogique. La croissance de la ligne de reconnaissance de sortie provient de cette valeur et
du point 4mA (fonction n° 16). Si aucun objet ne se trouve dans le champ de détection, la fin du

champ de mesure est fixée.
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N° | Echantillon Témoin d'état ,, ZA ” Réglage usine
LED
Désignation
18 | Qi1 [1Q: | Fonction ,, Autozero ” (avec Q1 en entrée de commande) :
| . -g:\( Changer avec ON, quand Autozero aktivé Inactif
co OFF, quand Autozero inactif (, ZA" = OFF)
Avec cette fonction, la ligne de reconnaissance de sortie (4 mA) est poussée de maniere
paralléle. Si la fonction est activée et jointe a Q1 +Us, la valeur actuelle mesurée est assimiliée
avec la valeur de sortie de 4mA. La croissance de la ligne de reconnaissance reste identique.
La valeur maxi de la ligne de connaissance est limitée par le champ de mesure.
La distance de I'objet doit rester dans le champ de mesure.
Signal analogique
20 mA
4 mA
+Us
Q1 —{
-Us
Fig. 13
t(s) 15500148
20 mA+
4 mA N Réglage usine
: Autc‘) Zéro a 150 mm : Fig. 14
80 150 300 ™ 15500858
94
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N° | Echantillon
LED

Témoin d'état ,, ZA ”

Réglage usine

Désignation

19 |/l Q2

Fonction ,, Autocenter ” (avec Q1 en entrée de commande) :

| Hl EEOK

Changer avec
C[] [IFA

ON, quand Autocenter activé
OFF, quand Autocenter inactif

Inactif
(, ZA” = OFF)

Avec cette fonction, la ligne de reconnaissance de sortie (4 mA) est poussée de maniere paral-
lele. Si la fonction est activée et jointe a Q1 +Us , la valeur actuelle mesurée est assimiliée avec
la valeur de sortie de 12 mA. La croissance de la ligne de reconnaissance reste identique.

La distance de I'objet doit rester dans le champ de mesure.

Signal analogique
20 mA
12 mA =
4 mA
+Us
Q1 —*
-Us
Fig. 15
i(s) 15500146
20 mA 4
12 mA e
4 mA DT
Autocenter @ 120 mm
‘ ‘ : Fig. 16
mm
80 120 190 300 15500859
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N° | Echantillon Témoin d'état ,, ZA ” Réglage usine
LED
Désignation
20 | @iCJ [1Q: | Fonction ,, Hold maximum (minimum) ” (avec Q1 en entrée de commande) :
é E Eg}\( Changer avec ON, quand Hold maxi est activé Inactif
OFF, quand Hold max inactif (, ZA" = OFF)
Si la fonction est activée, la valeur maximale du signal de mesure est définie et stocké de
maniére temporaire, aussi longtemps que Q1 est alimenté par le courant +Us .
Si -Us est jointe a Q1, la valeur maximale trouvée est retransmise par la sortie analogique.
Exemple d’application : définition de la valeur max. d’'une vague.
Grace a l'inversion de la ligne de reconnaissance analogique (voir fonction n® 16 et 17), on peut
aussi définir le minimum.
{93
L
2o 20 mA-
£T 1 14 mA
58 1 2
%@ 4 mA : T T T 2 8mA
- 20 mA- : ‘ : ;
5} ; : "
g : 1 cl2 @ Q1 = +Us = Relevé, regrouper des
5’ 4 mA : - - valeurs de mesure
° ‘ : : :
5 ; : 1 : (B Qt = -Us = Affichage, la derniére valeur
_$ Qi *Us I I I I maximale du signal analogique est pré-
5 -Us . sente a la sortie analogique
%) )
® ® Fig. 17
15500153
21 | /M@ [JQ: | Fonction ,, Hold difference ” (avec Q1 comme entrée de commande) :
(': LJ -gf Changer avec | ON, quand Hold différence activée inactif
Ll OFF, quand Hold différence inactif (, ZA” = OFF)
Si la fonction est activée et que Q1 est jointe au courant +Ug, la différence de la valeur mini et
maxi du signal de mesure est déterminée et sauvegardée.
Si Q1 est jointe a -Us, la valeur de différence la plus grande trouvée sera transmise a la sortie
analogique.
Exemple d’application : Vérifier le contenu de récipients ou de paquets vides.
¥
2o 20 mA+ 1 12mA
g3
s 2 2mA
G 4 mA
5
20 mA-|
] Q1 = +Us = Relevé, regrouper des valeurs
= 1 de mesure
d 4 mA - ' T : : T
E] +Us : : : : (B) Qi = -Us = Affichage, la derniére valeur
© maximale du signal analogique est présen-
.g @ -Us I I I I te a la sortie analogique
3 Fig. 18
® ® 15500149
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N°

Echantillon
LED

Témoin d'état ,, ZA ” Réglage usine

Désignation

22

Qi Q2
| Hl EEOK
CH [JFA

Activer les réglages usine :

Activer avec ZA est allumée aussi longtemps que la touche | --
est enfoncée.

Si on appuie sur la touche @ tous les réglages usine sont réactivés.
Cette étape ne peut pas étre annulée.

23

Qi [(1Q2

CH [JFA

Verrouillage des touches :

Changer avec ON, quand verrouillage activé inactif
OFF, quand verrouillage inactif (, ZA” = OFF)

Si la fonction est activée, les touches sont verouillées quand on quitte le mode réglage.
L’annulation du verrouillage doit se faire par POWER On réglage usine (voir chap. 7.2.5) ou en
dévérouillant les touches par POWER On (voir chap. 7.1, paragraphe , Témoins de fonctionne-
ment et éléments de réglage ")

24

Q] [JQ2
| 7 CJOK
C[J] EHFA

Fonction ,, Maintien valeur mesurée ” :

Changer avec ON, quand Maintien valeur de mesure activée | Inactif
OFF, quand Maintien valeur de mesure (, ZA” = OFF)
inactive

Si la fonction est activée, la valeur mesurée en dernier est gardée et transmise par la sortie
analogique, aussi longtemps qu’aucun objet ne se trouve dans le champ de mesure (OK LED =
OFF). La sortie de commutation, si elle a été définie, garde également son dernier réglage.
C’est seulement lorsqu’un objet entre dans le champ de mesure (OK LED = ON) qu’un nouvelle
valeur de mesure sera prise en compte.

Exemple d’application : Conserver, sur une machine a usiner, la position précise d’un outil lors
d’un échange d’outils.

Fig. : Comportement d’une sortie analogique avec ou sans Maintien valeur de mesure.

{@=00 1

Début du champ de mesure —1

Fin du champ de mesure

20 mA
avec Maintien valeur de mesure

4 mA

20 mA ' : : :
Lo sans Maintien valeur de mesure
4 mA
ON } e r
Good Target Q2
OFF Fig. 19

15500275
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N° | Echantillon Témoin d'état ,, ZA” Réglage usine
LED
Désignation
O REMARQUE
l Les fonctions 25 a 27 ne sont disponibles que sur le FT 50 RLA version S1.
Le raccordement simultané a un systéme de commande SPS ou a un PC par I'interface RS485
n’est pas possible lors de la mesure de différence.
25 | i [1Q: | Activer / Désactiver la fonction ,, Mesure de différence ” (Maitre) :
1 CJ LJOK Changer avec ON, quand mode mesure de différence Inactif
CL] mmFA % Maitre activé (,ZA” = OFF)
OFF, quand mode mesure de différence
= Maitre inactif
Descriptif de la fonction au chap. 7.2.3
26 | Qi [1Q: | Activer / Désactiver le mode mesure d’épaisseur ou de différence (Esclave) :
| B [OK Changer avec ON, quand le mode mesure de différence ou Inactif
CLJ mmFA d'épaisseur = Esclave activé (, ZA” = OFF)
OFF, quand le mode mesure de différence ou
d’épaisseur = Esclave inactif
Descriptif de la fonction - placement des capteurs I'un en face de I'autre en chap. 7.2.3
27 |Q:El [1Q: | Activer / Désactiver le mode de mesure de différence — de parallele (Esclave) :
| B [OK Changer avec | ON, quand le mode mesure de différence ou (, ZA” = OFF)
CL] mmFA de paralléle = Esclave activé
OFF, quand le mode mesure de différence de
parallele = Esclave inactif
Descriptif de la fonction - placement des capteurs en paralléle en chap. 7.2.3
7.2.3 Mode mesure d'une différence

[—1O

REMARQUE

70 ou 220 et interface de

série, version S1) peuvent étre utilisés.

