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1. Introduction

Ce manuel est un guide de référence pour les cellules photoélectriques laser 1O-Link LD30CPBRxxBPxxIO de
Carlo Gavazzi. Il décrit comment installer, régler et utiliser le produit pour son utilisation conforme.

1.1. Description

Les cellules photoélectriques laser de Carlo Gavazzi sont congues et fabriquées conformément aux normes
internationales IEC et soumises aux directives CE sur la Basse Tension (2014/35/UE) et la Compatibilité
Electromagnétique (2014,/30/UE).

Tous les droits de ce document sont réservés & Carlo Gavazzi Industri, les copies ne peuvent étre faites que pour
un usage interne.

N'hésitez pas a faire des suggestions pour améliorer ce document.

1.2. Validité de la documentation

Ce manuel n'est valable que pour les cellules photoélectriques laser LD30OCPBRxxBPxxIO avec IO-Link et jusqu'a
ce qu'une nouvelle documentation soit publiée.

1.3. Qui doit utiliser cette documentation

Ce manuel d'instructions décrit le fonctionnement et I'installation du produit pour I'utilisation prévue.

Ce manuel contient des informations importantes concernant I'installation et doit étre lu et entiérement compris
par le personnel spécialisé qui s'occupe de ces cellules photoélectriques.

Nous vous recommandons fortement de lire attentivement le manuel avant d'installer le capteur. Conservez le
manuel pour une utilisation ultérieure. Le manuel d'installation est destiné au personnel technique qualifié.

1.4. Utilisation du produit

Ces capteurs laser photoélectriques sont concus avec suppression de |'arriére-plan/du premier plan, c’est-a-dire
qu'ils détectent les objets par triangulation. Par ailleurs, ils peuvent aussi indiquer la distance réelle en mm via
les données de processus en mode IO-Link. Le récepteur est un tableau détecteur qui détecte les objets avec
précision, indépendamment de leur couleur, et permet |'élimination d’un arriére-plan.

Les capteurs LD30CPBRxxBPxxIO peuvent fonctionner avec ou sans communication 1O-Link.

Un maitre |O-Link permet d'exploiter et de configurer ces appareils.

1.5. Précautions de sécurité

Ce capteur ne doit pas étre utilisé dans des applications ou la sécurité des personnes dépend de son fonctionnement
(le capteur n'est pas congu conformément & la Directive Machines de I'UE).

L'installation et |'utilisation doivent étre effectuées par du personnel technique qualifié ayant des connaissances
de base en matiére d'installation électrique.

L'installateur est responsable de I'installation correcte et conforme aux normes de sécurité locales et doit s'assurer
qu'un capteur défectueux n'entrainera aucun danger pour les personnes ou I'équipement. Si le capteur est
défectueux, il doit étre remplacé et protégé contre toute utilisation non autorisée.

Laser de classe 1 selon CEl 60825-1:2014.

* LASER Conforme aux norme CEl / EN 60825-1:2014 et 21 CFR 1040.10
1 1040.11 & I'exception des écarts décrits dans la notice laser n°® 56

du 19 janvier 2018.

1.6. Autres documents

Il est possible de trouver la fiche technique, le fichier IODD et le manuel de paramétrage 10-Link sur Internet &
I'adresse suivante http://gavazziautomation.com
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1.7. Acronymes

1/0
PD
PLC
SIOo
SP
IODD
IEC
NO
NC
NPN
PNP
Push-pull
QoR
QoT
UART
SO
SSC
DA
AFO
TA
BGS
FGS
DD

Input/Output (entrées/sorties)

Process Data (données de processus)

Programmable Logic Controller (automate programmable industriel, API)

Standard Input Output (entrée/sortie standard)

Setpoints (points de consigne)

|/O Device Description (description d'appareil d'10)

International Electrotechnical Commission (commission électrotechnique internationale, CEl)

Normally Open contact (contact normalement ouvert)

Normally Closed contact (contact normalement fermé)

Mettre la charge & la masse

Mettre la charge & V+

Mettre la charge & la masse ou & V+

Quality of Run (qualité du fonctionnement)

Quality of Teach (qualité de |'apprentissage)

Universal Asynchronous Receiver-Transmitter (émetteur-récepteur asynchrone universel)

Switching Output (sortie de commutation)

Switching Signal Channel (canal du signal de commutation)

Alarme de poussiére

Fonctions d'application sortie

Alarme de température

Suppression de |'arriére-plan

Suppression du premier plan

Détection duale
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2. Produit

2.1. Caractéristiques principales

Les capteurs photoélectriques avec suppression de |'arriére-plan CC IO-Link & lumiére laser rouge et & 4 fils de
Carlo Gavazzi sont fabriqués selon les standard de qualité les plus élevés et disponibles en boitier plastique
(PBT) pour un indice de protection IP67.

lls peuvent fonctionner en mode 1/O standard (SIO), qui est le mode de fonctionnement par défaut. Lorsqu'ils
sont connectés & un SCTL55 ou un maitre IO-link, ils passent automatiquement en mode IO-Link et peuvent étre
utilisés et configurés facilement & distance.

Grace & leur interface 10-Link, ces appareils sont beaucoup plus intelligents et disposent de nombreuses options
de configuration supplémentaires, telles que le réglage de la distance de détection et de I'hystérésis et les
fonctions de minuterie de la sortie. Les fonctionnalités avancées telles que le bloc fonctionnel logique et la
possibilité de convertir une sortie en entrée externe rendent le capteur trés flexible.

Les fonctions d'application telles que détection duale, la reconnaissance de motifs, le contréle de la vitesse et
de la longueur, la fonction de diviseur et la détection des objets et des espaces sont des fonctions décentralisées
dédiées a des taches de détection spécifiques.

2.2. Numéro d'identification

_Code TR Description

- Cellule photoélectrique laser

Boitier rectangulaire

Dimensions du boitier

Boitier plastique - PBT

Bouton apprentissage

Suppression du premier / de |'arriére-plan

Lumiere rouge

Distance de détection de 100 mm
Distance de détection de 300 mm
Distance de détection de 600 mm

Fonctions au choix : NPN, PNP, push-pull, entrée externe (uniquement broche 2), entrée
d’apprentissage externe (uniquement broche 2)

Au choix : NO ou NC
2 métres de cdable en PVC

Connecteur M8, 4 péles
Version |O-Link

Des caractéres supplémentaires peuvent étre utilisés pour les versions personnalisées.
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2.3. Modes de fonctionnement

Les cellules photoélectriques 10-Link sont équipées de deux sorties de commutation (SO) et peuvent fonctionner
dans deux modes différents : SIO (/O standard) ou IO-link (broche 4).

2.3.1. Mode SIO

Lorsque le capteur fonctionne en mode SIO (par défaut), un SCTL55 ou un maitre IO-Link n'est pas nécessaire.
L'appareil fonctionne comme une cellule photoélectrique standard et peut étre commandé via un appareil de bus
de terrain ou un contréleur (par ex. un PLC) lorsqu'il est connecté a ses entrées numériques PNP, NPN ou push-
pull (port d'l/O standard). Un des plus grands avantages de ces cellules photoélectriques est la possibilité de
les configurer via un SCTL55 ou un maitre IO-Link ; ensuite, une fois déconnectées du maitre, elles conserveront
les derniers paramétres et réglages de configuration. De cette maniére, il est par exemple possible de configurer
les sorties du capteur individuellement en PNP, NPN ou push-pull, d'ajouter des fonctions de minuterie telles que
des temporisations T-on et T-off ou des fonctions logiques, afin de satisfaire plusieurs exigences de |'application
avec un seul capteur.

2.3.2. Mode 10-Link

|O-Link est une technologie IO standardisée qui est reconnue dans le monde entier en tant que norme internationale
(IEC 61131-9). Il est aujourd'hui considéré comme '« interface USB » pour les capteurs et les actionneurs dans
I'automatisation industrielle. Lorsque le capteur est connecté a un port IO-Link, le SCTL55 ou le maitre IO-Link
envoie une demande de réveil (impulsion de réveil) au capteur, qui passe automatiquement en mode IO-Link : la
communication bidirectionnelle point & point démarre automatiquement entre le maitre et le capteur.

La communication IO-link ne nécessite qu'un céble standard & 3 fils non blindé d'une longueur maximale de 20
metres.

C/Q

La communication IO-link s'effectue par modulation d'impulsions 24 V au moyen d'un protocole UART standard
via le cdble de commutation et de communication (état de commutation et canal de données C/Q combinés),
sur la broche 4 ou le fil noir.
Par exemple, un connecteur M8 maéle & 4 broches posséde :

* Alimentation positive : broche 1, marron
Alimentation négative : broche 3, bleuve

e Sortie numérique 1 : broche 4, noire

e Sortie numérique 2 : broche 2, blanche
La vitesse de transmission des capteurs LD3OCPBRxxBPxxIO est de 38,4 kBaud (COM2).
Une fois connecté au port IO-link, le maitre a accés & distance & tous les paramétres du capteur et aux
fonctionnalités avancées, ce qui permet de modifier les réglages et la configuration en cours de fonctionnement
et d'activer des fonctions de diagnostic telles que les avertissements de température, les alarmes de température
et les données de processus.

Grace & IO-Link, il est possible de voir les informations du fabricant et le numéro de piéce (données de service)
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de l'appareil connecté, ce a partir de la version V1.1. Grace & la fonction de stockage des données, il est
possible de remplacer I'appareil et de transférer automatiquement toutes les informations stockées de I'ancien
appareil dans 'unité de remplacement.
L'accés aux paramétres internes permet & |'utilisateur de voir les performances du capteur, par exemple en
consultant la température interne.
Les données d'événement permettent a |'utilisateur d'obtenir des informations de diagnostic telles qu'une erreur,
une alarme, un avertissement ou un probléme de communication.
Il existe deux types de communication indépendants |'un de I'autre entre le capteur et le maitre :
® Cyclique pour les données de processus et I'état des valeurs - ces données sont échangées cycliquement.
* Acyclique pour la configuration des paramétres, les données d'identification, les informations de
diagnostic et les événements
(par ex. messages d'erreur ou avertissements) — ces données peuvent étre échangées sur demande.

2.3.3. Données de processus

Par défaut, les données de processus montrent les paramétres suivants comme étant actifs : valeur analogique
16 bits, sortie de commutation 1 (SO1) et sortie de commutation 2 (SO2).

Les paramétres suivants sont définis comme inactifs : SSC1, SSC2, TA, SC, DA1, DA2, AFOI.

Cependant, en modifiant le paramétre Configuration des données de processus, |'utilisateur peut décider
d'activer des paramétres inactifs. De cette facon, plusieurs statuts peuvent étre observés dans le capteur en
méme temps.

Les données de processus peuvent étre configurées. Voir 2.5.3. Configuration des données de processus.

Octet 0 |31 30 29 28 27 26 25 24
MSB

Octet 1 |23 22 21 20 19 18 17 16

LSB
Octet2 |15 14 13 12 11 10 9 8
SC TA DA2 DA1 SSC2 SSC1

Octet3 |7 6 5 4 3 2 1 0

AFO1 SO2 SO1
4 octets

Valeur analogique 16 ... 31 (16 bits)
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2.4. Parametres de sortie

Sept fonctions de détection et 5 fonctions d'application sont disponibles. Ces valeurs peuvent étre ajustées
indépendamment et utilisées comme source pour les sorties de commutation 1 ou 2 ; en plus de ces valeurs, une
entrée externe peut étre sélectionnée pour SO2. Aprés avoir sélectionné |'une de ces sources, il est possible de
configurer la sortie du capteur avec un SCTL55 ou un maitre IO-link en suivant les sept étapes indiquées dans
la configuration des sorties de commutation ci-dessous.

Une fois le capteur déconnecté du maitre, il passe en mode SIO et conserve le dernier réglage de configuration.

1. SSC1

S.P.1 (Apprentissage/
IO-Link)

S.P2

Hystérésis (man./auto) SSCl
Logique

Point unique

Deux points

Fenétre

suppression du premier
plan

Sélecteur Temporisa-
A tion

Un de ON, OFF

Sortie du
capteur

Inversion
de la sortie

N.O., N.C.

SO1

NPN, PNP,
Push-Pull

1a7 Impulsion sur
bord arriére

2. S5C2
S.P1

Inversion Sortie du

de la sortie

Sélecteur Temporisa-
B tion

S.P2
Hystérésis
Logique
Point unique
Deux points

-
=
[
L
Q.
O
v
=)
T
L
c
od
>
=}
o
v
O
("

L/

| 55C2
vy

Un de
1a7

ON, OFF
Impulsion sur
bord arriére

N.O., N.C.

capteur

NPN, PNP,
Push-Pull,
Entrée
externe

Entrée
externe

Fenétre
suppression du premier
plan

3. Température

7. Fonctions d'application

4. Poussiére 1 -
Surveillance

ou des objets et ou
des espaces

Détection
duale

Vitesse et
longueur

Reconnaissance

5. Poussiére 2 de mofif

ou Diviseur
6. Entrée externe

2.4.1. Face avant du capteur

Le capteur avec suppression de |'arriére-plan/du premier plan émet de la lumiére laser rouge en direction
d'un objet cible et mesure la position de la lumiére réfléchie par I'objet. Si la valeur de la position mesurée est
inférieure ou égale & la position prédéfinie pour la cible, le capteur change I'état de la sortie. La distance de
détection mesurée est quasiment indépendante de la couleur de la cible.
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u 2.4.1.1. Canal du signal de commutation SSC
Pour la détection de présence (ou d'absence) d'un objet devant la face avant du capteur, les réglages
suivants sont disponibles :
e [D30OCPBR10: 20 ... 125 mm*
e |D30CPBR30: 20 ... 325 mm*
e [D30CPBR&0: 20 ... 625 mm*

* |l n'est pas recommandé d'utiliser des réglages supérieurs & un maximum de 100, 300 et 600 mm suivant
le type de capteur, sauf éventuellement dans des conditions optimales (luminosité ambiante, environnement,
inferférences électromagnétiques, efc.).

