Markless Sensor
Quickstart ML20

Available for download at www.mysick.com/en/ML20:
- Control codes

- Detailed operating instructions

- SOPAS engineering tool

Safety note

* Read operating instructions before commissioning

« Connection, mounting and setting must be performed by qualified
personnel

* Protect devices from moisture and contamination during commis-
sioning

* No safety component pursuant to EU machinery directive

* The markless sensor is equipped with LED lighting. The ML20 is a
device of risk group 1 (low risk) pursuant to IEC 62471:2006

System requirement

A prerequisite for the function of ML20 are encoder impulses that can
also be generated by a motor feedback system. The type and resolution
of the signals must be parameterized at the device before initial com-
missioning (see step E).

Intended use

The sensor ML20 is an optoelectronic sensor that is used for contact-
free recognition of repeating patterns.

Commissioning via display

I The device plug can be swiveled horizontally (h) and vertically (v).
Plug on line socket powered down and swivel if required (see fig. IN).

ATTENTION: The line must be shielded and have twisted-pair

wires!

The following applies for the connection in figure EJ: blk = black,

brn = brown, blu = blue, gra = gray, wht = white, red = red,

yel = yellow, grn = green, pnk = pink, vio = violet, gra/pnk = gray/

pink, red/blu = red/blue

Connect sensor according to connection diagram 1.

Install sensor to fixing hole and then align at an angle of approx.

15° and a recommended sensing width of 20 mm (see fig. EEY).

Additionally, the visible light spot has to cover the significant part

of the printimage (area with largest contrast difference) (see

fig. E1Y).

The grooves at the casing mark the centre of the light spot and

serve as alignment aid. The included adjustment tool is available

as another aid for alignment. Use the adjustment tool to set and
verify the distance and angle of the sensor.

At initial commissioning (setup) of the sensor, the encoder type

(EncTyp), encoder resolution (EncRes) and encoder direction

(EncDir) can be set (see fig. EEY, EIY).

S=U/n

S~EncRes // U~ circumference of the encoder monitored roll //

n~ number of lines per revolution

ATTENTION: The EncRes must be in an area of 100 ... 400 pm.

(poss. use of programmable encoder)

The set encoder values are permanently stored and continue to be

stored after resetting of the sensor (reset). They can be manually

changed in the menu (param) of the sensor.

Teach-in process for sensors

Position the light spot on a significant part of the printed image

before beginning the teach-in process. This position should also

correspond to the leading edge of the object to be detected.

WARNING: The starting point of the teach-in process shows the

“Q” switching point position. This can be adjusted after the teach-

in process using the “offset” function (see fig. EZY, F13).

Via a display

- Start-Stop teach-in
Select the (MAN) option in the control panel and start the teach-
in process by selecting the “Start?” option and quit the process
by selecting the “Stop?” option.

- Teach-in process for sensors with a predetermined format length
Select the (TRIGG) option in the control panel. Set the format
length before beginning the teach-in process. Select the
“Start?” option to begin the teach-in process. The teach-in
process will automatically end after the format length has
passed through.

Using external teach-in (ET)

- Start-Stop teach-in
Select Param/ETeach/MAN from the menu. Begin the teach-in
process by activating ET (external teach via control cable) and
quit the process by deactivating ET.

- Teach-in process for sensors with a predetermined format length
Select Param/ETeach/TRIGG from the menu and set the format
length. Begin the teach-in process by activating ET (external
teach via control cable). The teach-in process will automatically
end after the format length has passed through.

During the teach-in process, pass through almost a full format

length, positioned precisely in the direction of the light spot. Then

move objects through the light spot, until the “Busy” message
disappears from the display. The quality of the teach-in process

is shown by the number of flashing bars on the bar graph for 10

further format lengths:

- 2 3 flashing bars - Teach-in process successful

- <3 flashing bars - Repeat teach-in process - change the
position or angle of the sensor where appropriate
(see fig. EEY, E1).

Important: Avoid varying the distance or height during the teach-

in process. To carry out the teach-in process for part of the format

length. (Stop the teach-in process 3 ... 5 % before the end of the
format length)

General setting:

Other sensor settings under the menu items “Param” and

“Diagno” are shown in the menu structure and function descrip-

tion (see fig. F). For a detailed description, see the operating

instructions in www.mysick.com/en/ML20.