Pour la mesure de différence, seuls les FT 50 RLA de méme champ de mesure (type FT 50 RLA

Le raccordement simultané a un systéme de commande SPS ou a un PC par I'interface RS485

n’est pas possible lors d

e la mesure de différence.

Si un capteur est configuré comme maitre ou esclave, une communication avec le PC n’est pas

possible.

Lors de cette mesure, deux FT 50 RLA ... S1 sont couplés 'un a 'autre. Les capteurs se font face (mesure de diffé-
rence ou d’épaisseur - fonction n° 26) ou sont montés en paralléle (mesure de différence, paralléle - fonction n° 27).
Les champs de mesure, pour la mesure de différence ou d’épaisseur, peuvent se chevaucher (1), se toucher (2) ou
étre distincts I'un de l'autre (3). (fig 20).
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Jwh *Us Rs4gs Data+ (v/A) *Ye WH S

BE e Fig. 21
)8 S 4 U, ——===( 15400172

Les étapes suivantes sont a exécuter pour la mesure de différence :

O
1l

-

N

REMARQUE

Nous conseillons, avant de configurer les capteurs en Maitre et Esclave, de les remettre au régla-
ge usine (fonction n° 22 ou 7.2.2).

De par l'utilisation de 2 capteurs, il faut également multiplier par 2 le risque de mesures érronées
lors de la mesure de différence ou d’épaisseur (résolution, temps de réponse, déviation de
linéarité, etc.).

. Monter les deux FT 50 RLA-...S1 de telle fagon que la distance a I'objet soit toujours comprise dans la zone

de détection des capteurs.

. Relier et connecter les deux capteurs selon le schéma (fig. 21).
. Configurer d’abord I'un des capteurs en tant qu'Esclave. Pour cela, activer la fonction n° 26 (épaisseur —

différence) ou la fonction n° 27 (paralléle — différence) et voir chap. 7.2.2 , Réglages et modes de fonctionne-
ment possibles ”

. Placer I'objet cible dont la valeur de référence est connue, dans le champ de mesure.

Attention : LED ,, OK “ (Good Target) doit étre allumée sur les deux capteurs.

. Configurer le second capteur en tant que Maitre; pour cela activer la fonction 25.

Attention : Le capteur ne se laisse configurer en tant que Maitre que si I'objet se trouve a l'intérieur du
champ pour les deux capteurs (voir 4.).

. La sortie analogique du Maitre montre 12 mA. Cela correspond a la valeur de référence mesurée. De plus,

toutes les fonctions configurables sur le Maitre se réferent a la valeur de référence calulée.

. Placer I'objet @ mesurer dans le champ.
. La valeur mesurée (valeur analogique sur le Maitre) donne la différence par rapport a la valeur de référence.

La sortie analogique de I'Esclave montre la distance de I'Esclave a 'objet.
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Applications type

Mesure de différence d’épaisseur sur de larges planches de bois

Avec 2 capteurs placés 'un en face de I'autre, on mesure et on contréle sans contact I'épaisseur de bois ou de
planches de bois. Tout changement dans I'épaisseur est indiqué sur la sortie analogique du Maitre. La largeur de
référence de I'objet correspond a 12 mA.

REMARQUE
Bien qu’un FT 50 RLA n’ait qu’'un champ de mesure de 70 ou 220mm, il est possible en commutant

O Maitre - Esclave de mesurer des objets dont I'épaisseur dépasse ces seuils. La solution est dans le

l placement des capteurs (fig. 20). Le champ de mesure nécessaire dépend de la différence maximum
d’épaisseur. Si les fluctuations d’épaisseur ou de positionnement sont minimes, on choisira des capteurs
a distance de détection plus petite.

Esclave Cote nominale Maitre Commande
00, ——
La sortie analogique du Maitre donne I'information sur I'épaisseur Fig. 22
N oy | 15500280

O REMARQUE
l Pour 'utilisation optimale du champ de mesure, il faut placer I'objet le plus exactement possible
au milieu de celui-ci.

Mesure de différence — paralléle :

Détection d’objet (ou distance) avec distance fluctuante

Il arrive souvent que la distance aux objets fluctue. Dans ce cas, une détection fiable avec un capteur de proximité
avec suppression d’arriere-plan n’est pas possible. Avec deux 2 FT 50 RLA 70/220 et le mode mesure de
différence — paralléle (fonction n° 27), il est possible d’avoir une détection fiable par la sortie analogique du Maitre
ou de faire un apprentissage de seuils de commutation sur le Maitre (fonctions n° 2 et 3).

Fig. 23
15500857
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Mesure de double-couche

Détection fiable de double couches dans la manutention de toles.

La problématique de tdles qui n’ont pas été exactement positionnées et une distance trés fluctuante du capteur a
I'objet peut étre solutionnée par la mesure de différence — paralléle (fig. 25 / fig. 24) ou par la mesure de différence
d’épaisseur (fig. 22 / fig. 23). La valeur analogique sur le Maitre résulte de la différence des valeurs mesurées sur
les deux capteurs. La sortie anlogique sur I'Esclave indique la distance du capteur (Esclave) a I'objet. Les double
couches sont détectées par le fait que les seuils de commutation (apprentissage des points de commutation =
réglages 2 et 3) ont été préalablement réglés sur I'épaisseur de I'objet sur le Maitre.

Feuilles de téle

Feuilles de tole

[0]0]0]010]0]010

Fig. 24
15500860
Fig. 25
15500267
8 Communication via l'interface série

Tous les FT 50 RLA ... 81 sont équipés d’une série interface (RS485) compatible BUS pour la transmission des
valeurs de distance, ainsi que le réglage des fonctions du capteur. La commande contréle la transmission des don-
nées. L'échange de données se fait par de courts télégrammes.

O REMARQUE

ﬂ Pour un paramétrage simple des capteurs de type S1, il y a la possibilité de télécharger de notre
site internet (www.sensopart.fr) un logiciel d'utilisation ,, ProgSensor ”. Ce logiciel indique, en
mode simulation, la commande bus correcte pour chaque cas.
Le raccordement de plusieurs capteurs via le bus RS485 peut entrainer I'apparition de réflexions
nuisibles pour la transmission. A la fin du Bus RS485, il faut équiper le cable avec une résistance
correspondante a I'impédance caractéristique de la ligne utilisée (en général 120 Ohm).
Si un capteur est configuré comme maitre ou esclave, une communication avec le PC n’est pas
possible.
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8.1 Propriétés et paramétres de base de l'interface série du capteur
L'interface série du capteur a les caractéristiques suivantes :
configuration usine fixe modifiable
Matériel RS485, semi-duplex

Pin1 Data+ (Y/A), Pin 5 Data- (Z/B)

Taux de transmission des données 38400 Baud

Bits de stop 1
Parité non
Bits / octet 8
Mode d’acces Maitre / Esclave
(le capteur se comporte comme Esclave
Adresse du capteur 1
8.2 Description du protocole

* Le protocole de transmission des données est compatible bus.

¢ Le capteur n'envoie des données qu'a la demande. Le capteur dispose d'une adresse dans une fourchette de
14127 (réglage usine = 1)

* Un cycle de transmission des données se compose d'un télégramme d'ordres adressés par le Maitre
(PC / SPS) au capteur et de son télégramme de réponse.