2.4.1.2. Mode Point de commutation

Chaque canal SSC peut étre réglé pour fonctionner dans 4 modes ou étre désactivé. Le réglage du mode
Point de commutation peut étre utilisé pour créer un comportement de sortie plus avancé. Les modes Point
de commutation suivants sont disponibles au choix pour le comportement de commutation de SSC1 et SSC2

Désactive
SSC1 et SSC2 peuvent étre désactivés séparément.

Mode Point unique
L'information de commutation change lorsque la distance dépasse le seuil défini dans le point de consigne SP1,
vers le haut ou vers le bas, en tenant compte des réglages d’hystérésis enregistrés dans le capteur.

Hysteresis

—) +“—

Sensor

ON - OF

SP1

. Exemple de détection de présence - logique non inversée
Mode Deux points P P 9

L'information de commutation change lorsque la distance mesurée dépasse le seuil défini dans le point de
consigne SP1. Ce changement ne survient que pour des distances mesurées décroissantes.

L'information de commutation change également lorsque la distance mesurée dépasse le seuil défini dans le
point de consigne SP2. Ce changement ne survient que pour des distances mesurées croissantes.

Les réglages d’hystérésis enregistrés dans le capteur ne s’appliquent pas dans ce cas.

Uhystérésis résulte de la différence entre SP1 et SP2.

Hysteresis

—> —

Sensor

ON - oF
SP2 SP1

Exemple de détection de présence - logique non inversée
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Mode Fenétre

L'information de commutation change quand la distance mesurée passe les seuils définis dans les points
de consigne SP1 et SP2, avec des distances mesurées croissantes ou décroissantes, en tenant compte des
réglages d'hystérésis enregistrés dans le capteur.

_y Hysti _, Hysti

Sensor

- OF ON - OF

window g

SP2 SP1
Exemple de détection de présence - logique non inversée

Mode de suppression du premier plan

En mode de suppression du premier plan, le capteur détecte un arriére-plan & une distance prédéfinie.

Si I'arriére-plan n’est plus détecté & la distance prédéfinie, par exemple parce que la lumiére réfléchie est
bloquée par un obijet, le capteur change I'état de la sortie.

_ Hyst _y Hysti

Sensor

~ON  OFF - ON

SP2 SP1
Bockground/

Exemple de détection de présence - logique non inversée

2.4.1.3. Réglages de I'hystérésis

Pour le SSC1, I'hystérésis peut étre réglée de maniére manuelle, automatique standard ou automatique fine,
pour le SSC2 uniquement manuellement. L'hystérésis est réglée en mm pour SP1 et SP2.

Remarque : si le bouton d'apprentissage est sélectionné, le réglage par défaut est toujours I'hystérésis
automatique fine.

Hystérésis manuelle :

Si I'hystérésis manuelle est sélectionnée, elle peut étre réglée de

e [D30CPBR10: 1,0 ... 125,0 mm

e |D30CPBR30: 1,0 ... 325,0 mm

e |D30CPBR&0: 1,0 ... 625,0 mm

Pour les applications qui nécessitent une hystérésis autre qu'automatique, I'hystérésis peut étre configurée
manuellement. Cette caractéristique rend le capteur plus flexible.

Remarque : il convient de porter une attention particuliére & |'application si I'hystérésis choisie est
inférieure & |'hystérésis automatique.
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Hystérésis automatique standard :

L'hystérésis automatique standard garantit un fonctionnement stable pour la plupart des applications.
L'hystérésis est calculée en référence a SP1/SP2. Les valeurs réelles peuvent étre consultées dans le paramétre
« Auto-hystérésis SSC1 », typiquement

e [|D30CPBR10: 7 mm

e [D30CPBR30: 20 mm

e |D30CPBR60: 40 mm

Hystérésis automatique fine :

Dans le cas de I'hystérésis automatique fine, 'hystérésis est réglée au minimum et donc optimisée pour la
détection prés d'un arriére-plan.

L'hystérésis est calculée en référence a SP1/SP2. Les valeurs réelles peuvent étre consultées dans le paramétre
« Auto-hystérésis SSC1 », typiquement

e |D30OCPBR10: 7 mm

e |D30CPBR30: 20 mm

e [D30CPBR60: 40 mm

2.4.1.4. Suppression de l'arriére-plan, suppression du premier plan et mode de détection
duale

Suppression de l’arriére-plan :

Un capteur avec suppression de |'arriére-plan (BGS) empéche la détection d'un objet au-delé de la distance
réglée. Les objets se trouvant dans les limites de la distance réglée sont détectés & leur position et avec
I"intensité du signal lumineux regu.

Lles capacités de détection du capteur sont quasiment indépendantes de la couleur de I'objet puisqu'il
utilise la position de la lumiére réfléchie pour la détection. Les objets noir absolu ou les objets brillants qui
réfléchissent la lumiére laser loin du capteur ne sont pas détectés.

Un capteur BGS n'a pas besoin d'arriére-plan physique pour fonctionner.

Suppression du premier plan :

Un capteur avec suppression du premier plan (FGS) nécessite un arriére-plan en tant que cible de référence.

Si le capteur ne reconnait pas |'arriére-plan, I'un ou 'autre des objets suivants doit étre présent :

® Un objet renvoyant la lumiére laser au capteur, la distance détectée est cependant plus courte que la
distance réglée pour I'arriére-plan.

* Un objet qui absorbe la lumiére laser, donc aucune lumiére n'est réfléchie vers le capteur, p. ex. un obijet
noir absolu.

® Un objet qui dévie la lumiére laser, donc aucune lumiére n'est recue par le capteur, p. ex. un objet
hautement réfléchissant.

Si la lumiére réfléchie provenant d'objets hautement réfléchissants est détectée brievement en raison du

mouvement des objets, une minuterie ON peut étre ajoutée pour maintenir la sortie constante.

Un capteur FGS a besoin d'un arriére-plan physique pour fonctionner.

Détection Duale:

Une fonction de détection duale (DD) repose sur une fonction de suppression du premier plan associée &
un capteur & réflexion diffuse. Tout comme pour le capteur avec suppression de I'arriére-plan, il faut un
arriére-plan comme cible de référence dont les conditions attendues sont la distance & I'arriére-plan ainsi
que l'intensité de la lumiére réfléchie. Si le capteur ne reconnait pas |'arriére-plan, un objet remplissant I'une
des conditions suivantes doit étre présent:

* || modifie la position de la lumiére recue de I'arriére-plan, des objets noirs ou brillants.

* |l modifie l'intensité de la lumiére réfléchie par I'arriére-plan, p. ex. des bouteilles PET transparentes.

* || modifie une combinaison de position et d'intensité.
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2.4.1.5. Alarme de poussiére 1 et Alarme de poussiére 2

La réserve de fonctionnement minimale est utilisée pour les niveaux d’alarme de poussiére, il est réglé & une
valeur commune pour SSC1 et SSC2. L'alarme de poussiére s'active aprés un temps prédéfini si la réserve
de fonctionnement mesurée passe en dessous de la réserve de fonctionnement minimale.

Voir section 2.5.10 Réserve de fonctionnement.

2.4.1.6. Alarme de température (TA)

Le capteur surveille la température interne en permanence. En utilisant le réglage de I'alarme de température,
il est possible de déclencher une alarme si les seuils de température sont dépassés. Voir §2.5.5.

Deux réglages indépendants de I'alarme de température sont possibles, I'un pour la température maximale
et I'autre pour la température minimale.

Il est possible de consulter la température du capteur via les données de paramétres IO-Link acycliques.

REMARQUE !

En raison de I'échauffement interne, la température mesurée par le capteur sera toujours supérieure a la
température ambiante.

La différence entre la température ambiante et la température interne est influencée par la facon dont le
capteur est installé dans |'application.

2.4.1.7. Entrée externe

La sortie 2 (SO2) peut étre configurée comme une entrée externe, ce qui permet d'envoyer des signaux
externes vers le capteur, par exemple en provenance d'un deuxiéme capteur, d'un PLC ou directement de
la sortie de la machine.

2.4.2. Sélecteur de l'entrée

Ce bloc fonctionnel permet & I'utilisateur de sélectionner n'importe quel signal de la « face avant du capteur »
pour le canal A ou B.

Canaux A et B : possibilité de choisir entre SSC1, SSC2, I'alarme de poussiére 1, I'alarme de poussiére 2,
I'alarme de goutte d'eau 1, I'alarme de goutte d’eau 2, I'alarme de température et I'entrée externe.

2.4.3. Bloc fonctionnel logique

Dans le bloc fonctionnel logique, une fonction logique peut étre ajoutée directement aux signaux sélectionnés
dans le sélecteur d'entrée sans utiliser de PLC, ce qui permet de prendre des décisions décentralisées.

Les fonctions logiques disponibles sont : ET, OU, OU exclusif et verrou RS.
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Fonction ET

Symbole Table de vérité
A B Q
A0 0 0 0
& Q
B o 0 1 0
1 0 0
Porte ET - 2 entrées
1 1 1

Expression booléenne Q = A.B Lire A ET B donne Q

Fonction OU
Symbole Table de vérité
A B Q
A 0 0 0
21 Q
B 0 1 1
1 0 1
Porte OU - 2 entrées
1 1 1
Expression booléenne @ = A + B Lire A OU B donne Q

Fonction OU exclusif

Symbole Table de vérité

A
AO \ . 0 0 0
BH 0

1 0 1

Porte OU exclusif - 2 entrées

1 1 0

Expression booléenne Q = @ + B

Lire A OU B mais PAS LES DEUX donne Q
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Fonction Verrou RS avec porte

The function is designed to: e.g. start or stop signal for a buffer conveyor dependent on the fill status of the
La fonction est concue de telle sorte que, par exemple, un signal de démarrage ou d’arrét pour un convo-
yeur tampon soit émis en fonction du niveau de remplissage des convoyeurs d’alimentation ou d’évacuation

voisins avec seulement deux capteurs interconnectés.

Symbole Table de vérité

A

&

SR
Flip-flop

—0 Q

A B Q
0 0 0
0 1 X
1 0 X
1 1 1

X - aucune modification de la sortie.

2.4.4. Minuterie (peut étre réglée individuellement pour Out1 et Out2)

La minuterie permet & |'utilisateur d'introduire différentes fonctions de minuterie en modifiant ses 3 paramétres :

* Mode minuterie
e Echelle de temps

¢ Valeur de la minuterie

2.4.4.1. Mode minuterie

Sélectionne le type de fonction de minuterie introduit sur la sortie de commutation. L'une des options
suivantes est possible :

2.4.4.1.1. Désactivé

Cette option désactive la fonction de minuterie, quels que soient les réglages de I'échelle de temps et du
délai de la minuterie.

2.4.4.1.2, Retard a la mise sous tension (T-on)
L'activation de la sortie de commutation est générée aprés I'actionnement effectif du capteur comme

indiqué sur la figure ci-dessous.

Présence de la cible

N.O.

__

|

Ton

Ton

Ton |_|

Exemple avec la sortie normalement ouverte
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La désactivation de la sortie de commutation est retardée par rapport au moment du retrait de la cible
devant le capteur comme indiqué sur la figure ci-dessous.

Présence de la cible

N.O. \ Toff Toff Toff Toff

Exemple avec la sortie normalement ouverte

2.4.4.1.4. Retard a la mise sous tension et a I’arrét (T-on et T-off)
Lorsque cette option est sélectionnée, les délais T-on et T-off sont tous les deux appliqués & la commande
de la sortie de commutation.

Présence de la cible |_|

N.O. Ton Ton Toff| Ton| Toff

7

Exemple avec la sortie normalement ouverte

2.4.4.1.5. Impulsion sur bord d'attaque

Chaque fois qu'une cible est détectée devant le capteur, la sortie de commutation génére une impulsion
de longueur constante pour le bord avant de la détection. Cette fonction n'est pas redéclenchable. Voir
la figure ci-dessous.

Présence de la cible -|[
‘W

Exemple avec la sortie normalement ouverte

N.O.

__
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2.4.4.1.6. Impulsion sur bord de sortie
Fonction similaire & celle de 'impulsion sur le bord d'attaque, mais dans ce mode, la sortie de commutation
change pour le bord de sortie comme le montre la figure ci-dessous. Cette fonction n'est pas redéclenchable. ﬂ

Présence de la cible H”
I
N __ BR__R B

Exemple avec la sortie normalement ouverte

2.4.4.2. Echelle de temps

Le paramétre définit si le délai spécifié dans la minuterie doit étre en millisecondes, secondes ou minutes

2.4.4.3. Valeur de la minuterie

Le paramétre définit la durée réelle du retard. Le retard peut étre réglé sur n'importe quelle valeur entiére
comprise entre 1 et 32767.

2.4.5. Inversion de la sortie

Cette fonction permet a |'utilisateur d'inverser le fonctionnement de la sortie de commutation entre Normalement
Ouvert et Normalement Fermé.

FONCTION RECOMMANDEE

La fonction recommandée se trouve dans les paramétres sous 64 (0x40) sous-index 8 (0x08) pour SO1 et 65
(0x41) sous-index 8 (0x08) pour SO2 et n'a pas d'influence négative sur les fonctions logiques ou les fonctions
de minuterie du capteur puisqu'elle est ajoutée aprés ces fonctions.

ATTENTION !

La fonction logique de commutation sous 61 (0x3D) sous-index 1 (0x01) pour SSC1 et 63 (0x3F) sous-index 1
(0xO1) pour SSC2 n'est pas recommandée car elle aura une influence négative sur les fonctions logique ou de
minuterie. Par exemple, |'utilisation de cette fonction transformera un retard & la mise sous tension en un retard
a l'arrét si elle est ajoutée pour SSC1 et SSC2. Elle est uniquement pertinente pour SO1 et SO2.