Menu structure/function description
General button combinations:
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SET Hold SET for two seconds to bring up the menu
Press SET once to confirm
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¢ Us ;'e'f';’f we fh: s,rzdi";' ianfofmaﬁon_ Features Merkmale Caractéristiques Caracteristicas Caratteristiche ML20M-P1211 Caracteristicas ML20M-P1211 431E )2t ML20M-P1211
LISTED Enclosure Type 1. Sensing distance Tastweite Portée de détection Alcance de deteccao Distanza di rilevazione Ancho de exploracion TN R B EE 20 mm
g %
RUN: Sensing distance tolerance Tastweitentoleranz Tolérance de la portée de détection Tolerancia do alcance de detecgao Tolleranza distanza di rilevazione Tolerancia ancho de exploracion FNIEE N E B EEOHFRE +2.5mm
; . y Tolerance lateral movement Toleranz Lateralversatz Tolérance du décalage latéral Tolerancia do deslocamento lateral  Tolleranza spostamento laterale Tolerancia decalaje lateral NERBENZE BAEThOHFRE +5mm
g::g:g: Describes the read quality of the sensor Light spot size LichtfleckgroRe Taille du spot lumineux Dimensao do ponto luminoso Dimensioni sezione luminosa Tamafo mancha de luz HBER N HEDOKRESE 60 x3 mm?
f Describes the teaching quality of the sensor Minimum picture length Minimale Bildlénge Longueur d’image minimale Comprimento minimo da imagem Lunghezza minima dell'immagine Longitud de imagen minima BORBRKE BNESGRE 24 mm
flashing p gt g g g p g gl g g g
SET: Maximum picture length Maximale Bildlange Longueur d’image maximale Comprimento maximo da imagem Lunghezza massima dell'immagine Longitud de imagen maxima BABGEE BREGEE 1000 mm
MENU Switch to the parameter and diagnostic level Minimimum picture height Minimale Bildhéhe Hauteur d’image minimale Altura minima da imagem Altezza minima dell'immagine Altura de imagen minima SPMRGEE SMEGEE 10 mm
MAN Manual start stop teach Interface Schnittstelle Interface Interface Interfaccia Interfaz HAM#ERD A—HRY N R=T7 Ethemet TCP/IP
TRIGG Trigger-Teach over predefined length I—2
Offset Move the switching point Max. movement speed Max. Verfahrgeschwindigkeit Vitesse de déplacement max. Velocidade méx. de movimento Velocita di scansione massima Velocidad de desplazamiento méax BABHEE BABERE 7m/s
. Reproducibility Reproduzierbarkeit " Reproductibilité Reprodutibilidade Riproducibilita » Reproducibilidad AEERY BRMEY 0.1..0.6mm
MEN:
Param Level to set parameters for values and functions . o
ETeach | Select teach-in variants Mechanics/Electrical Mechanik/ Elektrik Mécanique/Electrique Mecanica/Elétrica Meccanica/Elettrica Mecanica/ Electricidad /B TFEE KH/ER
ErtHan Output of switching signal despite lack of recognition (up to 5 times) Supply voltage Vs? Versorgungsspannung U, ? Tension d'alimentation U,? Tensao de alimentagéo U,? Tensione di approvvigionamento Uy?  Tension de alimentacion U,? HREE U2 HEEE U2 12...30VDC
IdArea | Blank identical areas to avoid faulty switching Power consumption® Leistungsaufnahme® Puissance absorbée ¥ Consumo elétrico Assorbimento di potenza® Consumo de potencia® ThiE ¥ HEBEHY <6W
EtheTr ;et Ethﬁrnettpa\frametgrstto use SOPAS and Ethernet Switching output Schaltausgang Sortie de commutation Saida de comutagao Uscita di commutazione Salida de conmutacién Fr o<t i AALYFUTHA PNP: HIGH = Uy - < 2 V/LOW< 0.5V
nclyp anual input of encoder type — m m T - > — m - m pre Frvyy = m - TN
EncRes | Manualinput of encoder resolution Switching output Statusausgang Sortie d’état A Saida de estad’o Uscita di sFato‘ Saluga de estadg RAS i i ATARAHA PNP: HIGH=U,-<2V/LOW< 0.5V
EncDir | Encoder direction settings (CW = clockwise/CCW = counterclockwise) Output current lg, Ausgangsstrom |y, © Courant de sortie Iy, > Corrente de saida Iy, ” Corrente di USCita I, ® Corriente de salida lns. > 1 B e H DB Ine ¥ <100 mA
Reset Manual reset to factory settings Input, teach-in (ET) Eingang, Teach-in (ET) Entrée, Teach-in (ET) Entrada, Teach-in (ET) Ingresso, Teach-in (ET) Entrada, Teach-in (ET) A, RE(EN AB, TA—=FA42ED PNP:
Diagno | Level to display values and parameters Teac:h: U=12V..<U,
EnCod Displays various error codes (you will find an exact explanation of the . Run:U<2V
error in the in-depth operating instructions) Input, blanking input (AT)® Eingang, Austasteingang (AT)® Entrée, entrée d’effacement (AT)® Entrada, entrada de supresséo (AT)®  Ingresso, ingresso di cancellazione (AT)®  Entrada, entrada de exploracion ® WA, RN AR © AN, TZoFTAH9 PNP:
QoT Displays the quality of teaching Blanked Ausgetastet Effacé Suprimido Cancellato Deshabilidado LA SHES U=12V..<Uy