* Le capteur commence le télégramme de réponse en I'espace de 400 a 800 ps aprés réception du télégramme
de commande.

8.3 Structure de télégramme
Chaque octet se compose d'un bit de sélection (D7) et de 7 bits de données ou d'adresse (DO a D6).
Structure d’octet

D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 DO
Bit de sélection 7 bits de données / bits d’adresse

Constitution générale d’un télégramme
Un télégramme complet, soit d’'un Maitre, soit d’un Esclave, se compose au moins de 4 byte et est composé comme
suit :

Maitre ‘ Reply sensor

1. Byte L'adresse 1 (a 127) correspond a 129 (a 255) puisque le bit de sélection du
1er octet (D7) =1

2. Byte Longueur du télégramme, nombre de tous les octets (4 a 127), D7=0

3. Byte Commande (voir apergu des com- Réponse (voir télégramme de répon-
mandes Maitre) D7=0 se, plus bas) D7=0

4. Byte ... (n-1). Byte Parametre (voir octets de parametres, plus bas) D7=0

n. Byte (letztes Byte) Somme de contréle par OU exclusif des octets 1 a octet n-1, D7=0

Le 1er Byte contient toujours I'adresse du capteur. Il est toujours représenté par le bit de sélection (D7=1). Ce byte
est donc toujours décimal, ,Adresse + 128”. Pour tous les autres octets, le bit de sélection (D7=0) n'est pas appliqué.
Lorsque le Maitre envoie un octet avec bit de sélection appliqué, un nouveau cycle de transmission des données
commence, que le cycle précédent soit terminé ou non.

Le dernier octet est la somme de contréle formée a partir du OU exclusif par bits de tous les octets précédents.
Lors du calcul de la somme de controle, il faut 6ter de I'adresse 8°™ bit (bit de sélection) = 129 = 1! Si I'adresse du
capteur est changée, la somme des contréles de chaque commande doit étre calculer & nouveau.

Dans le téléegramme de commande, le 3™ octet peut recevoir les valeurs indiquées au chapitre 8.5 ,, Exemples de
commandes Maitre ”.

Dans le télégramme de réponse du capteur, le 3*™ octet (réponse) peut seulement recevoir les valeurs suivantes :
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Possibilité de télégramme de réponse du capteur

Décimal | Hex.: ASCII Signification
89 59 Y La commande a été exécutée
78 4E N La commande n'a pas pu étre exécutée ;
causes possibles : somme de contréle ou paramétre / commande incorrects

Les octets de paramétres (4e octet a I'octet (n-1)) permettent la transmission de données 12 bits et de données 7
bits. Les formats suivants sont utilisés :

Possibilités formats de parametres

Octet de données a 7 bits
p7 [p6 [p5 [p4 [D3 [D2 [D1 [DO
0 Octet de données bits [6..0]

Mot de données de 12 bits : Données 1

Byte i Bytei+1
p7 [p6 [p5 [p4 [p3 [p2 [p1 |po [D7 |pé [D5 [p4 [D3 [D2 [D1 [DO
0 0 Mot de données Bit [11..6] 0 0 Mot de données Bit [5..0]

DO - D11 = valeur de distance 0 - 4095 (correspondant au champ de mesure fixé)

Mot de données de 12 bits : Données 2
Byte i Byte i + 1

D15 [D14 [D13 [D12 [D11 [D10 [D9 [p8 [D7 [p6 [D5 [p4 [D3 [D2 [D1 |DO
0 Mot de données Bit [14..8] 0 Mot de données Bit [6..0]

Mot de données de 12 bits : Données 3 (avec connaissance de la sortie de commutation (Q1 en Bit D6, Byte i+1) et
Good Target (GT en Bit D6 Byte) :

Byte i Byte i + 1
p7 [p6 [p5 [p4 [p3 [p2 [p1 |po [D7 |pe [p5 [pa [D3 [D2 [D1 [DO
0 GT Mot de données Bit [11..6] 0 Q1 Mot de données Bit [5..0]

DO - D11 = valeur de distance 0 -4095 (correspondant au champ de mesure fixé)
Q1 = Etatde Q1
GT = Good Target

Mot de données de 12 bits : Données 4

Byte i Bytei+1
p7 [ps [p5 [p4 [p3 [p2 [p1 |po [p7 |pe [D5 [p4 [D3 [D2 [D1 [DO
0 1 Mot de données Bit [11..6] 0 0 Mot de données Bit [5..0]

DO - D11 = valeur de distance 0 - 4095 (correspondant au champ de mesure fixé)
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8.4 Apercu des commandes Maitre
Désignation de la Décimal | Hex.: | ASCIl | Remarque Exemple
commande
Régler sortie de 49 31 1 Sortie de commutation Q1 est fixée : 8.5.1
commutation Q1 1. et 2. point de commutation
Ouverture / Fermeture
Maintien a I'enclenchement
Régler sortie de 50 32 2 Sortie de commutation Q2 est fixée : 8.5.2
commutation Q2 1. et 2. point de commutation
Ouverture / Fermeture
Maintien a I'enclenchement
Régler sortie de com- | 71 47 G Q2 commute quand un objet se trouve dans le 8.5.3
mutation Q2en champ de mesure (Good Target).
, Good Target ”
Régler Q1 en entrée 84 54 T Q1 est utilisé en entrée Trigger. Avec flancs montan- | 8.5.4
Trigger ts sur Q1, la valeur mesurée est maintenue jusqu’au
prochain événement Trigger.
Régler Q1 en entrée 69 45 E Sert a allumer / éteindre le faisceau du laser. 8.5.5
de commande pour Q1 = +Us (laser allumé),
laser ON /OFF Q1 = -Us (laser éteint).
La derniére valeur mesurée est actuelle. Lors d’'une
nouvelle activation, le temps de réponse augmente
de maniére correspondante a la moyenne fixée.
Formation de la 66 42 B Le nombre des valeurs mesurées qui servent a la 8.5.6
moyenne constitution de la moyenne (moyenne arithmétique)
est fixé (1/10/ 100 valeurs mesurées).
Graduer la sortie 78 4E N La valeur transmise est fixée comme valeur 0% sur | 8.5.7
analogique (4 mA) la sortie analogique.
Graduer la sortie 72 48 H La valeur transmise est fixée comme valeur 100% 8.5.8
analogique (20 mA) sur la sortie analogique.
Fonction , Autozero” | 90 5A z La ligne de connaissance de sortie 4 - 20 mA est 8.5.9
(avec Q1 comme en- repoussée. Si +Us est fixé sur Q1, la valeur actuelle
trée de commande) mesurée est alignée a la valeur de sortie de 4 mA.
La croissance de la ligne de connaissance reste la
méme et la valeur maxi de la ligne de connaissance
est limitée par le champ de mesure.
Fonction 67 43 C La ligne de connaissance de sortie 4 - 20 mA est 8.5.10
, Autocenter ” (avec repoussée. Si +Us est fixé sur Q1, la valeur actuelle
Q1 comme entrée de mesurée est alignée a la valeur de sortie de 12 mA.
commande) La croissance de la ligne de connaissance reste la
méme et la valeur mini ou maxi de la ligne de con-
naissance est limitée par le champ de mesure.
Fonction 88 58 X Tant que Q1 est joint a +Us, la valeur mesurée 8.5.11
, Hold Maxi ” (avec maximum est gardée en mémoire. Si Q1 est joint a
Q1 comme entrée de -Ug, la valeur minimale mesurée est transmise par
commande) la sortie analogique ou peut étre appelée grace aux
,» Valeurs mesurées lors du fonctionnement ”.
Fonction , Hold Mini " | 77 4D M Tant que Q1 est joint a +Us, la valeur mesurée 8.5.12

(avec Q1 comme
entrée de commande)

minimale est gardée en mémoire. Si Q1 est joint a
-Ug, la valeur minimale mesurée est transmise par
la sortie analogique ou peut étre appelée grace aux
,» Valeurs mesurées lors du fonctionnement ”.