2.4.6. Mode Etage de sortie

Dans ce bloc fonctionnel, I'utilisateur peut choisir si les sorties de commutation doivent fonctionner comme suit :

SO1 : Désactivée, NPN, PNP ou push-pull.
SO2 . Désactivée, NPN, PNP, push-pull, entrée externe (active High/Pull-down), entrée externe
(active Low/Pull-up) ou entrée d'apprentissage externe (active High).
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2.4.7. Fonctions d'application
5 fonctions d’application particuliéres ne peuvent étre choisies que via IO-Link.

Détection duale.

Vitesse et longueur.
Reconnaissance de motif.
Diviseur.

Surveillance des objets et des espaces.

Dans les réglages d'usine, les fonctions d’application sont toutes désactivées.

2.4.7.1. Détection duale
Un capteur & détection duale fonctionne comme un capteur avec suppression du premier plan associé
& un capteur & réflexion diffuse. Ce principe de détection évalue & la fois le changement de position et

I'intensité de la lumiére recue.

Lors de |'apprentissage de I'arriére-plan, une fenétre de détection pour la position et pour l'intensité de
lumiére est définie sur +/- 75 % de la position et +/- 75 % de l'intensité de lumiére recue.

e Sila lumiére recue se situe dans les limites de la zone verte (voir ci-dessous), elle est considérée

comme le signal d'arriére-plan de référence..

* Si le signal regu se trouve en dehors des limites de la zone verte, il est considéré comme un objet.

Arriére-plan

Intensité

100%

4

Avrriére-plan de
référence

Elément APS

Distance

N
L

100%
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Intensité 75%  +75%
A +75% | |
100% | o
75% ! |
A'rfr,iére»plcn de _pi . i Changement de la
reference l | position de lumiére
| regue
Changement de | |
I'intensité de lumiére H
recue | |
Elément APS / Distance
’ N |
| >
|
;
f

100%



2.4.7.2, Vitesse et longueur

Cette fonction sert & surveiller la longueur d'un objet ainsi que la vitesse d'une bande transporteuse au
moyen de deux capteurs interconnectés. Les valeurs actuelles de la longueur en [mm] et de la vitesse en
[mm/s] sont directement disponibles sur le maitre IO-Link.

La longueur ou la vitesse peut étre définie comme donnée de processus.

2.4.7.2.1. Conditions
Cette fonction requiert deux capteurs : un capteur de déclenchement et un capteur principal.

2.4.7.2.2, Vitesse et longueur - Configuration

Alignement du capteur de déclenchement et capteur principal

Préparation du capteur

1) Montez deux capteurs sur le convoyeur, par exemple & une distance d’environ 100 mm

2) Connectez les deux capteurs & un SCTL55 ou & un maitre |O-Link

3) Téléchargez les fichiers IODD dans le SCTL55 ou dans le maitre 10-Link

4) Allumez les capteurs

5) Remettez les capteurs aux réglages d’usine au moyen du SCTL55 ou du maitre IO-Link.

6) Orientez les capteurs de maniére & ce que les faisceaux lumineux soient paralléles entre eux et dirigés
vers la cible.

7) Réglez la sensibilité des capteurs de maniére a ce que I'objet soit détecté avec fiabilité.
(la LED jaune et la LED verte sont allumées et indiquent ainsi |'état ON stable et le mode 10-Link).

Réglages des paramétres 10-Link (voir les options des plages de données au § 7.2.6.1.)
8) Capteur de déclenchement : (I'objet passe en premier devant le capteur de déclenchement)
a) Sélectionnez « Vitesse et longueur » dans le SCTL55 ou le maitre IO-Link, menu « Paramétres » ->
« Fonctions d'application »
b) Sélectionnez « Réle du capteur » -> « Capteur de déclenchement »
c) Le réglage des paramétres IO-Link est terminé pour le capteur de déclenchement
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9) Capteur principal : (il calcule la vitesse et la position et met les données obtenues & disposition via IO-Link)
a) Remettez le capteur aux réglages d'usine [2](si vous I'avez déja fait au point 5, vous pouvez
sauter cette étape).
b) Sélectionnez « Vitesse et longueur » dans le SCTL55 ou le maitre IO-Link, menu « Paramétres » ->
« Fonctions d'application »
c) Sélectionnez « Réle du capteur » -> « Capteur principal ».
d) Saisissez la distance entre les capteurs en \[mm] dans le menu « Mesure de la vitesse et de la
longueur - {MQ]}capteur principal » -> « Distance entre les capteurs »
e) Si nécessaire, sélectionnez « Longueur de I'objet » ou « Vitesse de I'objet » dans le menu de
surveillance sous « Données de processus » -> « Configuration des données de processus » > «
Valeur analogique »
i. La longueur de I'objet est indiquée en \[mm]
ii. La vitesse de |'objet est indiquée en \[mm/s]
10) Reliez la broche 2 de sortie du capteur de déclenchement & la broche 2 d’entrée du capteur principal
11) La fonction « Vitesse et longueur » peut désormais étre activée.
Note ! Des fluctuations de la vitesse du convoyeur pendant la mesure peuvent influencer le résultat.

2.4.7.3. Reconnaissance de motif

La fonction de reconnaissance de motif est notamment utilisée pour vérifier si une piéce fabriquée présente
bien tous les trous ou toutes les chevilles comme prévu et si les piéces sont bien conformes aux spécifications.
Le motif d’une piéce peut étre enregistré dans le capteur, les piéces suivantes seront ensuite comparées & ce
motif pré-enregistré. Si les motifs concordent, le capteur répond par un signal positif ou une instruction, soit
en mode autonome, soit via un maitre IO-Link.

Le motif peut comprendre 20 bords au maximum, par exemple 10 trous et 10 chevilles.

Il est possible, pour reconnaitre plusieurs motifs, de raccorder plusieurs capteurs principaux & un seul
capteur de déclenchement.

2.4.7.3.1. Conditions

Cette fonction requiert deux capteurs : un capteur de déclenchement et un capteur principal. Il est possible
de raccorder plusieurs capteurs principaux a un seul capteur de déclenchement si plusieurs motifs doivent
étre examinés en méme temps.

2.4.7.3.2. Reconnaissance de motif - Configuration

Alignement du capteur de déclenchement et capteur principal

Préparation du capteur

1) Montez deux capteurs & la méme hauteur le long du convoyeur de maniére & ce que I'objet atteigne
les deux capteurs en méme temps.

2) Connectez les deux capteurs & un SCTL55 ou & un maitre |O-Link

3) Téléchargez les fichiers IODD dans le SCTL55 ou dans le maitre 10-Link

4) Allumez les capteurs

5) Remettez les capteurs aux réglages d’usine au moyen du SCTL55 ou du maitre IO-Link.
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6) Orientez les deux capteurs de maniére a ce que les faisceaux lumineux détectent le bord de la cible
en méme temps.

7) Montez le capteur de déclenchement & un endroit auquel il peut détecter I'objet seul, sans trous ni
chevilles, en continu.

8) Montez le capteur principal de maniére & ce qu'il puisse détecter les trous ou les chevilles qui
représentent le motif & examiner

9) Réglez la sensibilité des capteurs de maniére & ce que la cible soit détectée avec fiabilité
(la LED jaune et la LED verte sont allumées et indiquent ainsi |'état ON stable et le mode 10-Link).

Réglages des paramétres 10-Link (voir les options des plages de données au § 7.2.6.2.)
10) Capteur de déclenchement :
a) Sélectionnez « Reconnaissance de motif » dans le SCTL55 ou le maitre IO-link, menu « Paramétres »
-> « Fonctions d'application »
b) Sélectionnez « Rdle du capteur » -> « Capteur de déclenchement »
c) Le réglage des paramétres IO-Link est terminé pour le capteur de déclenchement
11) Capteur principal :
a) Sélectionnez « Reconnaissance de motif » dans le SCTL55 ou le maitre IO-Link, menu « Paramétres »
-> « Fonctions d'application »
b) Sélectionnez « Réle du capteur » -> « Capteur principal »
c) Dans le menu « Configuration de la reconnaissance de motif » -> « Temporisation », entrez la valeur
de la temporisation entre 1 et 60 s pour |'évaluation maximale (valeur par défaut : 60 secondes)
d) Dans le menu « Configuration de la reconnaissance de motif” -> « Tolérance », entrez la tolérance
de reconnaissance du motif en %o (pour mille) entre 1 et 200 %o (valeur par défaut : 50 %o)
12) Reliez la broche 2 de sortie du capteur de déclenchement & la broche 2 d’entrée du ou des capteur(s)
principal (principaux)

Programmer le motif
13) Activez I'instruction « Programmer le motif » pour démarrer I'apprentissage du motif
14) Faites complétement passer la cible & vitesse réguliére devant les deux capteurs
Note ! Des fluctuations de la vitesse du convoyeur pendant la mesure peuvent influencer le résultat.
15) Le capteur répond par :
a) « Enregistré » sous « Résultat de la reconnaissance de motif » -> « Motif de référence »
b) Par exemple « 12 » sous « Résultat de la reconnaissance de motif » -> « Motif de référence - nombre
de bords » (les bords avant et arriére de la cible sont comptés).
c) Chaque bord est enregistré en ms & partir du bord avant de la cible compléte et peut étre consulté
dans le menu de surveillance.
Lors de la comparaison au motif de référence, les arétes sont enregistrées en pourcentage de la
valeur de la cible compléte.
Cela permet de garantir que le motif peut étre reconnu & différentes vitesses constantes.
16) Le motif peut étre enregistré comme projet dans le SCTL55 ou le maitre IO-link et rechargé ultérieurement
dans le capteur [1]afin de I'utiliser comme motif de référence.
17) La fonction « Reconnaissance de motif » peut désormais étre activée.
18) Faites & nouveau complétement passer la cible & vitesse réguliére devant les deux capteurs
19) Le capteur répond par le texte
a) Par exemple « 12 » sous « Résultat de la reconnaissance de motif » > « Dernier mofif - nombre de bords »
20) « Motif identique » sous « Résultat de la reconnaissance de motif » > « Etat de la reconnaissance de motif »

Fonctionnement autonome en mode SIO

21) Déconnectez le capteur du SCTL55 ou du maitre IO-link et reliez la broche 4 par exemple & votre
colonne lumineuse décentralisée ou & un aiguillage de convoyeur bonnes piéces/mauvaises piéces

22) Si un motif correct est détecté, la sortie sur la broche 4 répond par une impulsion d’1 seconde.

Plusieurs motifs
Plusieurs motifs peuvent étre détectés simultanément sur la méme cible en utilisant un seul capteur de
déclenchement et plusieurs capteurs principaux, chaque capteur principal répondant & un motif spécifique.
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2.4.7.4. Fonction de diviseur

Cette fonction permet, par exemple, a |'utilisateur de définir un nombre de comptages & effectuer avant
que |'état de la sortie ne change. La valeur est réglée par défaut & 1, chaque activation provoque alors le
changement de la sortie. Si la valeur est réglée & une valeur supérieure, par exemple 10, le capteur émet
un signal de sortie toutes les 10 détections, il compte au niveau du bord arriére de I'objet. Dans I'exemple
ci-dessous, le capteur doit changer |'état de la sortie quand 8 produits ont été détectés. La sortie du capteur
indique une « caisse pleine », une nouvelle caisse est poussée devant le convoyeur primaire. Le compteur

peut étre réinitialisé manuellement via SO2 qui est configuré en usine comme touche de RAZ externe.

2.4.7.4.1. Conditions
Un seul capteur est utilisé pour cette fonction.

2.4.7.4.2. Fonction de diviseur - Configuration

Alignement du capteur

Préparation du capteur

1)

Réglages des parameétres 10-Link (voir les options des plages de données au § 7.2.6.3.)

8)
9)

Montez les capteurs le long du convoyeur & une position & laquelle le bord arriére de la cible est
détecté juste avant qu’elle ne tombe dans la caisse.

Raccordez le capteur & un SCTL55 ou & un maitre 1O-Link.

Téléchargez le fichier IODD dans le SCTL55 ou le maitre IO-Link.

Allumez le capteur.

Remettez le capteur aux réglages d’usine au moyen du SCTL55 ou du maitre IO-Link.

Orientez le capteur de maniére & que le faisceau lumineux détecte la cible.

Réglez la sensibilité du capteur de maniére & ce que la cible soit détectée avec fiabilité.

(la LED jaune et la LED verte sont allumées et indiquent ainsi |'état ON stable et le mode 10-Link).

Sélectionnez « Diviseur » dans le SCTL55 ou le maitre |O-Link, menu « Paramétres » -> « Fonctions
d'application »
Dans le menu « Configuration du diviseur et du compteur » > « Limite du compteur », entrez une

valeur de compteur entre 1 et 65535 [2][1](valeur par défaut : 1).

10) Si un préréglage est requis pour le compteur, celui-ci peut étre fait entre O et 65535 dans le menu «

Diviseur et compteur » -> « Prérégler la valeur du compteur » [1](valeur par défaut : 0).
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2.4.7.5. Surveillance des objets et des espaces

Cette fonction sert & surveiller que la longueur d'un objet et la distance & I'objet suivant sur une bande
transporteuse sont dans certaines limites. Le capteur autonome émet un signal quand un obijet est trop
petit, que des objets se chevauchent ou que la distance entre deux objets ne suffit pas pour des processus
ultérieurs.

2.4.7.5.1. Conditions
Un seul capteur est utilisé pour cette fonction.

2.4.7.5.2. Surveillance des objets et des espaces - Configuration

Alignement du capteur

Préparation du capteur
1) Montez le capteur & la position souhaitée le long du convoyeur.
2) Raccordez le capteur a un SCTL55 ou & un maitre IO-Link.
3) Téléchargez le fichier IODD dans le SCTL55 ou le maitre IO-Link.
4) Allumez le capteur.
5) Remettez le capteur aux réglages d'usine au moyen du SCTL55 ou du maitre 1O-Link.
6) Orientez le capteur de maniére & que le faisceau lumineux soit dirigé vers la cible & détecter.
7) Réglez la sensibilité du capteur de maniére & ce que la cible soit détectée avec fiabilité.
(la LED jaune et la LED verte sont allumées et indiquent ainsi |'état ON stable et le mode 10-Link).