Tealen | Taught format length Free-running Freilaufend Libre Livre A corsa libera Espontaneo BHHRET JV—=20=29 u<2v
ActLen Actual format length Enclosure rating Schutzart Indice de protection Grau de protegao Grado di protezione Tipo de proteccién BEr H REZER IP 65
IPAdr Displays the assigned IP address Initialization time Initialisierungszeit Durée d'initialisation Tempo de inicializagao Tempo di inizializzazione Tiempo de inicializacion AL et E HHA{L SR <10s
EW\E’OS g!Sp:ays i:e C”fr;e”te”md,erpos't"’” and movement direction Encoder resolution Encoderauflésung Résolution de I'encodeur Resolug&o do encoder Risoluzione dell’encoder Resolucion de codificador PRIBEE S PR IO 4SRGE 100 ... 400 pm (in 1 ym)
r rsion - ——— - - - - — - -
SerNir?] D:zplgyz th: :ri:llarlrjr‘r/]ebs:o Encoder input differential Encodereingang Differentiell Entrée d’encodeur différentielle Diferencial da entrada do encoder Ingresso dell’encoder differenziale Entrada de codificador diferencial IRIBER DR ES IVI-4 A% 4,5...5,5V/TIL/RS422
WD_isLlais the MACIH Single Ended Single Ended Simple Polo dinico Single Ended Single Ended BiE SOTILIVR: 12.... 30 V/HTL/Push Pull
tpa Protection class Schutzklasse Classe de protection Classe de protegao Classe di protezione Clase de proteccion BRI &R REITA @
SOPAS commissioning Protective circuits” Schutzschaltungen” Antiparasites Circuito de protecdo” Collegamenti di protezione Circuitos de proteccién” RPFFE D RERA Y FD A/B/C
Commissioning via SOPAS is described in the operating instructions,
available at www.mysick.com/en/ML20. The software as such is avail- Ambient data Umgebungsdaten Données environnementales Dados do ambiente Dati ambientali Datos ambientales INEBEIE BiiF—42
able as freeware there as well. Ambient temperature Operation Umgebungstemperatur Betrieb Température ambiante de fonctionnement  Operagéo em temperatura ambiente ~ Temperatura dell’'ambiente azienda Temperatura ambientales funcionamiento 1= 1T B IR B R E FLRE &+ -10...55°C
L Storage Lager Stockage Armazenamento Magazzino Almacenamiento TFHREHER RE -20..75°C
Data communication ' Statistic error 2 & 1 Statistischer Fehler2 & D Erreur statistique 2 & D Erro estatistico 2 & D Errore statistico 2 & ' Error estético 2 & v BAMEE20 Y HEITS—25
Ethernet interface (see fig &) 2 Limitvalues, operation in short-circuit 2 Grenzwerte, Betrieb im kurzschlussge- 2 Valeurs limites, exploitation enréseau 2 Valores limite, funcionamento com 2 Valori limite, azienda con rete protetta 2 Valor limite en red protegida contra 2 RERE , EERRPENPIE 2 BRE. SEREIA-EKR
L = . X protected network max. 8 A schiitzem Netz max. 8 A protégé contre les courts-circuits max. rede a prova de curto-circuitoméx. 8A  da cortocircuito max. 8 A cortocircuitos max. 8 A 1TEIR A 8A TR8ALTTHERA
Parameterization of the ML20 is also possible via the Ethernet 3 Without load 3 Ohne Last 8A 3 Sem carga % Senza carico 3 Sincarga Y TRE . ) BRAEL B
interface. For this, parameterize IP address (IP-Adr), Subnet mask 4 Detailed instructions of status  Ausfiihrliche Beschreibung der Status-  Sans charge “ Descricdo detalhada do indicadorde ~  Descrizione completa della visualizza-  “ Para una descripcion detallada de O REETRHFRARANTER * ATA2ARTRICETIFHL
(SubMas) and default satewa (D—Gate) A detailed description of the messages contained in the operating anzeige in Betriebsanleitung 4 Description compléte de I'affichage estado no manual de instrugdes zione di stato nelle istruzioni per 'uso la indicacion de estado, consulte las AR HR VB EEURRAEZ SR
_ . & Y ¥ . " p X instructions 9 Y louw = Q + Qstaus d’état dans la notice d'utilisation 9 Y louw = Q + Qstaus 9 Y loue = Q + Quiaus instrucciones de servicio 9 Tlow = Q + Quaus 9 o= Q + Quatus
procedure is available at www.mysick.com/en/ML20 in the operating 9 $louw = Q + Qs ©  Ausblendung identischer Bildbereiche 9 Y'lo = Q + Qs 6 Ocultamento de areas de imagens o C ione di campi di ir 9 Tl = Q + Qs o RE—BHRERXE o [&—0ERERDIERT
instructions. © Fade-out of identical areas A= U,-Anschliisse verpolsicher 9 Masquage des zones d'image identiques  idénticas identici © Inhibicién de areas de imagenes D A= RBMERY U, L D A=U, ARV R FEHERE
A =Vs connections reverse-polarity B = Ausgange kurzschlussgeschiitzt ~ » A= Connexions Uy protégées contre A= Conexdes Uy protegidas contra » A=Collegamenti Uy senza inversione di  idénticas B = 5@ BRIP4 iR B=th EiRRE
Maintenance protected C = Stérimpulsunterdriickung I'inversion de polarité polaridade reversa polarita A= Conexiones Uy aseguradas contra C=FHRFHH C=TFinsl