104

FT 50 RLA Capteur de distance - F - 068-13671 - 20.04.2009-05




Instructions de

service et de montage

(3 SENSOPART

Désignation de la Décimal | Hex.: | ASCIl | Remarque Exemple
commande
Fonction 68 44 D Tant que Q1 est joint a +Us, la différence des va- 8.5.13
, Hold différence ” leurs mesurées apparues est gardée en mémoire.
(avec Q1 en entrée de Si Q1 est joint a -Us, la valeur minimale mesurée
commande) est transmise par la sortie analogique ou peut étre
appelée grace aux ,, Valeurs mesurées lors du
fonctionnement ”.
Activer le réglage 87 57 w Le capteur remet tous les réglages, son adresse 8.5.14
usine incluse, sur les réglages usine d’origine.
Verrouillage et dévé- | 86 56 \% Avec cette commande, toutes les touches de régla- | 8.5.15
rouillage des touches ge sont vérouillées ou dévérouillées.
Sauvegarde définitive | 83 53 S Les parametres et données sont sauvegardés de 8.5.16
des réglages maniére définitive dans le capteur. lls restent ainsi
sauvegardés aprés une coupure de courant.
Régler I'entrée Q1 81 51 Q On régle I'entrée Q1 grace au logiciel. On peut 8.5.17
commander les fonctions qui dépendent de I'état de
I'entrée (par ex. Q1 en entrée Trigger ou en Autoze-
ro) grace au logiciel.
Valeurs de mesure de | 65 41 A Lecture est faite de la distance actuelle a I'objet 8.5.18
distance (données brutes). Aucun changement de réglage de
la ligne de connaissance est pris en compte (point 4
mA, point 12 mA, Mini, Maxi, Autocenter ...). La sor-
tie analogique n’en est pas influencée, elle donne
toujours les valeurs mesurées de fonctionnement.
Valeurs mesurées de |73 49 Lors de cette mesure, les changements opérés sur | 8.5.19
fonctionnement les réglages de la ligne de connaissance (point 4
mA, point 12 mA, Mini, Maxi, Autocenter ...) sont
pris en compte. Cette valeur correspond a celle de
la sortie analogique.
Résultat rapide de la | 70 46 F Apres transmission de I'ordre, des valeurs de mesu- | 8.5.20
valeur mesurée re (sans discontinuer), sont émises comme formulé
a PIN3 (Q1) +U,.
Une transmission de données : 16 bit de données +
2 bit d’adresse
1 cycle =0,4 ms
Changer I'adresse du | 76 4C L Transmettre la nouvelle adresse au capteur. 8.5.21
capteur
Lire les réglages du 63 3F ? Tous les réglages du capteur seront lus. 8.5.22
capteur
Foncton ,, Hold valeur |82 52 R Si la fonction est activée, la valeur mesurée en 8.5.23
mesurée ” dernier est gardée et transmise par la sortie analo-
gique, aussi longtemps qu’aucun objet ne se trouve
dans le champ de mesure (OK LED = OFF). La
sortie de commutation, si elle a été définie, garde
également son dernier réglage.
C’est seulement lorsqu’un objet entre dans le
champ de mesure (OK LED = ON) qu’une nouvelle
valeur de mesure sera prise en compte.
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8.5 Exemples de commandes Maitre
®) REMARQUE

l La pluplart des protocoles de commande sont représentés dans le logiciel ProgSensor (Partie Simulati-
on du capteur).

8.5.1 Régler sortie de commutation Q1

Commande (octet 3): | décimal 49; hexadécimal 0x31 Format de paramétre
Paramétres: Point de commutation 1 Mot de données de 12 bits: Données 1
Configuration Octet de données a 7 bits

DO: 0 = Fermeture, 1 = Ouverture
D1: 1 = Maintien a I'enclenchement, 0 = OFF

Point de commutation 2 Mot de données de 12 bits: Données 1
Réponse (octet 3): décimal 89; hexadécimal 0x59
Paramétres: non

La sortie de commutation Q1 est définie (points de commutation 1+2, configuration).

Exemple de télégramme
(dans I'exemple, le capteur a I'adresse 1, la sortie de commutation est définie comme fermeture sans maintien a
I'enclenchement, point de commutation 1 = 2049, point de commutation 2 = 0)

Télégramme du Maitre Télégramme de réponse du capteur
Désignation Décimal | Hex.: Désignation Décimal | Hex.:
1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81
2. Byte Longueur 9 09 2. Byte Longueur 4 04
3. Byte Command 49 31 3. Byte Réponse 89 59
4. Byte 33 21 4. Byte Somme de controle | 92 5C
Point de
5. Byte commutation 1 0 00
6. Byte Configuration 0 00
7. Byte 0 0
Point de
8. Byte commutation 2 0 00
9. Byte Somme de contréle |24 18
8.5.2 Régler sortie de commutation Q2
Commande (octet 3): | décimal 50; hexadécimal 0x32 Format de parameétre
Paramétres: Point de commutation 1 Mot de données de 12 bits: Données 1
Configuration Octet de données a 7 bits
DO: 0 = Fermeture, 1 = Ouverture
D1: 1 = Maintien a I'enclenchemen, 0 = OFF
Point de commutation 2 Mot de données de 12 bits: Données 1
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Réponse (octet 3):

décimal 89; hexadécimal 0x59

Paramétres:

non

La sortie de commutation Q2 est définie (points de commutation 1+2, configuration).

Exemple de télégramme
(dans I'exemple, le capteur a I'adresse 1, la sortie de commutation Q2 est définie comme fermeture sans maintien a
I'enclenchement. Point de commutation 1 = valeur choisie, point de commutation 2 = 0)

Télégramme du Maitre

Télégramme de réponse du capteur

Désignation Décimal | Hex.: Désignation Décimal | Hex.:

1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81

2. Byte Longueur 9 09 2. Byte Longueur 4 04

3. Byte Command 50 32 3. Byte Réponse 89 59

4. Byte 63 3F 4. Byte Somme de contréle | 92 5C
Point de

5. Byte commutation 1 61 3D

6. Byte Configuration 0 00

7. Byte 0 0
Point de

8. Byte commutation 2 0 00

9. Byte Somme de contréle | 56 38

8.5.3  Régler Q2 sortie de commutation en ,, Good Target ”

Commande (octet 3): | décimal 71; hexadécimal 0x47

Paramétres: non

Réponse (octet 3): décimal 89; hexadécimal 0x59

Paramétres: non

Q2 commute quand un objet se trouve dans le champ de mesure.

Exemple de télégramme

(dans I'exemple, le capteur a I'adresse 1)

Télégramme du Maitre Télégramme de réponse du capteur
Désignation Décimal | Hex.: Désignation Décimal | Hex.:

1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81

2. Byte Longueur 4 04 2. Byte Longueur 4 04

3. Byte Command 71 47 3. Byte Réponse 89 59

4. Byte Somme de contréle | 66 42 4. Byte Somme de contréle | 92 5C
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8.5.4

Régler Q1 comme entrée Trigger

Commande (octet 3):

décimal 84; hexadécimal 0x54

Paramétres:

non

Réponse (octet 3):

décimal 89; hexadécimal 0x59

Paramétres:

non

Q1 est utilisé en entrée Trigger. Avec flancs montants sur Q1, la valeur mesurée est maintenue jusqu’au prochain
événement Trigger.