Réglages des parameétres 10-Link (voir les options des plages de données au § 7.2.6.4.)

8) Sélectionnez « Surveillance des objets et des espaces » dans le SCTL55 ou le maitre IO-Link, menu «
Paramétres » -> « Fonctions d'application ».

9) Durée de |'objet :

a) Dans le menu « Surveillance des obijets et des espaces » -> « Durée minimale de |'objet », entrez le
temps minimum de détection de |'objet entre 10 et 60000 ms, par exemple 130 ms (valeur par
défaut : 500 ms).

Pour vous aider, vous pouvez lire la durée de I'objet sous « Surveillance des objets et des espaces »
> « Durée de I'objet ».

b) Dans le menu « Surveillance des objets et des espaces » -> « Durée maximale de I'objet », entrez
le temps [2}maximum{3] de détection de |'objet entre 10 et 60 000 ms, par exemple 150 ms (valeur
par défaut : 500 ms).

Pour vous aider, vous pouvez lire la durée de I'objet sous « Surveillance des objets et des espaces »
> « Durée de I'objet ».

Rev.00 - 09.2023 | MAN LD30CPBR IO-Link FRA | © 2023 | CARLO GAVAZZI Industri



10) Durée de I'espace :

a) Dans le menu « Surveillance des obijets et des espaces » -> « Durée minimale de |'espace », entrez
le temps minimum de détection de |'espace entre 10 et 60000 ms, par exemple 110 ms (valeur
par défaut : 500 ms).

Pour vous aider, vous pouvez lire la durée de I'espace sous « Surveillance des obijets et des espaces »
-> « Durée de |'espace ».

b) Dans le menu « Surveillance des objets et des espaces » -> « Durée maximale de |'espace », entrez
le temps maximum de détection de |'espace entre 10 et 60 000 ms, par exemple 130 ms (valeur
par défaut : 500 ms).

Pour vous aider, vous pouvez lire la durée de I'espace sous « Surveillance des obijets et des espaces »
-> « Durée de |'espace ».
11) Le capteur est désormais prét a |'emploi.
12) Le paramétre « Longueur de |'objet » bascule entre « Mesure en cours dans les limites », « Temps trop
long » et « Temps trop court ».
13) Le paramétre « Longueur de I'espace » bascule entre « Mesure en cours dans les limites », « Temps
trop long » et « Temps trop court ».

Fonctionnement autonome en mode SIO

14) Déconnectez le capteur du SCTL55 ou du maitre 1O-Link.

15) La sortie sur la broche 4 est activée quand la durée de |'objet est trop longue ou trop courte.

16) La sortie sur la broche 2 est activée quand la durée de I'espace est trop longue ou trop courte.
Note ! En combinant les deux sorties & |'aide d'une fonction logique OU, le résultat de la fonction
OU peut étre utilisé comme sortie d'erreur commune pour |'objet et I'espace.

2.5. Paramétres réglables spécifiques au capteur

Outre les paramétres directement liés & la configuration des sorties, le capteur dispose également de divers
paramétres internes utiles pour la configuration et le diagnostic.

2.5.1. Sélection du réglage local ou a distance

Il est possible de choisir comment régler la distance de détection en sélectionnant |'« Entrée du trimmer » ou
I'« Apprentissage par fil » par le biais de |'entrée externe du capteur, ou de désactiver I'entrée du trimmer au
moyen du « Réglage 10-Link » pour rendre le capteur inviolable.

2.5.2. Plage d’apprentissage
Valeur entre

e |D30CPBR10: 20 ... 125 mm
e |D30CPBR30: 20 ... 325 mm
e |[D30CPBR&0: 20 ... 625 mm

2.5.3. Configuration des données de processus

Lorsque le capteur est utilisé en mode 1O-Link, I'utilisateur a accés & la variable cyclique Données de processus.
Par défaut, les données de processus montrent les paramétres suivants comme étant actifs : valeur analogique
16 bits, sortie de commutation 1 (SO1) et sortie de commutation 2 (SO2).

Les paramétres suivants sont définis comme inactifs : SSC1, SSC2, DA1, DA2, TA, SC, AFO1.

Cependant, en modifiant le paramétre Configuration des données de processus, |'utilisateur peut décider
d'activer des paramétres inactifs. De cette facon, plusieurs statuts peuvent étre observés dans le capteur en
méme temps.

Note ! lorsque des fonctions d’application sont sélectionnées, des options supplémentaires peuvent étre
choisies pour les « Valeurs analogiques » dans |'onglet de surveillance.
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2.5.4. Sélection de la mesure du capteur ﬂ
sont utilisés pour tous les préréglages de détection ci-dessous et sont valables pour SSC1 et SSC2.

Préréglages du capteur :

0. Configuration manuelle.

1. Détection fine.

2. Détection robuste.

3. Détection rapide

La précision peut étre réglée au moyen du paramétre « Degré de filirage ». Voir 2.5.11.

Mode de détection :

0. Mode rapide.
1. Mode précis.

2.5.4.1. Détection fine

Utilisée pour les applications nécessitant des détections prés d'un arriére-plan, p. ex. si I'arriére-plan est une

bande transporteuse et que les piéces & détecter se trouvent sur la bande.

1. Hystérésis réglée automatiquement au minimum.

2. Marge de sécurité réglée a 1 % de la distance.

3. Mode de détection réglé sur le mode précis dans lequel plus d'échantillons sont utilisés pour obtenir une
meilleure détection.

2.5.4.2, Détection robuste

Si le capteur a la possibilité de voir des objets sur deux bandes transporteuses paralléles, la fonction de

BGS doit garantir que le capteur ne détecte que les objets sur la bande transporteuse qui lui est la plus

proche et qu'il ignore les objets situés au-deld de la distance de troncature définie sur la bande transporteuse

la plus éloignée.

1. Hystérésis réglée automatiquement & la valeur par défaut (typiquement 3 fois I'hystérésis minimale).

2. Marge de sécurité réglée a 4 % de la distance.

3. Mode de détection réglé sur le mode précis dans lequel plus d'échantillons sont utilisés pour obtenir une
meilleure détection.

2.5.4.3. Détection rapide

Utilisée pour les applications nécessitant une grande vitesse de détection, lorsque I'arriére-plan est plus
éloigné de I'objet a détecter. Une distance de détection maximale réduite est attendue pour les objets noirs.
1. Hystérésis réglée automatiquement & la valeur par défaut (typiquement 3 fois I'hystérésis minimale).

2. Marge de sécurité réglée a 4 % de la distance.

3. Mode de détection réglé sur le mode rapide pour parvenir & un temps de réponse minimal.

2.5.5. Seuil d'alarme de la température

La température a laquelle I'alarme de température sera activée peut étre modifiée pour les températures
maximale et minimale. Cela signifie que le capteur déclenche une alarme lorsque la température maximale ou
minimale est afteinte. Les températures peuvent étre réglées entre -50 °C et +150 °C. Les réglages d'usine par
défaut sont un seuil bas & -30 °C et un seuil haut & +120 °C.
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2.5.6. Limites de sécurité

Les limites de sécurité peuvent étre réglées pour le capteur en pourcentages de SP1 et SP2, elles sont configurables

individuellement pour SSC1 et SSC2.

Ces limites servent au calcul des signaux ON stable et OFF stable.

e Alarme de poussiére : si les limites de sécurité sont dépassées, I'alarme de poussiére est activée, voir
également la description de I'alarme de poussiére

® LalED verte est également influencée par les limites de sécurité, elle peut étre utilisée pour régler manuellement
la distance de sécurité en changeant la distance jusqu’a ce que la LED indique I'état ON stable.

2.5.6.1. ON stable

Si le capteur détecte un signal supérieur de x % (x étant réglé au moyen de la limite de sécurité) a la valeur
a laquelle la sortie s’active, le capteur est dans |'état ON stable.

2.5.6.2. OFF stable

Si le capteur détecte un signal inférieur de x % (x étant réglé au moyen de la limite de sécurité) a la valeur
a laquelle la sortie se désactive, le capteur est dans |'état OFF stable.

2.5.7. Configuration des événements
Les événements de température transmis par I'interface IO-link sont désactivés par défaut dans le capteur. Si
I'utilisateur souhaite obtenir des informations sur les températures critiques détectées dans I'application du
capteur, ce paramétre permet d'activer ou de désactiver les 4 événements suivants :
e Défaut de température : le capteur détecte une température en dehors de la plage de fonctionnement
spécifiée.
e Dépassement par le haut de la température : le capteur détecte une température supérieure a celle
réglée dans le seuil d'alarme de température.
e Dépassement par le bas de la température : le capteur détecte une température inférieure & celle
réglée dans le seuil d'alarme de température.
e Courtcircuit : le capteur détecte si la sortie du capteur est court-circuitée.
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2.5.8. Qualité du fonctionnement QoR ﬂ

La qualité du fonctionnement informe |'utilisateur sur la performance réelle du capteur au moyen des paramétres

suivants :{MQ}signal maximal, signal minimal, hystérésis, points de consigne SP et limites de sécurité.
La valeur de QoR peut varier entre O et 255 %.

Elle est actualisée pour chaque cycle de détection.

Le tableau ci-dessous contient des exemples de QoR.

Valeurs de qualité du Exolicati
fonctionnement Xplication
> 150% Exc.ellentes conditions de dfétecﬁon, le capteur ne devrait pas nécessiter de
maintenance dans un avenir proche.
Bonnes conditions de détection, le capteur se comporte comme au moment
de I'apprentissage ou du réglage manuel des points de consigne, avec une
100% marge S:Ie sécurité de deux fois |'hystérésis standard. N .
® Une fiabilité & long terme est attendue dans toutes les conditions ambi-
antes.
* Une maintenance ne devrait pas s'avérer nécessaire.
Conditions de détection moyennes
® En raison des conditions ambiantes, la fiabilité des valeurs mesurées est
50% réleuitt?, une maintenance est nécessaire pour améliorer le comportement de
détection.
* Si les conditions ambiantes restent stables, on peut s’attendre & obtenir une
détection fiable dans un avenir proche.
0% Conditions dg détection'incerto!ines, le capteur ne fonctionne pas correcte-
ment, une maintenance immédiate est nécessaire.

2.5.9. Qualité de I'apprentissage QoT

La valeur de la qualité de |'apprentissage permet & ['utilisateur de savoir si la procédure d'apprentissage s'est

bien déroulée en évaluant le rapport entre les paramétres suivants : TP2, TP1, hystérésis et limites de sécurité.
La valeur de QoT peut varier entre O et 255 %.

Elle est actualisée aprés chaque apprentissage.

Le tableau ci-dessous contient des exemples de QoT.

Valeurs de qualité de Exolicati
I’apprentissage xplication
PP )

> 150% Excellentes conditions d’apprentissage, le capteur ne devrait pas nécessiter
de maintenance dans un avenir proche.
Bonnes conditions d’apprentissage, le capteur a été programmé avec les
limites de sécurité réglées par défaut :

100% ® Une fiabilité & long terme est attendue dans toutes les conditions ambi-
antes.
* Une maintenance ne devrait pas s’avérer nécessaire.
Conditions d’apprentissage moyennes.
® Les conditions ambiantes ne permettent pas d’assurer longtemps une détec-

o tion fiable.
50% I Ly : ,
est recommandé d’effectuer la maintenance dans un avenir proche.

* Si les conditions ambiantes restent stables, on peut s’attendre & obtenir une
détection fiable dans un avenir proche.
Mauvais résultat d’apprentissage.

0% * Mauvaises conditions pour une détection fiable (p.ex. différence trop faible
entre les mesures de la cible et de I'environnement).
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2.5.10. Exces de gain

La valeur de la Excés de gain décrit le rapport entre la lumiére recue par la cellule photoélectrique et la lumiére
nécessaire au fonctionnement du capteur.

Elle se trouve sous |'onglet Diagnostic du SCTL55 ou du maitre IO-Link.

. _ Lumiére recue par le capteur
Excés de gain =

Lumiére nécessaire pour commuter la sortie

2.5.11. Degré de filtrage

Cette fonction permet d'augmenter I'immunité envers les cibles instables et les perturbations électromagnétiques :
Sa valeur peut étre réglée entre 1 et 255, la valeur par défaut est 1. Le filirage fonctionne comme une moyenne
mobile. Cela signifie qu'un réglage de filtrage de 1 donne une fréquence de détection maximale et un réglage
de 255 une fréquence de détection minimale.

2.5.12. Interférences mutuelles

Dans une installation optimale, les capteurs doivent étre montés de maniére a ne pas interférer entre eux. La
fonction de protection contre les interférences mutuelles peut étre utilisée si cela n’est pas possible.

Cette fonction permet de nettement augmenter I'immunité, mais a aussi un impact négatif sur la vitesse de
détection.

Sile filtre est activé, le capteur analyse les signaux recus et essaie ce faisant de rejeter les impulsions perturbatrices.
Mode a 1 capteur : & utiliser | oU le capteur est perturbé par un autre capteur, un flash fort ou une source
de lumiére modulée forte, par exemple des lampes & LED.

Le temps de réponse est multiplié par 5.

Mode a 2 capteurs : & utiliser |4 oU deux capteurs identiques interférent entre eux.

Le temps de réponse est multiplié par 5 a 6.

Mode a 3 capteurs : a utiliser |& o trois capteurs identiques interférent entre eux.

Le temps de réponse est multiplié par 5 & 7.

2.5.13. Indication par LED
L'indication par LED peut étre configurée en 3 modes différents : Inactive, Active ou Trouver mon capteur.

Inactive : les LED sont toujours éteintes

Active : les LED suivent le schéma d'indication donné & la section 5.1.

Trouver mon capteur : les LEDs clignotent en alternance & 2 Hz avec un cycle de service de 50%, ce
qui permet de localiser facilement le capteur.