SICK sensors are maintenance-free. We recommend to regularly
- clean the optical surfaces,
- check screw and plug connections at regular intervals.

B = Outputs short-circuit protected
C = Interference suppression

B = Sorties protégées contre les courts-
circuits
C = Elimination des parasites

B = Saidas a prova de curto-circuito
C = Supressao do pulso parasita

B = Uscite protette da cortocircuito
C = Soppressione degli impulsi di
disturbo

polarizacion inversa

B = Salidas protegidas contra
cortocircuitos

C = Supresion de impulsos de inter-
ferencias



ﬂ DEUTSCH Meniistruktur/Funktionsbeschreibung:

Teach mode Markless Sensor Allgemeine Tastenkombinationen:
[eMan ] [= Start 7] [ Stor? | [ Buza | ickstart ML20
o PR Quickstar ESC Kurzes Driicken von ESC eine Ebene zuriick
or teach-in, the quality Auf www.mysick.com/en/ML20 stehen zum Download bereit: SET 2 Sekunden Set driicken um in Menu zu gelangen
s« TRIGE is displayed for - Steuercodes Kurzes Set driicken um zu bestétigen
or 20 more labels - ausfiihrliche Betriebsanleitung RUN:
S 65 2 o3 - SOPAS Engineering Tool
¢ © Offset g g Bargraph [ Beschreibt die Lesequalitét des Sensors
set ’ . o
he process qually erremese Sicherheitshinweis Bargranh | geschreibt ie Teachaualitat des Sensors
is displayed via « Vor der Inbetriebnahme die Betriebsanleitung lesen
the bargraph here. ey Here you may perform ’ SEI_
or different senso;semngs or * Anschluss, Montage und Einstellung nur durch Fachpersonal :
read di: is data. " . . P i i i
= Migano * Geréte bei Inbetriebnahme vor Feuchte und Verunreinigung MENU | Wechseln in Parametrier- und Diagnoseebene
schiitzen MAN Manueller Start-Stop-Teach

TRIGG Trigger-Teach iiber vordefinierte Lange
Offset Verschieben des Schaltpunktes

* Kein Sicherheitsbauteil gem&f EU-Maschinenrichtlinie
* DerMarkless Sensor ist mit einer LED-Beleuchtung ausgestattet.
Der ML20 ist ein Gerét der Risikogruppe 1 (geringes Risiko) gemaf MEN:
m m IEC 62471:2006 Param Ebene um Werte und Funktionen zu paramterieren

ETeach Auswahl der Teachvariante

beginnen. Das Einlernen wird automatisch nach Durchlaufen

Description: Shows the serial number .
der Formatlénge beendet.
Uber External Teach (ET)
o - Start-Stop Einlernen
o Mac I =) Description: Shows the MAC-ID p

Im Menii Param/ETeach/MAN wahlen. Den Einlernvorgang
durch Aktivieren von ET (External Teach liber Leitung) beginnen
und durch Deaktivieren von ET wieder beenden.

- Einlernen des Sensors mit vorgegebener Formatlange
Im Menii Param/ETeach/TRIGG wéhlen und die Formatl&nge
einstellen. Den Einlernvorgang durch Aktivieren von ET (External