Exemple de télégramme
(dans I'exemple, le capteur a 'adresse 1)

Télégramme du Maitre Télégramme de réponse du capteur
Désignation Décimal | Hex.: Désignation Décimal | Hex.:
1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81
2. Byte Longueur 4 04 2. Byte Longueur 4 04
3. Byte Command 84 54 3. Byte Réponse 89 59
4. Byte Somme de contréle | 81 51 4. Byte Somme de contréle |92 5C
8.5.5 Régler Q1 en entrée de commande pour laser ON / OFF

Commande (octet 3):

décimal 69; hexadécimal 0x45

Paramétres:

non

Réponse (octet 3):

décimal 89; hexadécimal 0x59

Paramétres:

non

Sert a activer / désactiver le faisceau du laser. Faisceau laser ON, tant que Q1 = +Us.
Faisceau laser OFF, tant que Q1 = -Us. La derniéere valeur mesurée est actuelle. Lors d’'une nouvelle activation, le

temps de réponse s’allonge selon la moyenne de valeur qui a été réglée.

Exemple de télégramme
(dans I'exemple, le capteur a I'adresse 1)

Télégramme du Maitre

Télégramme de réponse du capteur

Désignation Décimal | Hex.: Désignation Décimal | Hex.:
1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81
2. Byte Longueur 4 04 2. Byte Longueur 4 04
3. Byte Command 69 45 3. Byte Réponse 89 59
4. Byte Somme de contréle | 64 40 4. Byte Somme de contréle |92 5C
8.5.6  Recherche de la moyenne

Commande (octet 3):

décimal 66; hexadécimal 0x42

Format de paramétre

Paramétres: Configuration Octet de données a 7 bits
DO = 1:0,4 ms (pas de recherche de la moyenne)
D1 =1:4 ms (10 valeurs mesurées)
D2 =1:40 ms (100 valeurs mesurées)
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Réponse (octet 3): décimal 89; hexadécimal 0x59

Paramétres: non

Le résultat de valeur (signal de sortie) est lissé par la recherche de la moyenne. Pour cela, les valeurs mesurées
sont lues les unes aprés les autres dans une mémoire et la moyenne arithmétique est formée. Le nombre des
valeurs mesurées qui servent a la constitution de la moyenne est défini.

Exemple de télégramme
(dans I'exemple, le capteur a I'adresse 1. La recherche de la moyenne est réglée sur 4 ms).

Télégramme du Maitre Télégramme de réponse du capteur
Désignation Décimal | Hex.: Désignation Décimal | Hex.:
1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81
2. Byte Longueur 5 05 2. Byte Longueur 4 04
3. Byte Command 66 42 3. Byte Réponse 89 59
4. Byte Données 1 01 4. Byte Somme de contréle | 92 5C
5. Byte Somme de contréle |71 47

8.5.7  Graduer la sortie analogique (Régler point 4 mA)

Commande (octet 3): | décimal 78; hexadécimal Ox4E Format de parametre

Paramétres: Données Mot de données de 12 bits : Données 1
Réponse (octet 3): décimal 89; hexadécimal 0x59

Paramétres: non

La valeur mesurée retransmise devient valeur 4 mA sur la sortie analogique.

Exemple de télégramme
(dans I'exemple, le capteur a I'adresse 1)

Télégramme du Maitre Télégramme de réponse du capteur
Désignation Décimal | Hex.: Désignation Décimal | Hex.:

1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81

2. Byte Longueur 6 06 2. Byte Longueur 4 04

3. Byte Command 78 4E 3. Byte Réponse 89 59

4. Byte . 63 3F 4. Byte Somme de contréle | 92 5C
5.Byte | DOMeeS 63 3F

6. Byte Somme de contréle | 73 49

8.5.8 Graduer la sortie analogique (Régler point 20 mA)

Commande (octet 3): | décimal 72; hexadécimal 0x48 Format de parametre

Paramétres: Données Mot de données de 12 bits Données 1
Réponse (octet 3): décimal 89; hexadécimal 0x59

Paramétres: non

La valeur mesurée retransmise devient valeur 20 mA sur la sortie analogique.
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Exemple de télégramme
(dans I'exemple, le capteur a I'adresse 1)

Télégramme du Maitre Télégramme de réponse du capteur
Désignation Décimal | Hex.: Désignation Décimal | Hex.:

1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81

2. Byte Longueur 6 06 2. Byte Longueur 4 04

3. Byte Command 72 48 3. Byte Réponse 89 59

4. Byte . 63 3F 4. Byte Somme de contréle | 92 5C
5. Byte Données 63 3F

6. Byte Somme de contréle | 79 4F

8.5.9 Fonction ,, Autozero ” (avec Q1 en entrée de commande)

Commande (octet 3): | décimal 90; hexadécimal 0x5A
Paramétres: non
Réponse (octet 3): décimal 89; hexadécimal 0x59
Paramétres: non

Avec cette fonction, la ligne de reconnaissance de sortie (4-20 mA) est poussée de maniere paralléle. Si la fonction
est activée et jointe a Q1 +Us, la valeur actuelle mesurée est assimiliée avec la valeur de sortie de 4mA. La crois-
sance de la ligne de reconnaissance reste identique. La valeur maxi de la ligne de connaissance est limitée par le
champ de mesure.

Exemple de télégramme
(dans I'exemple, le capteur a I'adresse 1)

Télégramme du Maitre Télégramme de réponse du capteur
Désignation Décimal | Hex.: Désignation Décimal | Hex.:
1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81
2. Byte Longueur 4 04 2. Byte Longueur 4 04
3. Byte Command 90 5A 3. Byte Réponse 89 59
4. Byte Somme de contréle |95 5F 4. Byte Somme de contréle | 92 5C

8.5.10 Fonction ,,Autocenter” (avec Q1 en entrée de commande)

Commande (octet 3): | décimal 67; hexadécimal 0x43
Paramétres: non
Réponse (octet 3): décimal 89; hexadécimal 0x59
Paramétres: non

Avec cette fonction, la ligne de reconnaissance de sortie (4 mA) est poussée de maniére paralléle. Si la fonction est
activée et jointe a Q1 +Us , la valeur actuelle mesurée est assimiliée avec la valeur de sortie de 12 mA. La crois-
sance de la ligne de reconnaissance reste identique. La valeur mini ou maxi de la ligne de connaissance est limitée
par le champ de mesure.
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Exemple de télégramme
(dans I'exemple, le capteur a I'adresse 1)

Télégramme du Maitre Télégramme de réponse du capteur
Désignation Décimal | Hex.: Désignation Décimal | Hex.:
1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81
2. Byte Longueur 4 04 2. Byte Longueur 4 04
3. Byte Command 67 43 3. Byte Réponse 89 59
4. Byte Somme de contréle | 70 46 4. Byte Somme de contréle | 92 5C

8.5.11 Fonction ,, Hold Maxi ” (avec Q1 en entrée de commande)

Commande (octet 3): | décimal 88; hexadécimal 0x58
Paramétres: non
Réponse (octet 3): décimal 89; hexadécimal 0x59
Paramétres: non

Tant que Q1 est joint a +UB, la valeur mesurée maximum est gardée en mémoire. Si Q1 est joint est -Us, la valeur
moyenne mesurée est transmise a la sortie analogique ou peut étre appelée grace aux ,, Valeurs mesurées lors du
fonctionnement ”.

Exemple de télégramme
(dans I'exemple, le capteur a I'adresse 1)

Télégramme du Maitre Télégramme de réponse du capteur
Désignation Décimal | Hex.: Désignation Décimal | Hex.:
1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81
2. Byte Longueur 4 04 2. Byte Longueur 4 04
3. Byte Command 88 58 3. Byte Réponse 89 59
4. Byte Somme de contréle | 93 5D 4. Byte Somme de contréle | 92 5C

8.5.12 Fonction ,, Hold Mini ” (avec Q1 en entrée de commande)

Commande (octet 3): | décimal 77; hexadécimal 0x4D
Paramétres: non
Réponse (octet 3): décimal 89; hexadécimal 0x59
Paramétres: non

Tant que Q1 est joint a +Us, la valeur mesurée minimale est gardée en mémoire. Si Q1 est joint est -Us, la valeur
minimale mesurée peut étre appelée grace aux ,, Valeurs mesurées lors du fonctionnement ”.