2.5.14. Mode d'hystérésis
Voir 2.4.1.3.Réglages de I'hystérésis

2.5.15. Valeur de I'hystérésis automatique
Voir 2.4.1.3.Réglages de I'hystérésis

2.5.16. Distance de troncature

e LD30CPBR10: 20...150 mm

e LD30CPBR30: 20...350 mm

e |D30CPBR60: 20...650 mm

Les distances mesurées au-deld de la distance de troncature seront tronquées a cette distance.

La valeur de la distance de troncature sera également utilisée si aucun objet ne peut étre détecté.
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2.6. Procédure d’apprentissage avec le SCTL55 ou un maitre 10-Link

Les points de consigne peuvent étre réglés au moyen d’une procédure d'apprentissage. Cela permet d’obtenir
un réglage a une valeur optimale tout en tenant comte des limites de sécurité et de |'hystérésis.

2.6.1. Mode de détection duale
Assurez-vous que le capteur est en mode de détection duale. Cela peut étre modifié via un maitre IO-Link ou le

configurateur intelligent SCTL55 dans le menu de fonctions d'application.
Détection duale, point de commutation optimisé.

1. Dirigez le capteur vers 'arriére-plan. L'état des LED jaune et verte est sans importance.

2. Appuyez surle bouton pendant 3-6 secondes jusqu'a ce que les deux LED clignotent simultanément
une fois par seconde, puis reléchez le bouton.
Les LED jaune et verte clignotent 4 fois rapidement pour confirmer que la position d'arriére-plan
et I'intensité réfléchie sont reconnues.

la distance d'apprentissage et la réserve de fonctionnement d'apprentissage sont
automatiquement calculées et réglées sur 100 % et le capteur est prét & fonctionner (LED verte
allumée, LED jaune éteinte et SSC1 éteint).

2.6.2. Mode FGS
Assurez-vous que le capteur est en mode FGS. Cela peut étre modifié via un maitre IO-link ou le configurateur
intelligent SCTL55.

FGS, point de commutation optimisé.

1. Dirigez le capteur vers |'arriére-plan. L'état des LED jaune et verte est sans importance.

2. Appuyez sur le bouton pendant 3-6 secondes jusqu'a ce que les deux LED clignotent
simultanément une fois par seconde, puis reléchez le bouton.
Les LED verte et jaune clignotent simultanément pour indiquer que le capteur est prét pour
I'apprentissage de |'arriére-plan.

3. Gardez le capteur dirigé vers |'arriére-plan.

4. Appuyez une fois sur le bouton (< 1 seconde), les LED jaune et verte clignotent 4 fois rapidement
pour confirmer [1]que I'arriére-plan est reconnu.
SP1 et SP2 sont calculés et enregistrés automatiquement et le capteur est prét & fonctionner (LED
verte allumée, LED jaune éteinte)

Appuyer une fois
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FGS, réglage dynamique (optimisation de la variation de l'arriére-plan)

1.
2.

how

Dirigez le capteur vers |'arriére-plan. L'état des LED jaune et verte est sans importance.
Appuyez sur le bouton pendant 3-6 secondes jusqu'd ce que les deux LED clignotent
simultanément une fois par seconde, puis reléchez le bouton.

Les LED verte et jaune clignotent simultanément pour indiquer que le capteur est prét pour
I'apprentissage de |'arriére-plan.

Gardez le capteur dirigé vers |'arriére-plan.

Appuyez sur le bouton et maintenez-le enfoncé pendant que les LED verte et jaune clignotent &
1 Hz, permettant au capteur de détecter les variations de |'arriére-plan. Puis reldchez le bouton,
les LED jaune et verte clignotent 4 fois rapidement pour confirmer que I'arriére-plan est reconnu.
SP1 et SP2 sont calculés et enregistrés automatiquement et le capteur est prét a fonctionner (LED
verte allumée, LED jaune éteinte)

Appuyer et
maintenir enfoncé

2.6.3. Mode BGS
Assurez-vous que le capteur est en mode Point unique (BGS). Cela peut étre modifié via un maitre IO-Link ou le
configurateur intelligent SCTL55.

BGS, point de commutation optimisé (3 - 6 s)
Apprentissage de l'arriére-plan et de l'objet

1.
2.

how

Dirigez le capteur vers |'arriére-plan. L'état des LED jaune et verte est sans importance.

Appuyez sur le bouton pendant 3-6 secondes jusqu'd ce que les deux LED clignotent
simultanément une fois par seconde *, puis relachez le bouton.

Les LED verte et jaune clignotent simultanément & 1 Hz pour indiquer que le capteur a reconnu
I'arriére-plan.

Placez |'objet & la distance requise devant le capteur.

Appuyez une fois sur le bouton (< 1 seconde), les LED jaune et verte clignotent 4 fois rapidement
pour indiquer que I'objet est reconnu.

SP1 sont calculés et enregistrés automatiquement et le capteur est prét & fonctionner (LED verte
allumée, LED jaune allumée, retirer I'objet et la LED jaune s'éteint).

Les points de consigne SP sont réglés entre |'arriére-plan et |'objet.

Pour annuler |'apprentissage en cours, maintenez le bouton enfoncé jusqu'a ce que les LED aient
clignoté 20 fois.

Appuyer une fois
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BGS, apprentissage de l’arriére-plan uniquement (6 - 9 s)

1.

Dirigez le capteur vers |'arriére-plan. L'état des LED jaune et verte est sans importance.

2. Appuyez sur le bouton pendant 6-9 secondes jusqu'a ce que les deux LED clignotent

simultanément deux fois par seconde *, puis reldchez le bouton.

Les LED jaune et verte clignotent 4 fois rapidement pour indiquer que I'arriére-plan est reconnu.
SP1 sont calculés et enregistrés automatiquement et le capteur est prét & fonctionner (LED
verte allumée, LED jaune éteinte)

Les points de consigne SP sont réglés prés de I'arriére-plan.

Pour annuler |'apprentissage en cours, maintenez le bouton enfoncé jusqu'a ce que les LED aient
clignoté 20 fois

Note ! Pour une distance maximale de I'arriére-plan, procédez & I'apprentissage sans arriére-plan

devant le capteur

BGS, apprentissage de |’objet uniquement (9 - 12 s)

1. Orientez le capteur vers |'obijet. L'état des LED jaune et verte est sans importance.
2. Appuyez sur le bouton pendant 9 & 12 secondes jusqu'a ce que les deux LED clignotent

simultanément trois fois par seconde *, puis reldchez le bouton.

Les LED jaune et verte clignotent 4 fois rapidement pour indiquer que I'arriére-plan est reconnu.
SP1 sont calculés et enregistrés automatiquement et le capteur est prét & fonctionner (LED

verte allumée, LLED jaune éteinte).

Les points de consigne SP sont réglés prés de la distance de I'objet.

Pour annuler |'apprentissage en cours, maintenez le bouton enfoncé jusqu'a ce que les LED
aient clignoté 20 fois.

Note ! Pour une distance maximale, procédez & |'apprentissage sans objet devant le capteur.
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u BGS, réglage dynamique (optimisation des points de consigne en cas de distance variable
entre l'objet et l'arriére-plan)

1. Dirigez le capteur vers |'arriére-plan. L'état des LED jaune et verte est sans importance.

2. Appuyez surle bouton pendant 3-6 secondes jusqu'a ce que les deux LED clignotent simultanément
une fois par seconde, puis reléchez le bouton.

Les LED verte et jaune clignotent simultanément pour indiquer que le capteur a reconnu |'arriére-plan.
Placez I'objet entre 'arriére-plan et I'avant du capteur.

Appuyez sur le bouton et maintenez-le enfoncé pendant que les LED verte et jaune clignotent

a 1 Hz, permettant au capteur de détecter les variations de I'objet et de |'arriére-plan. Reléchez
ensuite le bouton, les LED jaune et verte clignotent 4 fois rapidement pour confirmer que les
variations sont reconnues.

SP1 est calculé automatiquement comme la moyenne des variations et sauvegardé.

Le capteur est maintenant prét & fonctionner (LED verte allumée, LED jaune allumée, retirer
I'objet et la LED jaune s'éteint).

how

Press and hold

2.6.4. Apprentissage depuis le maitre 10-Link ou le configurateur intelligent (SCTL55)

1. Sélectionnez le mode de configuration de SSC1 ou SSC2 :
SSC1 : Sélectionnez « Point unique », « Fenétre » ou «Deux points » sous « Canal 1 du signal de commutation »
-> « Mode de configuration de SSC1 ».
Note ! Dans le cas « Point unique » , 'option « Réglage IO-Link » doit étre choisie sous « Point unique SSC1 »
-> « Sélection du réglage local/& distance ».
S§SC2 : Sélectionnez « Point unique », « Fenétre » ou «Deux points » sous « Canal 2 du signal de commutation »
-> « Mode de configuration de SSC2 ».

2. Choisissez le canal & programmer « Canal 1 du signal de commutation » ou « Canal 2 du signal de
commutation » sous « Apprentissage » -> « Sélection de |'apprentissage ».

Rev.00 - 09.2023 | MAN LD30CPBR |O-Link FRA | © 2023 | CARLO GAVAZZI Industri



2.6.4.1. Procédure en mode Point unique

1) Séquence de commande de I'apprentissage d'une valeur unique :
Séquence de commande de |'apprentissage d'une valeur unique.
(les boutons se trouvent sous « Apprentissage SSC1 » ou « Apprentissage SSC2 » > «
Apprentissage de valeur unique SSC1 » ou « Apprentissage de valeur unique SSC2 »).
1. Placez la cible devant le capteur.
2. Appuyez sur « Apprentissage de SP1 ».
3. Le résultat de I'apprentissage est indiqué sous « Résultat de I'apprentissage » -> « Etat de
I'apprentissage », p.ex. « REUSSI ».
4. QoT est affiché sous « Qualité de I'apprentissage », p.ex. 100 %.

N Hysteresis —

ON - OF

2) Séquence de commande de l'apprentissage dynamique
Apprentissage dynamique pour la séquence de commande de |'apprentissage d'une valeur
unique. (les boutons se trouvent sous « Apprentissage SSC1 » ou « Apprentissage SSC2 » -> «
Apprentissage dynamique SSC1 » ou « Apprentissage dynamique SSC2 »)
1. Appuyez sur « Démarrer |'apprentissage de SP1 ».

2. Déplacez la cible & des positions légérement différentes dans et hors de la zone de détection
devant le capteur.

3. Appuyez sur « Arréter 'apprentissage de SP1 ».

4. Le résultat de I'apprentissage est indiqué sous « Résultat de |'apprentissage » > « Etat de
'apprentissage », p.ex. « REUSSI ».

5. QoT est affiché sous « Qualité de I'apprentissage », p.ex. 150 %

3) Séquence de commande de l'apprentissage de deux valeurs
Apprentissage de deux valeurs pour SP1. (les boutons se trouvent sous « Apprentissage SSC1

» ou « Apprentissage SSC2 » -> « Apprentissage de deux valeurs SSC1 » ou « Apprentissage
de deux valeurs SSC2 »)

1. Déplacez la cible & la position pour SP1 TP1
A. Appuyez sur « Apprentissage de SP1 TP1 ».
B. « Résultat de I'apprentissage » -> « Point d’apprentissage 1 du point de consigne 1 » =
p.ex. « OK ».

C. « Résultat de I'apprentissage » -> « Etat de I'apprentissage » = p.ex. « EN ATTENTE DE
COMMANDE ».

2. Déplacez la cible & la position pour SP1 TP2
A. Appuyez sur « Apprentissage de SP1 TP2 ».

B. « Résultat de I'apprentissage » -> « Point d’apprentissage 2 du point de consigne 1 » = p.ex.
« OK ».

C. « Résultat de I'apprentissage » -> « Etat de 'apprentissage » = p.ex. « REUSSI ».
3. QoT est affiché sous « Qualité de I'apprentissage », p.ex. 150 %
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u N Hysteresis —

2.6.4.2. Procédure en mode Deux points

1) Séquence de commande de I'apprentissage de deux valeurs :
Les boutons se trouvent dans le menu « Apprentissage SSC1 » ou « Apprentissage SSC2 » ->
« Apprentissage de deux valeurs SSC1 » ou « Apprentissage de deux valeurs SSC2 »
1. Déplacez la cible & la position pour SP1 TP1.
A. Appuyez sur « Apprentissage de SP1 TP1 ».
B. « Résultat de I'apprentissage » -> « Point d’apprentissage 1 du point de consigne 1 » =
p.ex. « OK ». )
C. « Résultat de I'apprentissage » -> « Etat de |'apprentissage » = p.ex. « EN ATTENTE DE
COMMANDE ».
2. Déplacez la cible & la position pour SP1 TP2.
A. Appuyez sur « Apprentissage de SP1 TP2 ».
B. « Résultat de I"apprentissage » -> « Point d’apprentissage 2 du point de consigne 1 » =
p.ex. « OK ». )
C. « Résultat de I'apprentissage » -> « Etat de |'apprentissage » = p.ex. « EN ATTENTE DE
COMMANDE ».
3. Déplacez la cible & la position pour SP2 TP1.
A. Appuyez sur « Apprentissage de SP2 TP1 ».
B. « Résultat de I"apprentissage » -> « Point d’apprentissage 1 du point de consigne 2 » =
p.ex. « OK ». )
C. « Résultat de I'apprentissage » -> « Etat de |'apprentissage » = p.ex. « EN ATTENTE DE
COMMANDE ».
4. Déplacez la cible & la position pour SP2 TP2.
A. Appuyez sur « Apprentissage de SP2 TP2 ».
B. « Résultat de I'apprentissage » -> « Point d’apprentissage 2 du point de consigne 2 » =
p.ex. « OK ». )
C. « Résultat de I'apprentissage » -> « Etat de |'apprentissage » = p.ex. « EN ATTENTE DE
COMMANDE ».
5. Appuyez sur Appliquer 'apprentissage.
A. « Résultat de |'apprentissage » -> « Etat de |'apprentissage » = p.ex. « Réussi ».
6. QoT est affiché sous « Qualité de I'apprentissage », p.ex. 100 %

n ON - OF
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2) Séquence de commande de l'apprentissage dynamique :
Les boutons se trouvent dans le menu « Apprentissage dynamique SSC1 » ou « Apprentissage
dynamique SSC2 » -> « Apprentissage »
1. Déplacez la cible a la position pour SP1.
A. Appuyez sur « Démarrer |'apprentissage de SP1 ».
B. « Résultat de I'apprentissage » -> « Etat de I'apprentissage » = p.ex. « EN ATTENTE DE
COMMANDE ».
C. Appuyez sur « Arréter |'apprentissage de SP1 ».
D. « Résultat de 'apprentissage » -> « Etat de I'apprentissage » = p.ex. « EN ATTENTE DE
COMMANDE ».
2. Déplacez la cible & la position pour SP2.
A. Appuyez sur « Démarrer |'apprentissage de SP2 ».
B. « Résultat de 'apprentissage » -> « Etat de I'apprentissage » = p.ex. « EN ATTENTE DE
COMMANDE ».
C. Appuyez sur « Arréter |'apprentissage de SP2 ».
D. « Résultat de I'apprentissage » -> « Etat de I'apprentissage » = p.ex. « EN ATTENTE DE
COMMANDE ». ) )
3. « Résultat de 'apprentissage » -> « Etat de I'apprentissage » = p.ex. « REUSSI ».
4. QoT est affiché sous « Qualité de |'apprentissage », p.ex. 100 %