< < < Systemvoraussetzung ErrHan Ausgabe von Schaltsignal trotz fehlender Erkennung (bis zu 5 Mal)
[eETeach] lwMEH ] [R)::\ag:‘:tl\/ll\i?\lN/TRIGG Voraussetzung fiir die Funktion des ML20 sind Encoderimpulse, die IdArea | Ausblenden von identischen Bereichen um Fehlschalten zu vermeiden
Description: Setting of Teach Variety auch durch ein Motorfeedbacksystem generiert werden kdnnen. Die Ether Ethernet-Parametrierung um SOPAS und Ethernet zu nutzen
Art und Aufldsung der Signale muss vor der ersten Inbetriebnahme am Enclyp | Manuelle Eingabe des Encodertyps
st TRIGE | seeld o TRIGE &) Gerat parametriert werden (siehe Punkt EJ). EncRes | Manuelle Eingabe der Encoderaufldsung
. . EncDir Einstellung der Encoderrichtung
Bestimmungsgeméafe Verwendung (CW = clockwise/CCW = counterclockwise)
- Default: off Der Sensor ML20 ist ein optoelektronischer Sensor, der zur beriih- Reset | Manuelles Riicksetzen auf Werkseinstellung
secll laErrHon] 5 laoff |-® Range: on/off ‘ rungslosen Erkennung wiederkehrender Muster verwendet wird. Diagno | Ebene um Werte und Parameter auszulesen i
Description: Switching output though missed EnCod | Zeigtunterschiedliche Fehlercodes (genaue Beschreibung der Fehler
o detection Inbetriebnahme iiber Display finden Sie in der ausfiihrlichen Betriebsanleitung)
&) =, _m 5 Default: off " . . . ol Auslesen der Teachqualitéat
luIdArea] & |oAreal | & T ange:0 . 1000 mm X Der Geratestecker ist horizontal (h) und vertikal (v) schwenkbar. ?eaLen Eingelerte Forn q
Description: Define identical areas in object in i i i _
« Offset | seel o (StartyEny keltungshdo:ﬁ spamungsfrel aufstecken und bei Bedarf schwen Aotlen | Aktuelle erkannte Formatiange
rr— & _ en (siehe Abb. ). . _ _ IPAdr | Zeigt die vergebene IP-Adresse
Elaldan _m ACHTUNG: Die Leltqng muss geschirmt sein und paarweise EncPos | Zeigt die aktuelle Encoderposition und Bewegungsrichtung an
verdrillte Adern besitzen! SWvers | Zeigt die Softwareversion an
Fiir den Anschluss in Abbildung EX gilt: blk = schwarz, b = braun, SerNum | Zeigt die Seriennummer an
Set)
blu = blau, gra = grau, wht = weif}, red = rot, yel = gelb, grn = griin, MACId | Zeigt die MACId an
When QoT pkn = pink, vio = violett, gra/pnk = grau/pink, red/blu = rot/blau
s available Sensor laut Anschlussschema B anschlieRen. Inbetriebnahme iiber SOPAS:
= Description: IP Adr/SubMas/D-Gate . - . . . . - . . 0 . .
< See in long user manual A Sgnsora_n Befestigungsbohrung montieren und anschllt_aﬁend in Die Inbetriebnahme iiber SOPAS wird in der ausfiihrlichen Betriebsan-
einem Winkel von ca. 15° und der empfohlenen Tastweite von leitung beschrieben, welche online unter www.mysick.com/en/ML20
20 mm ausrichten (siehe Abb. EE). Zusétzlich muss der sichtbare  zur Verfiigung steht. Die Software ist dort als Freeware erhéltlich.
[nEncTar] [wlsetur |6 e Lichtfleck den signifikanten Teil des Druckbildes (Bereich mit Datenk iKation:
Description: Encodertype needs to be defined gréﬁtem Kontrastu nterschied) {iberdecken (Siehe Abb. m) Die atenkommunikation:
Default: 15t Sets Einkerbungen am Geh&use markieren das Zentrum des Lichtflecks  Ethernet Schnittstelle (siehe Abb. [):
efault: 1st Setup H 1 H . . . . .
[oEncRes] [elzetur | Range: 100 pm .. 400 pm und dienen als Ausrichtungshilfe. Die Parametrierung des ML20 kann auch tiber die Etheretschnittstelle
in Steps of 1 pm ) Als weiteres Hilfsmittel zur Ausrichtung steht das mitgelieferte erfolgen. Hierfiir IP-Adresse (IP-Adr), Subnet-Maske (SubMas) und De-
Description: Encoderresolution needs to be - . . . .y g N
defined Justagetool zur Verfiigung. Dieses verwenden, um Abstand und fault Gateway (D-Gate) parametrieren. Eine ausfiihrliche Beschreibung
[oErchir | [olzetur |~ & Defout: st Seup Winkel des Sensors einzustellen und zu priifen. iiber die Vorgehensweise steht unter www.mysick.com/en/ML20 in der
Dzzgﬁ;ﬂig:\o:/mcgderd\rection needs to be El Bei der ersten Inbetriebnahme (Setup) des Sensors muss der ausfiihrlichen Betriebsanleitung zur Verfiigung.
defined Encodertyp (EncTyp), die Encoderauflosung (EncRes) und die Wartung;
Default: no Encoderrichtung (EncDir) eingestellt werden (siehe Abb. EEY, ETY). g
[wReset | &  [|aho | ) - ) .
R YOS/ et to defauit vl S=U/n SICK Sensoren sind wartungsfrei. Wir empfehlen, in regelméaRigen
escription: Reset to default values .
S~EncRes // U~ AuRenumfang der Rolle mit Encoder // n~ At:jsiteaggt?gchen Grenzfischen zu reinigen
i &) Default: no€rr Strichzahl je Umdrehun - . .
©  lErrtod] g |uHoErr | Range: see long manual e g . . - Verschraubungen und Steckverbindungen zu priifen.
Description: Shows current Error ACHTUNG: Die EncRes muss im Bereich von 100 ... 400 ym sein
(evtl. Verwendung von programmierbarem Encoder).
Description: Shows the quality of teach Die eingestellten Encoderwerte sind dauerhaft gespeichert und
auch nach dem Zuriicksetzen des Sensors (Reset) weiter hinter-
+ legt. Sie kdnnen manuell im Menii (Param) des Sensors geandert
Description: Shows the teached Formatlength werden.
fnmm B3 Einlernen des Sensors
A Y . . . R .
Vor Beginn des Einlernens den Lichtfleck an signifikantem Teil des
Description: Shows the actual Formatiength Druckbildes positionieren. Dieser sollte gleichzeitig der Vorder-
fnmm kante des zu erkennenden Objektes entsprechen.
ACHTUNG: Der Startpunkt des Einlernvorgangs stellt die Position
IF Adr Description: Shows the IP-Adress des Schaltpunktes ,Q“ dar. Dieser kann nach dem Einlernen
Renge:0 .. 65535 durch ,Offset* verstellt werden (siehe Abb. EZY, ETY).
Description: Shows the Encoder Position; Uber Display
Resolution: continuous Encoder-Increments .
Highestarea: S - Start-Stop Einlernen
e e g o (MAN) im Bedienfeld einstellen und anschlieRend den Einlern-
direction vorgang mit ,Start?“ beginnen und mit ,Stop?*“ beenden.
Description: Shows the Firmware Version - Einlernen des Sensors mit vorgegebener Formatlénge
(TRIGG) im Bedienfeld einstellen. Vor Starten des Einlernvorgan-
ges die Formatlénge einstellen. Den Einlernvorgang mit ,Start?*