Exemple de télégramme
(dans I'exemple, le capteur a I'adresse 1)

Télégramme du Maitre Télégramme de réponse du capteur
Désignation Décimal | Hex.: Désignation Décimal | Hex.:
1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81
2. Byte Longueur 4 04 2. Byte Longueur 4 04
3. Byte Command 77 4D 3. Byte Réponse 89 59
4. Byte Somme de contréle |72 48 4. Byte Somme de contréle | 92 5C
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8.5.13

Fonction ,, Hold différence ” (avec Q1 en entrée de commande)

Commande (octet 3):

décimal 68; hexadécimal 0x44

Paramétres: non

Réponse (octet 3):

décimal 89; hexadécimal 0x59

Paramétres: non

Tant que Q1 est joint a +Us, la différence des valeurs mesurées mesurées est gardée en mémoire. Si Q1 est joint a
-Us, la valeur mesurée est transmise par la sortie analogique.

Exemple de télégramme
(dans I'exemple, le capteur a 'adresse 1)

Télégramme du Maitre

Télégramme de réponse du capteur

Désignation Décimal | Hex.: Désignation Décimal | Hex.:

1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81

2. Byte Longueur 4 04 2. Byte Longueur 4 04

3. Byte Command 68 44 3. Byte Réponse 89 59

4. Byte Somme de contréle |65 41 4. Byte Somme de contréle | 92 5C
8.5.14 Activer la configuration usine

Commande (octet 3): | décimal 87; hexadécimal 0x57

Paramétres: non

Réponse (octet 3): décimal 89; hexadécimal 0x59

Paramétres: non

Le capteur retrouve ses réglages usine d’origine.

Exemple de télégramme
(dans I'exemple, le capteur a I'adresse 1)

Télégramme du Maitre Télégramme de réponse du capteur

Désignation Décimal | Hex.: Désignation Décimal | Hex.:

1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81

2. Byte Longueur 4 04 2. Byte Longueur 4 04

3. Byte Command 87 57 3. Byte Réponse 89 59

4. Byte Somme de contréle | 82 52 4. Byte Somme de contréle | 92 5C
8.5.15 Verrouiller et déverrouiller le clavier

Commande (octet 3):

décimal 86; hexadécimal 0x56

Format de paramétre

Paramétres:

DO = 0: Verrouillage des touches inactif
DO = 1: Vérouillage des touches actif

Octet de données a 7 bits

Réponse (octet 3):

décimal 89; hexadécimal 0x59

Paramétres: non

Les touches du capteur sont verouillées / dévérouillées.

112

FT 50 RLA Capteur de distance - F - 068-13671 - 20.04.2009-05




Instructions de
service et de montage

(3 SENSOPART

Exemple de télégramme
(dans I'exemple, le capteur a I'adresse 1, le verrouillage des touches est activé)

Télégramme du Maitre

Télégramme de réponse du capteur

Désignation Décimal | Hex.: Désignation Décimal | Hex.:
1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81
2. Byte Longueur 5 05 2. Byte Longueur 4 04
3. Byte Command 86 56 3. Byte Réponse 89 59
4. Byte Données 1 01 4. Byte Somme de contréle | 92 5C
5. Byte Somme de contréle | 83 53
8.5.16 Sauvegarde définitive des réglages
Commande (octet 3): | décimal 83; hexadécimal 0x53
Paramétres: non
Réponse (octet 3): décimal 89; hexadécimal 0x59
Paramétres: non
Les réglages du capteur sont sauvegardés dans 'TEEPROM (ils sont ainsi sauvegardés aprés une coupure
électrique).
Exemple de télégramme
(dans I'exemple, le capteur a I'adresse 1)
Télégramme du Maitre Télégramme de réponse du capteur
Désignation Décimal | Hex.: Désignation Décimal | Hex.:
1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81
2. Byte Longueur 4 04 2. Byte Longueur 4 04
3. Byte Command 83 53 3. Byte Réponse 89 59
4 Byte Somme de contréle | 86 56 4. Byte Somme de contréle | 92 5C
8.5.17 Régler I'entrée Q1

Commande (octet 3):

décimal 81; hexadécimal 0x51

Format de paramétre

Paramétres:

DO = 0: Set Q1 low
DO = 1: Set Q1 high

Octet de données a 7 bits

Réponse (octet 3):

décimal 89; hexadécimal 0x59

Paramétres:

non

On définit I'entrée Q1 grace au logiciel. On peut commander les fonctions qui dépendent de I'état de I'entrée (par ex.
Q1 en entrée Trigger ou en Autozero) grace au logiciel.
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Exemple de télégramme
(dans I'exemple, le capteur a I'adresse 1, Q1 est réglé sur high)

Commande (octet 3):

décimal 65; hexadécimal 0x41

Paramétres:

non

Télégramme du Maitre Télégramme de réponse du capteur
Désignation Décimal | Hex.: Désignation Décimal | Hex.:

1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81

2. Byte Longueur 5 05 2. Byte Longueur 4 04

3. Byte Command 81 51 3. Byte Réponse 89 59

4. Byte Données 1 01 4. Byte Somme de contréle | 92 5C
5. Byte Somme de contréle | 84 54
8.5.18 Valeurs de mesure de distance

Réponse (octet 3):

décimal 89; hexadécimal 0x59

Format de parameétre

Paramétres:

données

Mot de données de 12 bits : Données 3

Lecture est faite de la distance actuelle a I'objet (données brutes). Aucun changement de réglage de la ligne de
connaissance est pris en compte (point 4 mA, point 12 mA, Mini, Maxi, Autocenter ...). La sortie analogique n’en est
pas influencée, elle donne toujours les valeurs mesurées de fonctionnement.

Exemple de télégramme
(dans I'exemple, le capteur a 'adresse 1)

Télégramme du Maitre Télégramme de réponse du capteur
Désignation Décimal | Hex.: Désignation Décimal | Hex.:

1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81

2. Byte Longueur 4 04 2. Byte Longueur 6 06

3. Byte Command 65 41 3. Byte Réponse 89 59

4. Byte Somme de contréle |68 44 4. Byte i 64 40
5.Byte | DO 0 00
6. Byte Somme de contréle | 30 1E

8.5.19 Valeurs mesurées de fontionnement

Commande (octet 3):

décimal 73; hexadécimal 0x49

Paramétres:

non

Réponse (octet 3):

décimal 89; hexadécimal 0x59

Format de parameétre

Parametres:

Données

Mot de données de 12 bits:
Données 3 avec reconnaissance de
sortie de commutation

Les valeurs actuelles mesurées et la sortie de commutation seront lues, en tenant compte des réglages qui modifient
la ligne de connaissance (Point 4 mA, Point 20 mA, mini, maxi, Autocenter ...).
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Exemple de télégramme
(dans I'exemple, le capteur a I'adresse 1)

Télégramme du Maitre Télégramme de réponse du capteur
Désignation Décimal | Hex.: Désignation Décimal | Hex.:
1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81
2. Byte Longueur 4 04 2. Byte Longueur 6 06
3. Byte Command 73 49 3. Byte Réponse 89 59
4. Byte Somme de contréle | 76 4C 4. Byte i 0 00
5. Byte Données 0 00
6. Byte Somme de contréle | 94 5E

8.5.20 Transmission rapide des valeurs mesurées

Commande (octet 3): | décimal 70; hexadécimal 0x46
Paramétres: non
Réponse (octet 3): décimal 89; hexadécimal 0x59
Paramétres: non

Exemple de télégramme
(dans I'exemple, le capteur a I'adresse 1)

Télégramme du Maitre Télégramme de réponse du capteur
Désignation Décimal | Hex.: Désignation Décimal | Hex.:
1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81
2. Byte Longueur 4 04 2. Byte Longueur 4 04
3. Byte Command 70 46 3. Byte Réponse 89 59
4. Byte Somme de controle | 67 43 4. Byte Somme de controle | 92 5C

Si la sortie Q1 est réglée sur High apres cette commande, on obtiendra une transmission continuelle des valeurs
mesurées selon le format 4 des données. On ne pourra faire aucune manipulation par le logiciel pendant cette
transmission.