SP2 SP1
TP2 TP1

ON - oF

2.6.4.3. Procédure en mode Fenétre

1) Séquence de commande de I'apprentissage d'une valeur unique :
Les boutons se trouvent dans le menu « Apprentissage SSC1 » ou « Apprentissage SSC2 » -> «
Apprentissage de valeur unique SSC1 » ou « Apprentissage de valeur unique SSC2 »
1. Déplacez la cible & la position pour SP1.
A. Appuyez sur « Apprentissage de SP1 ».
B. « Résultat de I'apprentissage » -> « Etat de |'apprentissage » = p.ex. « EN ATTENTE DE
COMMANDE ».
2. Déplacez la cible & la position pour SP2.
A. Appuyez sur « Apprentissage de SP2 ». .
B. « Résultat de |'apprentissage » -> « Etat de |'apprentissage » = p.ex. « REUSSI ».
3. QoT est affiché sous « Qualité de I'apprentissage », p.ex. 255 %

—y Hyst —y Hyst
______________________________ .}
————————— »
SP2 SP1
TP1 TP1
- OF ON - OFF
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2) Séquence de commande de l'apprentissage dynamique :

Les boutons se trouvent dans le menu « Apprentissage SSC1 » ou « Apprentissage SSC2 » -> «
Apprentissage dynamique SSC1 » ou « Apprentissage dynamique SSC2 »
1. Déplacez la cible a la position pour SP1.
A. Appuyez sur « Démarrer |'apprentissage de SP1 ».
B. « Résultat de |'apprentissage » -> « Etat de |'apprentissage » = p.ex. « EN ATTENTE DE
COMMANDE ».
C. Appuyez sur « Arréter |'apprentissage de SP1 ».
D. « Résultat de |'apprentissage » -> « Etat de |'apprentissage » = p.ex. « EN ATTENTE DE
COMMANDE ».
2. Déplacez la cible & la position pour SP2.
A. Appuyez sur « Démarrer |'apprentissage de SP2 ».
B. « Résultat de I'apprentissage » -> « Etat de I'apprentissage » = p.ex. « EN ATTENTE DE
COMMANDE ».
C. Appuyez sur « Arréter |'apprentissage de SP2 ».
D. « Résultat de I'apprentissage » -> « Etat de I'apprentissage » = p.ex. « REUSSI ».
3. QoT est affiché sous « Qualité de I'apprentissage », p.ex. 100 %

_y Hyst _y Hyst
SP2 SP1
TP2 TP1
- OFF ON - OFF
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2.6.4.4. Mode de suppression du premier plan

1) Séquence de commande de I'apprentissage d'une valeur unique :
Le bouton se trouve dans le menu « Apprentissage SSC1 » ou « Apprentissage SSC2 » ->
« Apprentissage de valeur unique SSC1 » ou « Apprentissage de valeur unique SSC2 » ->
« Apprentissage de |'arriére-plan ».
1. Dirigez le capteur vers |'arriére-plan.
A. Appuyez sur « Apprentissage de I'arriére-plan ».
B. « Résultat de I'apprentissage » -> « Etat de I'apprentissage » = p.ex. « REUSSI ».
2. QoT est affiché sous « Qualité de I'apprentissage », p.ex. 144 %

2) Séquence de commande de l'apprentissage dynamique :
Le bouton se trouve dans le menu « Apprentissage SSC1 » ou « Apprentissage SSC2 » ->
« Apprentissage dynamique SSC1 » ou « Apprentissage dynamique SSC2 » -> « Apprentissage
de I'arriére-plan ».
1. Dirigez le capteur vers |'arriére-plan.
A. Appuyez sur « Démarrer |'apprentissage de |'arriere-plan ».
B. « Résultat de I'apprentissage » -> « Etat de I'apprentissage » = p.ex. « EN ATTENTE DE
COMMANDE ».
C. Appuyez sur « Arréter |'apprentissage de I'arriere-plan ».
D. « Résultat de I'apprentissage » -> « Etat de I'apprentissage » = p.ex. « REUSSI ».
2. QoT est affiché sous « Qualité de I'apprentissage », p.ex. 100 %

_y Hysti _y Hysti

Sensor

~ON OFF - ON

FGS
SP2 SP1
Bockground/

2.6.4.5. Mode de Détection Duale

Séquence de commande de l'apprentissage:
Le bouton se trouve dans le menu Configuration de détection duale -> "Apprentissage de |'arriére-
plan".
1. Dirigez le capteur vers 'arriére-plan.
a. Appuyez sur "Apprentissage de |'arriére-plan”.
b. Résultat de I'apprentissage. Etat de I'apprentissage = p.ex. "REUSSI".
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2.7. Paramétres de diagnostic

2.7.1. Heures de fonctionnement
Le capteur est doté d'un compteur intégré qui en enregistre chaque heure compléte de fonctionnement. La durée
maximale possible d’enregistrement peut étre consultée via le SCTL55 ou un maitre 1O-Link.

2.7.2. Nombre de cycles de puissance [cycles]

Le capteur est doté d'un compteur intégré qui enregistre chaque fois que le capteur a été mis sous fension.

La valeur est sauvegardée toutes les heures. Le nombre maximale de cycles de puissance est enregistré et peut
étre consulté via le SCTL55 ou un maitre IO-Link.

2.7.3. Température maximale - depuis toujours [°C]

Le capteur est doté d'une fonction intégrée qui enregistre la température la plus élevée & laquelle il a été exposé
pendant toute sa durée de vie opérationnelle. Ce paramétre est mis a jour une fois par heure et peut étre
consulté via le SCTL55 ou un maitre 1O-Link.

2.7.4. Température minimale - depuis toujours [°C]

Le capteur est doté d'une fonction intégrée qui enregistre la température la plus basse & laquelle il a été exposé
pendant toute sa durée de vie opérationnelle. Ce paramétre est mis & jour une fois par heure et peut étre
consulté via le SCTL55 ou un maitre 10-Link.

2.7.5. Température maximale - depuis la derniére mise sous tension [°C]
A I'aide de ce paramétre, |'utilisateur peu’r obtenir des informations sur la température maximale enregistrée

depuis la mise sous tension. Cette valeur n'est pas sauvegardée dans le capteur, mais elle peut étre consultée
via le SCTL55 ou un maitre IO-Link.

2.7.6. Température minimale - depuis la derniére mise sous tension [°C]
A l'aide de ce paramétre, |'utilisateur peut obtenir des informations sur la température minimale enregistrée
depuis la mise sous tension. Cette valeur n'est pas sauvegardée dans le capteur, mais elle peut étre consultée

via le SCTL55 ou un maitre IO-Link.

2.7.7. Température actuelle [°C]
A I'aide de ce paramétre, I'vtilisateur peut obtenir des informations sur la température actuelle du capteur.
La température peut étre consultée via le SCTL55 ou un maitre |O-Link.

2.7.8. Compteur de détection [cycles]
Le capteur enregistre chaque fois que le SSC1 change d'état. Ce paramétre est mis & jour une fois par heure
et peut étre consulté via le SCTL55 ou un maitre 1O-Link.

2.7.9. Minutes au-dessus de la température maximale [min]

Lle capteur enregistre combien de minutes il a été opérationnel au-dessus de la température maximale. Le
nombre maximum de minutes pouvant étre enregistrées est de 2 147 483 647. Ce paramétre est mis & jour une
fois par heure et peut étre consulté via le SCTL55 ou un maitre |O-Link.

2.7.10. Minutes en dessous de la température minimale [min]

Le capteur enregistre combien de minutes il a été opérationnel en dessous de la température minimale. Le
nombre maximum de minutes pouvant étre enregistrées est de 2 147 483 647. Ce paramétre est mis & jour une
fois par heure et peut étre consulté via le SCTL55 ou un maitre |O-Link.

2.7.11. Compteur de téléchargement
Le capteur enregistre combien de fois ses paramétres ont été changés. Le nombre maximum de changements

pouvant étre enregistrés est de 65 536. Ce paramétre est mis & jour une fois par heure et peut étre consulté via
le SCTL55 ou un maitre IO-Link.
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2.7.12. Résultat de détection duale
Correspondance en distance

12.2 Correspondance en excés de gain
2.3 Correspondance
2.4 Arriére-plan détecté

2.7.12.1

2.7.
2.7.1
2.7.1

REMARQUE !

En raison de I'échauffement interne, la température mesurée par le capteur sera toujours supérieure & la

température ambiante.

La différence entre la température ambiante et la température interne est influencée par la facon dont le capteur
est installé dans |'application. Si le capteur est installé dans un support métallique, la différence sera plus faible
que si le capteur est monté dans un support plastique.

3. Schémas de cablage

1BN +v
4 BK .
2 WH )
_— -V
Broche | Couleur Signal Description
1 Marron 10 ... 30 VCC | Alimentation du capteur
2 Blanc Charge Sortie 2 / Mode SIO / Entrée externe / Apprentissage externe
3 Bleu GND Masse
4 Noir Charge |O-Link / Sortie 1 / mode SIO

4. Mise en service

Le capteur est opérationnel 150 ms aprés la mise sous tension.
S'il est connecté & un maitre IO-Link, aucun réglage supplémentaire n'est nécessaire et la communication 1O-Link
démarre automatiquement aprés que le maitre IO-link ait envoyé une demande de réveil au capteur.
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5. Fonctionnement

u 5.1. Interface utilisateur du LD3OCPBRxxBPxxIO

Les capteurs LD3OCPBRxxBPxxIO sont équipés d'une LED jaune et d'une LED verte.
Mode SIO et 10-Link

LED verte LED jaune Alimentation Détection
() ON [ ) OFF ON SSC1 OFF (stable)
o OFF [ ) OFF ON SSC1 OFF (non stable) ou LED désactivées
o OFF O ON ON SSC1 ON (non stable)
) ON O ON ON SSC1 ON (stable)
[ ) OFF [ ) OFF OFF Alimentation non connectée
O  (lignote, 10 Hz - .
50% du cydle de service ON Court-circuit de la sortie
O digote, 0,5... 20 z ON Indication « minuterie déclenchée »

50% du cycle de service
Mode 10-Link uniquement

@  (Cignote, T Hz

ON 900 ms OFF ON Le capteur est en mode 10-Link et SSCI est stable
OFF 100 ms

@  (lignote, 1 Hz
ON 100 ms ON ON Le capteur est en mode 10-Link et SSCI est instable
OFF 900 ms

@O Clignate, 2 Hz ON Trouver mon capteur

50% du cycle de service
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6. Fichier 1ODD et réglage d'usine

6.1. Fichier IODD d'un appareil 10-Link H

L'ensemble des caractéristiques, des paramétres de I'appareil et des valeurs de réglage du capteur sont
rassemblés dans un fichier appelé Description de |'appareil d'lO (fichier IODD). Le fichier IODD est nécessaire
pour établir la communication entre le SCTL55 ou le maitre IO-Link et le capteur. Chaque fournisseur d'appareil
|O-Link doit fournir ce fichier et le mettre & disposition pour le téléchargement sur son site web.
Le fichier IODD comprend :

® les données de processus et de diagnostic

® |a description des paramétres avec le nom, la plage autorisée, le type des données et |'adresse (index

et sous-index|
® les propriétés de communication, y compris le temps de cycle minimum de |'appareil
* |'identité de I'appareil, le numéro d'article, la photo de I'appareil et le logo du fabricant

Les fichiers IODD sont mis & disposition dans I'lODD finder et sur le site web de Carlo Gavazzi a
I'adresse : http://gavazziautomation.com

6.2. Réglages d'usine

Les réglages d'usine par défaut sont listés & I'annexe 7 sous les valeurs par défaut.