m Setting by Setting by

Most significant Byte Last significant Byte
[oIF Adr] [l B 5255 i 28255 e LB-255 ] [t 5B 8258

Teach iiber Leitung) beginnen. Das Einlernen wird automatisch
nach Durchlaufen der Formatlénge beendet.

Wéhrend des Einlernens nahezu eine komplette Formatlédnge

e

- Setting by Setting by . positionsgenau in Bewegungsrichtung durch den Lichtfleck fiih-
Most significant Byte Last significant Byte ren. AnschlieBend Objekte so lange durch den Lichtfleck bewegen
[o SubMaz] [0 5B B-255] I — e O T = e PO 5 ] | ; « i Di i ; P ) '
ey £ ey T2 o ey £ v 7L (o R T bl bis ,Busy” im Display erlischt. Die Qualitat des Einlernvorgangs
Setting by Setting by wird durch die Anzahl der aufblinkenden Balken am Bargraph fir
Most significant Byte Last significant Byte 10 weitere Formatlangen angezeigt:

[ MEE2258] [ ZE-2m]

[ D-Gate |

[iee L5 255 - 2 3 blinkende Balken - Einlernvorgang erfolgreich

- <3 blinkende Balken - Einlernvorgang wiederholen - ggf.
Position oder Winkel des Sensors verandem (siehe Abb. EZY, FIY)

Wichtig: Wéhrend des gesamten Einlernvorgangs Schwankungen

in Abstand und Héhe vermeiden. Keine komplette Formatlénge

einlernen. (Stopp des Einlernvorgangs 3 ... 5 % vor Ende der

Formatlénge)

I Aligemeine Einstellungen:

Weitere Einstellungen des Sensors unter den Meniipunkten

,Param“und ,Diagno“ sind in der Menustruktur und Funktions-

beschreibung dargestellt (siche Abb. E). Eine ausfiihrliche

Beschreibung finden Sie in der ausfiihrlichen Betriebsanleitung

unter www.mysick.com/en/ML20.

[el.E255]
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FRANCAIS

Capteur «<markless»
Quickstart ML20

A télécharger sur www.mysick.com/en/ML20 :

- codes de commande
- notice d'utilisation compléte
- outil d'ingénierie SOPAS

Consignes de sécurité

« Lire la notice d'utilisation avant la mise en service

* Leraccordement, le montage et le réglage doivent étre réalisés
uniquement par le personnel spécialisé

Protéger les appareils contre I'humidité et les salissures lors de la
mise en service

Pas de composant de sécurité selon la Directive machines euro-
péenne

Le capteur «markless» comprend un éclairage a LED. Le ML20 est
un appareil du groupe a risque 1 (faible risque) selon la norme
CEI62471:2006

Configuration requise

Le fonctionnement du ML20 exige des impulsions de codeur qui peu-
vent également étre générées par le systéme de réaction du moteur. Le
type et la résolution des signaux doivent étre paramétrés sur I'appareil
avant la premiére mise en service (voir le point EJ).

Utilisation conforme

Le capteur optoélectronique ML20 est utilisé pour la détection sans
contact des échantillons récurrents.

Mise en service via I'’écran

A Le connecteur de I'appareil peut étre pivoté horizontalement (h)
et verticalement (v). Brancher le boitier de cable hors tension et le
pivoter au besoin (voir ill. [H).

ATTENTION : le cable doit étre blindé et posséder une paire de fils

torsadés !

Pour le raccordement, I'illustration [ fait référence a : blk = noir,

brn = brun, blu = bleu, gra = gris, wht = blanc, red = rouge,

yel = jaune, grn = vert, pkn = rose, vio = violet, gra/pnk = gris/

rose, red/blu = rouge/bleu

Raccorder le capteur selon le schéma des connexions .