O REMARQUE
l Cette commande ne doit pas étre utilisée en fonctionnement bus.

8.5.21 Modifier I'adresse du capteur

Commande (octet 3): | décimal 76; hexadécimal 0x4C Format de parametre
Paramétres: Nouvelle adresse Octet de données a 7 bits
Réponse (octet 3): décimal 89; hexadécimal 0x59

Paramétres: non

Modification de I'adresse du capteur branché.
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Exemple de télégramme

(dans I'exemple, le capteur a I'adresse 1, celle-ci est modifée en 2)

Télégramme du Maitre

Télégramme de réponse du capteur

Désignation Décimal | Hex.: Désignation Décimal | Hex.:
1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81
2. Byte Longueur 5 05 2. Byte Longueur 4 04
3. Byte Command 76 4C 3. Byte Réponse 89 59
4. Byte Données 2 02 4. Byte Somme de contréle | 92 5C
5. Byte Somme de contréle | 74 4A
8.5.22 Lecture des réglages capteur

Commande (octet 3): | décimal 63; hexadécimal 0x3F

Format de paramétre

Paramétres: non

Réponse (octet 3): | décimal 89; hexadécimal 0x59

Format de parameétre

Paramétres: Fonction 1

D8: Entrée Trigger (Déclenchement)
D9: Q1 est entrée Validation

D10: X

D11: Maintien maximum

D12: Maintien différence

D13: Q1 est entrée du logiciel

D14: Emission rapide des valeurs de mesure

Mot de données de 12 bits : Données 2

DO0: Q1 est sortie de commutation
D1: Q1 est fenétre de commutation

D4: Maintien minimum
D5: Autozero
D6: Autocenter

D2: Q1 est sortie de commutation, Intervertir (1 = Ouverture)
D3: Q1 est sortie de commutation - Prolongation de I'impulsion

Fonction 2
D8 ... D14: Identification des variantes

Mot de données de 12 bits : Données 2

DO0: Q1 est sortie de commutation
D1: Q1 est fenétre de commutation

D4: Q2 est sortie Good Target
D5 ... D6: X

D2: Q1 est sortie de commutation - Intervertir (1 = Ouverture)
D3: Q1 est sortie de commutation - Prolongation de I'impulsion

Fonction 3

D8: Maintien valeur de mesure
D9, D10: X

D11: Verrouillage des touches
D12 ..D14: X

Mot de données de 12 bits : Données 2

DO: Moyenne 0,4 ms
D1: Moyenne 4 ms
D2: Moyenne 40 ms
D3 ..D6: X

Ligne caractéristique de fonctionnement point 4 mA

Mot de données de 12 bits : Données 1

Ligne caractéristique de fonctionnement point 20 mA

Mot de données de 12 bits : Données 1

Seuil de commutation Q1

Mot de données de 12 bits : Données 1

Fenétre de commutation Q1

Mot de données de 12 bits : Données 1

Seuil de commutation Q2

Mot de données de 12 bits : Données 1

Fenétre de commutation Q2

Mot de données de 12 bits : Données 1
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Exemple de télégramme
(dans I'exemple, le capteur a I'adresse 1)

Télégramme du Maitre Télégramme de réponse du capteur
Désignation Décimal | Hex.: Désignation Décimal | Hex.:
1. Byte | Adresse 129 81 1. Byte | Adresse 129 81
2. Byte | Longueur 4 04 2. Byte | Longueur 21 15
3. Byte | Command 63 3F 3. Byte | Réponse 89 59
4. Byte | Somme de controle | 58 3A 4. Byte 32 20
Fonction 1
5. Byte 1 01
6. Byte . 48 30
Fonction 2
7. Byte 48 30
8. Byte 55 37
——— Fonction 3 D —
9. Byte 1 01
10. Byte | |igne caractéristique de 0 00
11. Byte fonctionnement point 4 mA 0 00
12. Byte | | igne caractéristique de fon- | 63 3F
13. Byte | ctionnement point 20 mA 63 3F
14. Byte 0 00
Seuil de commutation Q1
15. Byte 0 00
16. Byte 0 00
Fenétre de commutation Q1
17. Byte 0 00
18. Byte 0 00
Seuil de commutation Q2
19. Byte 63 3F
20. Byte N . 63 3F
Fenétre de commutation Q2
21. Byte 63 3F
21. Byte | Somme de controle 101 65
8.5.23 Fonction ,, Hold valeur mesurée ”
Commande (octet 3): | décimal 82; hexadécimal 0x52 Format de parametre
Paramétres: DO = 0: Hold valeur mesurée OFF Octet de données a 7 bits
DO = 1: Hold valeur mesurée

Réponse (octet 3): décimal 89; hexadécimal 0x59

Paramétres: non

Si la fonction est activée, la valeur mesurée en dernier est gardée et transmise par la sortie analogique, aussi
longtemps qu’aucun objet ne se trouve dans le champ de mesure (OK LED = OFF). La sortie de commutation, si elle
a été définie, garde également son dernier réglage.

C’est seulement lorsqu’un objet entre dans le champ de mesure (OK LED = ON) qu’une nouvelle valeur de mesure
sera prise en compte.
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Exemple de télégramme

(dans I'exemple, le capteur a I'adresse 1, Hold valeur mesurée est activée)

Télégramme du Maitre Télégramme de réponse du capteur
Désignation Décimal | Hex.: Désignation Décimal | Hex.:
1. Byte Adresse 129 81 1. Byte Adresse 129 81
2. Byte Longueur 5 05 2. Byte Longueur 4 04
3. Byte Command 82 52 3. Byte Réponse 89 59
4. Byte Données 1 01 4. Byte Somme de contréle | 92 5C
5. Byte Somme de contréle | 87 57
9 Entretien et maintenance
9.1 Nettoyage

En cas d'encrassement de la platine avant du capteur, nettoyer avec un chiffon doux et, si nécessaire, un peu de

nettoyant pour matiéres plastiques.

' ATTENTION

® Ne jamais utiliser de nettoyant agressif.

9.2

Transport, emballage, stockage

Vérifier dés la réception qu’aucune piéce ne manque et s'assurer de I'absence d’avaries de transport. En cas de
dommages dus au transport, informer le transporteur. Si I'appareil doit étre retourné au fabricant, toujours veiller a
expédier le capteur dans un emballage suffisamment solide.

O REMARQUE

1l

9.3 Elimination

Tout défaut constaté doit immédiatement faire I'objet d’une réclamation. Le client ne peut faire
valoir ses droits que dans les limites des délais en vigueur.

Les composants électroniques sont soumis aux prescriptions sur le traitement des déchets spéciaux et leur éliminati-
on doit uniquement étre confiée aux installations spécialisé

10

Recherche des défauts (Troubleshooting)

Description du défaut

Cause possible

Reméde

En passant au mode de réglage
toutes les LEDs clignotent
aussitot.

Le verrouillage des touches est
activé.

Dévérrouiller le FT 50 RLA, voir chap. 7.1
, Déverouiller les touches ”.

Le capteur ne passe pas au
mode de réglage (par le menu).

Le capteur fonctionne également
par l'interface série.

Séparer de l'interface série.

Apres avoir raccordé le capteur
au logiciel, le capteur ne peut
étre trouvé.

Le capteur est programmé en tant
que Maitre.

Remettre le capteur par le menu au
réglage usine d’origine, voir chap. 7.1
, Activer les réglages usine “.

Apres avoir raccordé le capteur
au logiciel, le capteur ne peut
étre trouvé, l'info signale :
Com-Port is busy

Le capteur est programmé en tant
que Esclave.