7. Annexe

7.1. Acronymes

IntegerT Entier signé

OctetStringT Tableau d'octets

PDV Process Data Variable (variable de données de processus)
R/W Read and Write (lecture et écriture)

RO Read Only (lecture seule)

SO Switching Output (sortie de commutation)

SP Set point (point de consigne)

TP Point d'apprentissage

SSC Switching Signal Channel (canal du signal de commutation)
StringT Chaine de caractéres ASCII

TA Alarme de température

UlntegerT Entier non signé

WO Write Only (écriture seule)

SC Court-circuit

DA Alarme de poussiére

AFOI1 Fonctions d'application sortie 1

DD Détection duale
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7.2. Paramétres des dispositifs 10-Link pour le LD3OCPBR 10-Link

7.2.1. Parameétres de I'appareil

Nom du paramétre Im(IIl::xc)lec Accés Valeur par défaut Plage de données mﬁéﬁ Longueur
Nom du fournisseur 16 (0x10) RO Carlo Gavazzi StringT 20 octefs
Texte du fournisseur 17.(0x11) RO www.gavazziautomation.com StringT 34 octets
; (nom du capteur) .
Nom du produit 18 (0x12) RO p.ex. LD30CPBR60BPMSIO StringT 20 octets
. (code EAN du produit) .
ID de produit 19 (0x13) RO p.ex. 5709870406954 StringT 13 octets
Texte du produit 20 (0x14) RO Cellule photoélectrique laser StringT 30 octets
Numéro de série 21 (0x15) RO (:l;:'e{\l;vg? ;‘;%%'Oqgﬁ) StringT 13 octets
Révision du matériel 22 (0x16) RO (réVI;i.g;d‘;joT%éﬁe” StringT 6 octets
Révision du firmware 23 (0x17) RO (réVi;igllfi‘l;of{r_'&‘)" ure) StringT 6 octets
Friquette spécifique . N'importe quelle chaine de jusqu'a .
I'application 24 (0x18) R/W 39 cractores StringT max. 32 ocfets
n " . N'importe quelle chaine de jusqu'a .
Etiquette de fonction 25(0x19) R/W 39 caraciéres StringT max. 32 octets
- ' . N'importe quelle chaine de jusqu'a .
Eiquette d'emplacement 26 (0x1A) R/W 39 caractores StringT max. 32 octets
Entrée de données de processus | 40 (0x28) RO IntegerT 32 bits
7.2.2. Surveillance
; Indice déc ; : : Type de Longueur
Nom du paramétre (hex) Acces Valeur par défaut Plage de données e
Configuration des données de
processus 70 (0x46) RAW
0 = Inactif
1= Normale -
Valeur analogique 1(0x01) R/W 1 = Normale 23=:L(\)I?I%2:::ig‘i'logibelrt RecordT 16 bit
4 = Valeur du compteur
5 = Détection duale
Sortie de commutation 1 2 (0x02) R/W 1 = Sortie de commutation 1 active 0] Z%;ﬂ?fg;?g‘mmﬁa?;i'?:n]]i'::ﬂ\i,‘ée RecordT 16 bit
Sortie de commutation 2 3(0x03) R/W 1 = Sortie de commutation 2 active 0] zsgg'ri;edge(?;"mmnllﬁ?;i'?:nzzi'::ﬂ\i,‘ée RecordT 16 bit
Canal 1 du signal de com- . 0 = SSC1 inactif .
mutation 4 (0x04) R/W 0= SSC1 inactif 129501 adtif RecordT 16 bit
Canal 2 du signal de com- . 0 = S5C2 inactif .
mutation 5 (0x05) R/W 0 = SSC2 inactif 1 29502 actif RecordT 16 bit
Alarme poussiére 1 6 (0x06) R/W 0 = DAT inactif 0|==D[§\A]i':]‘:ﬂfif RecordT 16 bit
Alarme poussiére 2 7(0x07) R/W 0 = DA inactif 0|==D[§\E2i':]‘:ﬂfif RecordT 16 bit
Alorme de température 8 (0x08) R/W 0 = TAinactive 0|==T¢Ai':]g:i"i,‘;e RecordT 16 bit
Court-circuit 8 (0x08) R/W 0 = SCinactif 0]==SS((i|:l(::ilfif RecordT 16 bit
Fonctions d'application sorfie 1 12 (0x12) R/W 0 = AFOT inaciif 0]==A{P(}Ii':]‘::i'fif RecordT 16 bit
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7.2.3. Parameétres de SSC

. Indice déc . . . Type de
Nom du paramétre (hex) Acces Valeur par défaut Plage de données dzgnées Longueur
0 = Aucun canal sélectionné
Sélection de |'apprentissage 58 (0x3A) RW 1=551 1 =55C1 (Signal de commutation Canal 1) | UlntegerT 8 bit
2 =552 (Signal de commutation Canal 2)
Résultat de |'apprentissage 59 (0x3B)
0 = Inaciif
) 1 = Réussi
Etat de |'apprentissage 1(0x01) RO 0 = Inactif 4 = En attente de commande RecordT 8 bit
5= Occupé
7 = Erreur
TP1 (Point d'apprentissage 1) du _ 0 = Pas OK "
SP1 (point de consigne ﬂ 2(0x02) RO 0 =Pos OK 10K RecordT 8 bit
TP2 (Point d'apprentissage 2) du _ 0 = Pas OK .
SP1 (point de consigne ﬂ 3(0x03) RO 0 = Pas OK 1= 0K RecordT 8 bit
TP1 (Point d'apprentissage 1) du B 0 = Pas 0K )
SP2 (point de consigne 2% 4(0x04) RO 0= Pas OK 1= 0K RecordT 8 bit
TP2 (Point d'apprentissage 2) du B 0 = Pas 0K )
SP2 (point de consigne 2% 5(0x05) RO 0= Pos 0K 1= 0K RecordT 8 bit
Paramétre de SSC1
(canal du signal de commutation) 60(0x30
100,0 mm pour LD30CPBR10... 20,0 ... 125,0 mm pour LD30CPBRIO...
Point de consigne 1 (SP1) 1(0x01) R/W 300,0 mm pour LD30CPBR30... 20,0 ... 325,0 mm pour LD30CPBR30... IntegerT 16 bit
600,0 mm pour LD30CPBR6O... 20,0 ... 625,0 mm pour LD30CPBR6O...
20,0 ... 125,0 mm pour LD30CPBR1O...
Point de consigne 2 (SP2) 2(0x02) R/W 20 mm 20,0 ... 325,0 mm pour LD30CPBR30... IntegerT 16 bit
20,0 ... 625,0 mm pour LD30CPBRAO...
Configuration de SSC1
(cuna? du signal de commutafion) 61(0x3D)
Logique de commutation 1 1(0x01) R/W 0 = Actif High q =={\A(('|||ff I'ngw UlntegerT 8 bit
0 = Désactivé
1 = Point unique
Mode 2(0x02) R/W 1 = Point unique 2 = Fenéire UlntegerT 8 bit
3 = Deux points
4 = FGS
7 mm pour LD30CPBRIO... 1,0 ... 125,0 mm pour LD30CPBR10...
Hystérésis* (manuelle) 3(0x03) R/W 20 mm pour LD30CPBR30... 1,0 ... 325,0 mm pour LD30CPBR30... UlntegerT 16 bit
40 mm pour LD30CPBRAO... 1,0 ... 625,0 mm pour LD30CPBRAO...
Paramétre de SSC2 62 (0x3E)
100,0 mm pour LD30CPBRI0... 20,0 ... 125,0 mm pour LD30CPBRI0...
Point de consigne 1 (SP1) 1(0x01) R/W 300,0 mm pour LD30CPBR30... 20,0 ... 325,0 mm pour LD30CPBR30... IntegerT 16 bit
600,0 mm pour LD30CPBRAO... 20,0 ... 625,0 mm pour LD30CPBRGO...
20,0 ... 125,0 mm pour LD30CPBRIO...
Point de consigne 2 (SP2) 2(0x02) R/W 20 mm 20,0 ... 325,0 mm pour LD30CPBR30... IntegerT 16 bit
20,0 ... 625,0 mm pour LD30CPBR6O...
Configuration de SSC2 63 (0x3F)
Logique de commutation 2 1(0x01) R/W 0 = Actif High q :=AAc(I|IIff TL%'} UlntegerT 8 bit
0 = Désactivé
1 = Point unique
Mode 2(0x02) R/W 0 = Désactivé 2 = Fenéire UlntegerT 8 bit
3 = Deux points
7 mm pour LD30CPBR1O... 1,0 ... 125,0 mm pour LD30CPBRIO...
Hystérésis (manuelle) 3(0x03) R/W 20 mm pour LD30CPBR30... 1,0 ... 325,0 mm pour LD30CPBR30... UlntegerT 16 bit
40 mm pour LD30CPBR6O... 1,0 ... 625,0 mm pour LD30CPBRGO...

* Veuillez noter que SCC1 utilise I'hystérésis automatique par défaut.
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7.2.4. Parameétres de sortie

Nom du paramétre

Indice déc
(hex)

Acces

Valeur par défaut

Plage de données

Type de

données

Longueur

Canal 1(S01)

64 (0x40)

Mode Ftage

1(0x01)

R/W

1 = Sortie PNP

0 = Sortie désactivée
1 = Sortie PNP
2 = Sortie NPN

3 = Sortie push-pull

UlntegerT

8 bits

Sélecteur de I'entrée 1

2(0x02)

1=55C1

0 = Désactivé
1=55C1
2=55C2
3 = Alarme poussiére 1 (DAI)
4 = Alarme poussiére 2 (DA2)
5 = Alarme de température (TA)
6 = Enirée logique externe
7 = Fonctions d'application

UlntegerT

8 bits

Minuterie - Mode

3(0x03)

0 = Minuterie désactivée

0 = Minuterie désactivée
1 = Retard d la mise sous tension
2 = Retard a I'arrét
3 = Retard a la mise sous tension/retard
i l'arrét
4 = Impulsion sur bord d'attaque
5 = Impulsion sur bord de sortie

UlntegerT

8 bits

Minuterie - Echelle

4 (0x04)

0 = Millisecondes

0 = Millisecondes
1 = Secondes
2 = Minutes

UlntegerT

8 bits

Minuterie - Valeur

5(0x05)

0...32767

IntegerT

16 hits

Fonction logique

7 (0x07)

R/W

0 = Direct

0 = Direct
1=H
2=0U0

3 = 0U exclusif
4 = Verrou RS

UlntegerT

8 bits

Inversion de la sortie

8 (0x08)

R/W

0 = Non inversé

(N.0.)

0 = Non inversé (normalement ouvert)
1 = Inversé (normalement fermé)

UlntegerT

8 bits

Canal 2 (502)

65 (0x41)

Mode Etage

1(0x01)

1 = Sortie PNP

0 = Sortie désactivée
1 = Sorfie PNP
2 = Sortie NPN
3 = Sortie push-pull
4 = Entrée logique numérique (active
High/Pull-down)
5 = Entrée logique numérique (active
Low/Pull-up)
6 = Apprentissage (actif High)

UlntegerT

8 bits

Sélecteur de |'entrée 2

2(0x02)

1=55C1

0 = Désactivé
1=55C1
2=55C2
3 = Alarme poussiére 1 (DAI)
4 = Alarme poussiére 2 (DA2)
5 = Alarme de température (TA)
6 = Enirée logique externe
7 = Fonctions d'application

UlntegerT

8 bits

Minuterie - Mode

3(0x03)

0 = Minuterie désactivée

0 = Minuterie désactivée
1 = Retard d la mise sous tension
2 = Retard a 'arrét
3 = Retard & la mise sous tension/retard
i l'arrét
4 = Impulsion sur bord d'attaque
5 = Impulsion sur bord de sortie

UlntegerT

8 bits

Minuterie - Echelle

4 (0x04)

0 = Millisecondes

0 = Millisecondes
1 = Secondes
2 = Minutes

UlntegerT

8 bits

Minuterie - Valeur

5(0x05)

0...32767

InfegerT

16 hits

Fonction logique

7(0x07)

R/W

0 = Direct

0 = Direct
1=H

2-0U
3 = 0U exclusif
4 = Verrou RS

UlntegerT

8 bits

Inversion de la sortie

8 (0x08)

R/W

1 = Inversée (normalement fermée)

0 = Non inversée (normalement ouverte)
1 = Inversée (normalement fermée)

UlntegerT

8 bits
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7.2.5. Paramétres réglables spécifiques au capteur

Nom du paramétre I"'(ILC:X‘)I“ Acces Valeur par défaut Plage de données mﬁéﬁ Longueur
- ) A 0 = Désactivé
3%'?;:(? du réglage local/a 68 (0x44) R/W 3 = Apprentissage par houton 2 = Apprentissage par fil UlntegerT 8 bit
3 = Apprentissage par bouton
0 = Configuration manuelle
Préréglage du capteur 71 (0x47) R/W 1 = Détection fine 9 ]==D g?c?lcglr:"r]ofll)ggie UlntegerT 8 bit
3 = Détection rapide
Degré de filtrage 77 (0x4D) R/W 1 1...255 UlntegerT 8 bit
150,0 mm pour LD30CPBR10... | 20,0 ... 150,0 mm pour LD30CPBR1O...
Distance de troncature 79 (0x4F) R/W 350,0 mm pour LD30CPBR30... 20,0 ... 350,0 mm pour LD30CPBR30... |  UlntegerT 16 bit
670,0 mm pour LD30CPBR60... | 20,0 ... 670,0 mm pour LD30CPBRAO...
Mode précision 100 0x64) R/W 1 = Précis 0]1%22?,': Uinteger 8 bit
Seuil d'alarme de la température | 72 (0x48)
Seuil haut 1(0x01) R/W 60°C -30 ... 70°C IntegerT 16 bit
Seuil bas 2(0x02) R/W -20°C -30...70°C IntegerT 16 bit
Limites de sécurité ON/QFF 73 (0x49)
SSC1 - Limite de sécurité 1(0x01) R/W 1% 1...100% IntegerT 8 bit
§SC 2 - Limite de sécurité 2(0x02) R/W 1% 1...100% IntegerT 8 bit
0 = Indication par LED inacfive
Indication par LED 78 (0x4E) R/W 1 = Indication par LED acfive 1 = Indication par LED active UlntegerT 8 bit
2 = Trouver mon capteur
0 = Hystérésis manuelle*
Mode d'hystérésis 80 (0x50) R/W 2 = Hystérésis automatique (fine) | 1 = Hystérésis automatique (robuste) UlntegerT 8 bit
2 = Hystérésis automatique (fine)
Valeur de I'hystérésis automa-
fique SSC1 81 (03]
1,0 ... 125,0 mm pour LD30CPBR10...
Valeur Hystérésis Auto SP1** 1(0x01) RO 1,0 ... 325,0 mm pour LD30CPBR30... UlntegerT 16 bit
1,0 ... 625,0 mm pour LD30CPBRAO...
1,0 ... 125,0 mm pour LD30CPBR1O...
Valeur Hystérésis Auto SP2** 2(0x02) RO 1,0 ... 325,0 mm pour LD30CPBR30... UlntegerT 16 bit
1,0 ... 625,0 mm pour LD30CPBR6O...
Réserve de fonctionnement
minimale 82(0:52)
Réserve do fonctomnement |y gyq1) | pw 1,00 1.00...1000.00 UlntegerT 32 b
L%Tfssié(t réponse d Falorme |5 (9,.09) R/W 25 1..2555 UlntegerT 8 bit
f.mfﬁn‘iep’fﬂ;is'iigr'f““"" de | 3003 | RW 2s 1,255 UlntegerT 8 b
0= 0ff
) 12= Mode 1capteur :
" s = 2capteurs - capteur
23:3;“:2 contre ls inerférences 84 (0x54) R/W 0=0ff 3 = 2capteurs - capteur? Uinteger 8 bit

4 = 3capteurs - capteur]
5 = 3capteurs - capteur2
6 = 3capteurs - capteurd

Pour |'hystérésis manuelle. Voir index 61.3.