ﬂ Monter le capteur dans le trou de fixation et I'orienter selon un
angle d’env. 15° et une portée de détection recommandée de
20 mm (voir ill. EEY). Par ailleurs, le spot lumineux visible doit
couvrir la partie importante de I'impression (zone fortement
contrastée) (voir ill. EIY). Les entailles du boitier marquent le
centre du spot lumineux et facilitent I'orientation.

Loutil d’ajustage fourni peut également étre utilisé. L utiliser pour

régler et controler I'écart et I'angle du capteur.

E1 Lors de la premiére mise en service (configuration) du capteur,
définir le type d’encodeur (EncTyp), sa résolution (EncRes) et son
sens (EncDir) (voir ill. EEY, ETY).

S=U/n

S~EncRes // U~ Périmétre extérieur du rouleau avec encodeur //

n~ Nombre de traits par rotation !

ATTENTION : EncRes doit étre compris dans la plage de 100 ...

400 pm (utilisation éventuelle de I'encodeur programmable).

Les valeurs définies de I'encodeur sont enregistrées durablement,

méme aprés la réinitialisation du capteur (Reset). Elles peuvent

étre modifiées manuellement dans le menu (Param) du capteur.

1 Programmation du capteur
Avant de démarrer la programmation, placer le spot lumineux sur
une partie importante de I'impression. Elle doit correspondre au
bord avant de 'objet a identifier.

ATTENTION : le point de départ de la programmation est la

position du point de commutation «Q». Celui-ci peut étre modifié

aprés la programmation avec «Offset» (voir ill. EZ1, EIY).

Via I'écran

- Programmation démarrage-arrét
Régler (MAN) dans le panneau de commande et démarrer la
programmation avec «Démarrer ?», I'arréter avec «Arréter ?».

- Régler la programmation du capteur avec la longueur de format
prédéfinie (TRIGG) dans le panneau de commande. Régler la
longueur du format avant de démarrer la programmation. Dé-
marrer la programmation avec «Démarrer ?». La programmation
se termine automatiquement a la fin de la longueur de format.

Par External Teach (ET, apprentissage externe)

- Programmation démarrage-arrét
Sélectionner Param/ETeach/MAN. Démarrer la programma-
tion en activant ET (External Teach par cable) et la terminer en
désactivant ET. ii. Programmation du capteur avec la longueur
de format prédéfinie

Sélectionner Param/ETeach/TRIGG et définir la longueur de

format. Démarrer la programmation en activant ET (External Teach

par cable). La programmation se termine automatiquement a la
fin de la longueur de format.

Pendant la programmation, suivre une longueur de format quasi-

compléte avec le spot lumineux dans le sens du déplacement.

Puis, déplacer les objets par le spot lumineu, jusqu’a ce que

«Busy» disparaisse de I'écran. La qualité de la programmation est

signalée par le nombre de barres clignotantes dans le bargraph

pour 10 longueurs de format supplémentaires :

- 2 3 barres clignotantes - programmation réussie

- <3 barres clignotantes - répéter la programmation - au besoin,
modifier la position ou I'angle du capteur (voir ill. EZY, 1Y)

Important : pendant la programmation, éviter les variations

d’écart et de hauteur. Ne pas programmer de longueur de format

compléte. (Arrét de la programmation 3 ... 5 % avant la fin de la
longueur de format)

B Paramétres généraux:

La structure de menu et la description des fonctions contiennent

d’autres réglages du capteur sous les options de menu «Param»

et «Diagno» (voirill. 5). Une description compleéte figure dans la
notice d’utilisation sous www.mysick.com/en/ML20.

Structure de menu/Description de fonction :
Combinaisons de touches générales :

ESC Appuyer briévement sur ESC pour revenir d‘un niveau

Appuyer 2 secondes sur SET pour accéder au menu, appuyer briéve-

SET ment sur Set pour confirmer

RUN:

Bargraph | Affiche la qualité de lecture du capteur

E”agrﬁgggt Affiche la qualité de programmation du capteur
SET:

MENU Basculer vers le niveau paramétrage et diagnostic

MAN Démarrage-arrét manuel de la programmation

TRIGG Trigger-Teach sur une longueur prédéfénie

Offset Déplacement du point de commutation

MEN :

Param Niveau de réglage des valeurs et des fonctions

ETeach Sélection de la variante de programmation

ErHan Emission du signal de commutation malgré I'absence de détection
(jusqu’a 5 fois)

IdArea Masquage des zones identiques pour éviter les erreurs de commutation

Ether Paramétrage Ethernet pour utiliser SOPAS et Ethernet

EncTyp Saisie manuelle du type d’encodeur
EncRes | Saisie manuelle de la résolution de I'encodeur
EncDir Réglage du senslde I'encodeur ) )
(CW = sens horaire/CCW = sens antihoraire)
Reset Restauration manuelle des réglages d’usine
Diagno Niveau de lecture des valeurs et paramétres
EnCod Affiche différents codes d’erreur (la description précise des erreurs

figure dans la notice d'utilisation)