Remettre le capteur par le menu au régla-
ge usine d’origine, voir chap. 7.1
, Activer les réglages usine “.
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Description du défaut

Cause possible

Reméde

Le mode Maitre-Esclave ne
fonctionne pas.

Un des capteurs n’est pas dans le
bon mode.

Reprogrammer le capteur dont la LED ne
s’allume pas.

La LED C n’est allumée que sur
1 capteur.

Un des capteurs ne dispose pas de
la fonction n°® 27.

Utiliser le capteur qui ne dispose pas de la
fonction 27 en tant que Maitre.

Apres activation de la trans-
mission rapide de la valeur
mesurée, le capteur ne réagit

PIN 3 (Q1) est sur +Us.

Remettre Q1 sur Low = les réglages
seront de nouveau possibles aprés cette
manipulation.

plus au programme.
high.

Q1 a été réglé par le logiciel sur

Couper 'alimentation du capteur. En redé-
marrant le capteur, celui-ci est de nouveau
prét a fonctionner.

En cas de défauts autres que ceux indiqués, veuillez prendre contact avec nous ou avec votre fournisseur.

1"

Caractéristiques techniques

Caractéristiques optiques (typ.)

FT 50 RLA-70 FT 50 RLA-220
Champ de travail 30 ... 100 mm 80 ... 300 mm
Champ de mesure 70 mm 220 mm

Résolution

< 0,1 % de la valeur de fin du champ de travail (0,1 /0,3 mm) *'

Type de lumiéere

Lumiére laser pulsée, rouge 650 nm, MTBF > 50.000 h *2

Grandeur du spot lumineux

voir fig. 4

Eclairage ambiant maxi

Lumiére constante 5000 lux selon normes EN 60947-5-2

Classe de protection laser

2 (EN 60825-1)

Caractéristiques électriques (typ.)

Tension de service Us

18...30VDC™*

Consommation en courant (sans charge) |,

<40mAa24VvDC

Sortie de commutation

Q1/Q2 (PNP, N.O./N.C. configurable)

Courant de sortie |, Q1, Q2

<100 mA

Fréquence de commutation (ti/tp 1:1) Q1, Q2

<1kHz

Temps de réponse Q1, Q2, QA

20,4 ms (quand formation moyenne = éteint) / 4 ms / 40 ms jusqu’a
la fin de la valeur

Charge capacitive maxi Q1, Q2 <100 nF
Prolongation de I'impulsion Q1, Q2 50 ms (si activé)
Sortie analogique QA 4..20mA*

Interface de série

RS485 (uniquement Type S1)

Linéarité

<0,25 % jusqu’a la valeur de fin du champ de travail (0,25 mm/0,75 mm)

Dérive de température

< 0,02 % jusqu’a la valeur de fin du champ de travail / K

Precision de répétabilité

<0,25%

Circuits protecteurs

Protection contre les inversions de polarité, protection contre les
courts-circuits (pas RS485)

Protection électrique VDE

O]

Délai de marche t,

<300 ms
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Caractéristiques mécaniques (typ.)

Matériau du boitier ABS, anti-chocs

Matériau de la platine avant PMMA

Degré de protection IP 67 *¢

Plage de température de fonctionnement -10...+60 °C

Plage de température de stockage -20 ... 480 °C

Résistance aux chocs et aux vibrations EN 60947-2

Raccordement Connecteur M12, orientable, 8 pdles
Poids env.43 g

*1 La plus petite variation mesurable

*2 Avec température ambiante : + 40 °C
*3 Valeur limite

*4 Charge conseillée < 500 Ohm

*5 Tension de mesure 50 V DC

*6 Avec connecteur attaché

12 Référence de commande

N° Article Référence Désignation

574-41018 FT 50 RLA-70-L8 Capteur de distance, 30 ... 100 mm, résolution 0,1 % du champ de
mesure,

2 x PNP,N.O./N.C., 4 ... 20 mA, connecteur M12, 8 poles, *!
574-41019 FT 50 RLA-70-S1L8 Capteur de distance, 30 ... 100 mm, résolution 0,1 % du champ de
mesure,

2 x PNP,N.O./N.C., 4 ... 20 mA, RS485, connecteur M12, 8 poles, *'
574-41014 FT 50 RLA-220-L8 Capteur de distance, 80 ... 300 mm, résolution 0,1 % du champ de
mesure,

2 x PNP,N.O./N.C., 4 ... 20 mA, connecteur M12, 8 poles, *'
574-41015 FT 50 RLA-220-S1L8 | Capteur de distance, 80 ... 300 mm, résolution 0,1 % du champ de
mesure,

2 x PNP,N.O./N.C., 4 ... 20 mA, RS485, connecteur M12, 8 poles, *'

*! Les instructions de service et de montage FT 50 RLA-70 et -220 est inclus dans la livraison (référence 068-13671)

121 Accessoires

N° Article Référence Désignation

902-51646 L8FS-5m-G-PUR Cable de raccordement M12, 8 pdles, longueur 5 m, droit, PUR
902-51671 L8FS-2m-G-PUR Cable de raccordement M12, 8 poles, longueur 2 m, droit, PUR
902-51687 L8FS-2m-W-PUR Cable de raccordement M12, 8 pdles, longueur 2 m, coudé, PUR
902-51688 L8FS-5m-W-PUR Cable de raccordement M12, 8 pbles, longueur 5 m, coudé, PUR
579-50000 MS F 50 Equerre de fixation standard F 50

579-50005 MSP F 50 Equerre de fixation standard F 50 (protection capteur / trés solide)
533-11013 PC-SW ProgSensor Logiciel

533-01005 CUSB-RS485-Set Convertisseur d'interface RS485 < USB 2.0 Set

533-11017 K2-ADE-TB Convertisseur interface USB-RS485 avec rallonge de 0,7 m, CD-ROM

inclus (logiciel) et boite D-Sub Cl D9F-S9 (9 péles/femelle) avec vis

Accessoires non inclus dans la livraison
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@) REMARQUE
ﬂ L’interface RS 485 est une condition indispensable au fonctionnement du capteur avec un PC. En
I'absence d’interface RS485, I'interface installée sur le PC (RS 232, USB, etc.) doit étre adaptée au

moyen d’un adaptateur.

Nous recommandons les adaptateurs suivants :

Si votre PC dispose d’une interface RS 232, le convertisseur RS 232 K2-ADE-TB*.

Si votre PC dispose d’une interface USB, le cable d’interface CUSB-RS485-Set *? est également
nécessaire.

*2 Pour la référence, voir la liste des accessoires

O REMARQUE
ﬂ Les fiches techniques, les instructions de service et le logiciel de commande (Progsensor) sont
disponibles pour le téléchargement a I'adresse www.sensopart.de.
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Deutschland

SensoPart Industriesensorik GmbH
Am Wiedenbach 1

D-79695 Wieden

Tel.: +49 (0) 7665 - 94769 - 0

Fax: +49 (0) 7665 - 94769 - 765
info@sensopart.de
www.sensopart.de

Great Britain

SensoPart UK Itd.

G8 The Arch

48-52 Floodgate Street
GB-Birmingham B5-5SL

Tel.: +44 (0) 121/772 - 51 04
Fax: +44 (0) 121/772-51 26
gb@sensopart.com
www.sensopart.com

France

SensoPart France SARL

11, rue Albert Einstein

Espace Mercure

F-77420 Champs - Marne la Vallée
Tél.: +33 (0) 1 64 73 00 61

Fax: +33 (0) 164 73 10 87
info@sensopart.fr
www.sensopart.com

USA

SensoPart Inc.

1690 Woodlands Drive
Suite 224

Maumee, OH 43537, USA
Tel.: +1 866 282 - 7610
Fax: +1 419 897 - 7991
usa@sensopart.com
www.sensopart.com
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