* %
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7.2.6. Fonction d'application

Nom du paramétre I“'(ILC:X‘)I“ Acces Valeur par défaut Plage de données mﬁéﬁ Longueur
0 = Aucune fonction d'application
: Vsélecﬁon||1ée
. T _ A TT = Vitesse et longueur
f:t';;‘['f“r de fonction d'appli- | gg (0,56 RO 0= A“‘”“igl’;'gi‘(')‘l’::]ge“"""‘“"°“ 2= Knpnoisanc de moif UlntegerT 8 bit
= Diviseur
4 = Surveillance des objets et des espaces
5 = Détection duale
7.2.6.1. Détection duale
Nom du parametre Indice déc Accés Valeur par défaut Plage de données Type de Longueur
P (hex) P 9 données 9
Configuration de détection
duule 98 (0X62)
100.0 mm pour LD30CPBR10 20...125.0 mm pour LD30CPBR10
Programmer la distance 1(1x01) RW 300.0 mm pour LD30CPBR30 20...325.0 mm pour LD30CPBR30 UintegerT 32 bit
600.0 mm pour LD30CPBR6O 20...625.0 mm pour LD30CPBR6O
Programmer |'excés de gain 2(1x02) RW 2000 0...65535 UintegerT 33 hit
Point fixe 3(1x03) RW 75 0...100 UintegerT 8 bit
Hystérésis 4(1x04) RW 10 0...100 UintegerT 8 bit
Niveau auto 5(1x05) RW 1 - Actif 0{_";\‘:‘?{“ UintegerT 8 bit
7.2.6.2. Vitesse et longueur
Nom du paramétre Indice déc | p o Valeur par défaut Plage de données Type de Longueur
P (hex) P 9 données 9
Configuration 89 (0x59)
0 = Aucun réle sélectionné
Mode capteur 1(0x01) R/W 0 = Aucun réle sélectionné 1 = Déclencher le capteur UlntegerT 8 bit
2 = Capteur principal
Distance entre capteurs 2(0x02) R/W 100 mm 25 ... 150 mm UlntegerT 8 bit
Résultat 90 (0x5A)
Vitesse de |'objet 1(0x01) RO 0... 2000 mm/sec UlntegerT 16 bit
Longueur de |'objet 2 (0x02) RO 25 ... 60 000 mm UlntegerT 16 bit
0= IDLE
1= Mesure en cours
frat 3(0x03) RO 0= IDLE 2= Vitsse trop élevée UlntegerT 8 bt

3 = Temporisation
4 = Objet trop long
5 = Défaillance logique

Rev.00 - 09.2023 | MAN LD30CPBR |O-Link FRA | © 2023 | CARLO GAVAZZI Industri




7.2.6.3. Reconnaissance de motif

Nom du paramétre Im(lilc:xc)lec Accés Valeur par défaut Plage de données mﬁéﬁ Longueur
Configuration de la reconnais-
sance de motif 91 (0x38)
Temporisation 1(0x01) R/W 60 sec 1...60sec UlntegerT 8 bit
Tolérance 2(0x02) R/W 50 %o 1...200 % UlntegerT 8 bit
0 = Aucun réle sélectionné
Réle du capteur 3(0x03) R/W 0 = Aucun réle sélectionné 1 = Déclencher le capteur UlntegerT 8 bit
2 = Capteur principal
Résultat de la reconnaissance
de mofif 92(0x50)
Motif de référence 1(0x01) RO 0 = Non sauvegardé 0 T Eos"uf,%lé‘éz?ﬁédé UlntegerT 8 bit
Mot do éférnce - Nombre 2(0x02) RO 0 0.2 UlntegerT 8 bi
Nombre do bords du dorier | (g3 RO 0 0...20 UlntegerT 8 bi
0 =IDLE
) (l = Mesu&e en cdours ;
¢ . = Correspondance des motifs
Eot de o reconnissnce de 4(0x04) RO 0= IDLE 3 - Temparisation UlnfegerT 8 b
4 =Trop de bords
5 = ERREUR du compteur de BORDS
6 = ERREUR de fiming des BORDS
Menu de surveillance
Reconnaissance de mofif 97 (0x61)
1...20 Horodatage pour chaque événement [ms]. .
Horodatage T .... 20 (0x01 ... 14) RAW 0 Par rapport au démarrage (temps 0) UlntegerT 16 bit
N 40 0 = Pas de flanc
Motif de I'horodatage 1 ... 20 (0x15". 28) R/W 0 = Pas de flanc 1 = Flanc positif UlntegerT 8 bit
2= Flanc négatif
Durée de la détection d'objet 41 (0x29) R/W 0ms 0...65535ms UlntegerT 16 bit
Motif de référence 42 (0x2A) R/W 0 = Non sauvegardé 0 T Eosnmsj?’:\ézgggdé UlntegerT 8 bit
Mot do éférence-Nambre | 3 (0 RAW 0 0.2 UlnfegerT 8 bi
7.2.6.4. Diviseur
Nom du paramétre Indice déc Accé Val défaut Plage de donné Type de L
P (hex) cces aieur par derau age de donnees données ongueur
Configuration du diviseur et du
compteur 93 (0x5D)
Limite du compteur 1(0x01) R/W 5 1...65535 UlntegerT 16 bit
Pérélr o voleur 2(0x02) RAW 0- 0...6553% UlntegerT 16 bi
Résultat 94 (0x5E)
Valeur du compteur 1(0x01) RO 0...65535 UlntegerT 16 bit
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7.2.6.5. Surveillance des objets et des espaces

u Nom du paramétre Im(lilc:xc)léc Acces Valeur par défaut Plage de données mﬁéﬁ Longueur
gt losnuibns | 5
Durée minimale de |'objet 1(0x01) R/W 500 ms 10 ... 60 000 ms UlntegerT 16 bit
Durée maximale de |'objet 2(0x02) R/W 10 000 ms 10 ... 60 000 ms UlntegerT 16 bit
Durée minimale de |'espace 3(0x03) R/W 500 ms 10 ... 60 000 ms UlntegerT 16 bit
Durée maximale de |'espace 4 (0x04) R/W 10 000 ms 10 ... 60 000 ms UlntegerT 16 bit
Kk dloanclia s |0
Durée de I objet 1(0x01) RO 0ms 0...60000ms UlntegerT 16 bit
Durée de |'espuce 2(0x02) RO 0ms 0...60000ms UlntegerT 16 bit
0=IDLE
. 1 = Mesure en cours
Etat de I'objet 3(0x03) RO 0= IDLE 2 = Dans les limites UlntegerT 8 bit

3 = Temps trop long
4 = Temps frop court

0= IDLE
) 1 = Mesure en cours
Etat de I'espace 4 (0x04) RO 0=IDLE 2 = Dans les limites UlntegerT 8 bit
3 = Temps trop long
4 = Temps frop court

7.2.7. Paramétres de diagnostic

Indice déc
hex)

Type de Longueur

Nom du paramétre données

Accés Valeur par défaut Plage de données

Diagnostic du capteur

Erreur a |'avant 209 (0xD1) RO 0=0K 0=0K. 1 = Incident. IntegerT 8 bit

EE_MemoryFailure (pendant la
mise en marche) 208 (0xD0)

Défaillance de la mémoire 1(0x01) RO 0=0K 0= 0K. 1 = Incident. IntegerT 8 bit

Diagnostic de la température

Température maximale o o .
- depus oujours 203 (0xCB) RO -°C -50...150[°C] IntegerT 16 hits
Température minimale o o :
- depuis foujours 204 (0xCC) RO -°C -50... 150 [°C] IntegerT 16 bits
Température maximale depuis la o o ;
misepsous tension P 205 (0x(D) RO -°C -50... 150 [°C] IntegerT 16 bits
Température minimale depuis la o o ;
misepsous tension p 206 (0xCE) RO -°C -50... 150 [°C] IntegerT 16 bits
Température actuelle 207 (0xCF) RO -°C -50...150[°C1 IntegerT 16 bits
Minutes ou-dessus de la 211 (0xD3) RO 0 min 0.... 2147 483 647 [min] IntegerT 32 bis

température maximale

Minutes en dessous de la . . .
fempérature minimle 212 (0xD4) RO 0 min 0...2147 483 647 [min] IntegerT 32 bits

Diagnostic en fonctionnement

Heures de fonctionnement 201 (0x(9) RO Oh 0...2147 483 647 [h] InfegerT 32 bits
Nombre de cycles de puissance | 202 (0xCA) RO 0 0...2147483047 IntegerT 32 bits
Compteur de détection de SSC1 | 210 (0xD2) RO 0 0...2147483647 IntegerT 32 bits
Compteur dévénementsde | 913 0yps) RO 0 0...2147 483 647 IntegerT 32 bi
Compteur de téléchargement 214 (0xD6) RO 0 0...65536 UlntegerT 16 bits
Qualité de |'apprentissage 75 (0x4B) RO - 0...25 UlntegerT 8 bits
Qualité du foncionnement 76 (0x4C) RO - 0...25 UlntegerT 8 bits
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7.2.7. Paramétres de diagnostic (cont)

; Indice déc ; : : Type de Longueur
Nom du paramétre (hex) Acces Valeur par défaut Plage de données e
Excés de gain 83 (0x53) RO 1...255% UlntegerT 8 bit
Compteur d'erreurs 32 (0x20) RO 0 0...65535 UlntegerT 16 hits
0 = L'appareil fonctionne correctement
) _ . - 1 = Entretien nécessaire
Etat de I'appareil 36 (0x24) RO 0=1 ggfrz;?gnizm"o""e 2 = Hors spécification UlntegerT 8 bits
3 = Conirdle fonctionnel
4 = Défaut
Détection Duale 99 (0x63)
(;j)’)’es'”“d““‘e endistance | 10,01 RO 0. 100% UlnfegerT 8 Bit
@ d ésd .
gg{;*’(‘%" ance en exces e 1 9(0x02) RO 0...100% UlntegerT 8 Bit
Correspondance (%) 3(0x03) RO 0...100% UlntegerT 8 Bit
Arrigre-plan défecté 4(0x04) RO 0 = Arriére-plan non détecté 0 T ir[\ifrriz}gl.?ﬁ'a'ﬁog éﬁlﬂgté UlntegerT 8 Bit
Etat détaillé de |'appareil 37 (0x25)
Défaut de température RO OctetStringT 3 octets
Dépassement par le haut de )
lo fempérature RO OctetStringT 3 octets
Dépassement par le bas de )
lo fempérature RO OctetStringT 3 octets
Court-circuit RO OctetStringT 3 octets
Entretien nécessaire RO OctetStringT 3 octets
Configuration des événements
Configuration des événements 74 (0x4A)
Evénement de maintenance » . . | 0= Evénement de maintenance Inactif .
(0x830) 1(0x01) R/W 0 = Evénement de maintenance Inactif 1 = Evénement de mainfenance Actit RecordT 16 bit
Evénement de défaut de 0 = Evénement de défaut de tempéra- | 0= Evénement de défaut de température Inacti .
température (0x4000) 2(0x02) R/W ture Inactif 1 = Evénement de défaut de température Actif RecordT 16 bi
Evénement de sur-température 0 = Evénement de sur-température | 0 = Evénement de sur-température Inactif .
(0x4210) 3(0x03) R/W Inactif 1 = Evénement de sur-fempérature Actif RecordT 16 bi
Evénement de sous- 0 = Evénement de sous-température | 0 = Evénement de sous-température Inactif .
température (0x4220) 4(0x04) R/W Inactif 1 = Evénement de sous-température Adif RecordT 16 bi
Short circuit event (0x7710) 5 (0x05) R/W 0 = Evénement de court-circuit Inactif 0]==EE32§:1|1?:|I1|(13 ec::l?rlcg:glll'ﬂlxmf RecordT 16 bit
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Pour éviter les interférences issues Tension des cébles Protection de la face de détection Détecteur monté sur support mobile
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Conditions de détection

LD30CPBR10-10 Rapide LD30CPBR10-10 Précis
Fond Blanc 90% (inches) Fond Blanc 90% (inches)

I

Distance de I'arriére plan (%)
Distance de I'arriére plan (%)

Fond Blanc 90% (mm) Fond Blanc 90% (mm)
LD30CPBR30-10 Rapide LD30CPBR30-10 Précis
Fond Blanc 90% (inches) Fond Blanc 90% (inches)

Distance de I'arriére plan (%)
Distance de I'arriére plan (%)

Fond Blanc 90% (mm) Fond Blanc 90% (mm)
LD30CPBR60-10 Rapide LD30CPBR60-10 Précis
Fond Blanc 90% (inches) Fond Blanc 90% (inches)

Distance de I'arriére plan (%)

Distance de I'arriére plan (%)

Fond Blanc 90% (mm) Fond Blanc 90% (mm)

—1(Blanc sur blanc 90%/90%) = (Gris sur blanc 18%/90%) = (NoOir sur blanc 6%/90%)
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Diagramme de détection
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