QoT Lecture de la qualité de programmation

Tealen Longueur de format programmée

Actlen Longueur de format actuellement détectée

IPAdr Affiche I'adresse IP attribuée

EncPos | Affiche la position actuelle de I'encodeur et le sens de déplacement
SWVers | Affiche la version du logiciel

SerNum | Affiche le numéro de série

MACId Affiche la MACId

Mise en service par SOPAS :

La mise en service par SOPAS est décrite dans la notice d’utilisation
compléte disponible sur Internet a I'adresse www.mysick.com/en/
ML20. Le logiciel est disponible gratuitement.

Communication des données :

Interface Ethernet (voir ill. B):

Le paramétrage du ML20 peut également s’effectuer via I'interface
Ethernet. Pour cela, définir 'adresse IP (IP-Adr), le masque de sous-
réseau (SubMas) et la passerelle par défaut (D-Gate). Une description
compléte de la procédure figure dans la notice d’utilisation disponible
a I'adresse www.mysick.com/en/ML20.

Maintenance :

Les capteurs SICK ne nécessitent aucune maintenance. Nous recom-
mandons de réaliser régulierement les opérations suivantes :

- Nettoyer les surfaces optiques

- Controler les vissages et les raccords.

PORTUGUES

Sensor Markless (sem marcas)
ML20 de inicio rapido
No site www.mysick.com/en/ML20 encontram-se disponiveis para
download:
- 0scodigos de comando
- o0 manual de operagdo detalhado
- osoftware SOPAS

Notas de seguranca

* Lerasinstrugdes de operagao antes da colocagao em funciona-
mento

* Aconexdo, a montagem e o ajuste devem ser executados somente
por pessoal técnico qualificado

* Durante a colocagdo em funcionamento, proteger os dispositivos
de umidade e impurezas

* 0Os componentes de seguranga ndo estdo em conformidade com a
Diretiva Europeia de Maquinas

¢ 0 Sensor Markless é equipado com luzes LED. O ML20 é um
aparelho do grupo de risco 1 (baixo risco) conforme a diretiva IEC
62471:2006.

Requisitos do sistema

Requisito para o funcionamento do ML20 s&do impulsos encoder, que
também possam ser gerados por um sistema de feedback de motor.
Parametrizar o tipo e a resolugao dos sinais no equipamento antes de
sua primeira colocagao em funcionamento (ver o ponto El).

Especificacoes de uso

0 ML20 é um sensor optoeletrdnico utilizado para a detecgdo sem
contato de padrdes recorrentes.

Colocagao em funcionamento pelo painel de comando

[ 0 conector do aparelho pode ser girado horizontal (h) e vertical-
mente (v).

Conectar a caixa de linha desligada e, se necessério, girar

(ver fig. ¥).

ATENGAO: o cabo tem de ser blindado e equipado com conduto-

res em pares trangados!

Para conexao na figura [E] é vélido o seguinte: blk = preto,

brn = marrom, blu = azul, gra = cinza, wht = branco,

red = vermelho, yel = amarelo, grn = verde, pkn = rosa, vio = roxo,

gra/pnk = cinza/rosa, red/blu = vermelho/azul

Conectar o sensor seguindo o esquema de conexdes .

A Instalar o sensor no orificio de fixacdo e em seguida alinh&-lo em
um angulo de aprox. 15° e com o alcance de deteccao recomen-
dado de 20 mm (ver fig. EXY). Além disso, 0 ponto luminoso visivel
tem de cobrir uma parte significativa da imagem impressa (érea
com a maior diferenca de contraste) (ver fig. EIY). Os entalhes
na carcaga marcam o centro do ponto luminoso e servem como
auxilio para o alinhamento.

A ferramenta de ajuste fornecida serve como auxilio adicional

para o alinhamento. Utiliza-la para ajustar e verificar a distancia e

0 angulo do sensor.

El Antes da primeira colocacao em funcionamento (setup), configu-
rar o tipo de encoder (EncTyp), a resolucdo do encoder (EncRes) e
a direcdo do encoder (EncDir) (ver fig. ,

S=U/n

S~EncRes // U~ didametro externo da bobina com encoder //

n~ nimero de linhas por rotacéo!

ATENGAO: a EncRes deve encontrar-se em uma faixa de

100 ... 400 um (possivel utilizagdo de encoder programavel).

Os valores de Encoder séo configurados de forma permanente e

ndo mudam mesmo apds reconfiguragdo do sensor (reset). Ele

podem ser alterados manualmente no menu (param) do sensor.

4] Programacao (teach-in) do sensor
Antes do inicio da programagao, posicionar o ponto luminoso
em uma parte significativa da imagem impressa. Essa parte deve
corresponder a aresta dianteira do objeto a ser detectado.
ATENGAO: o ponto inicial do procedimento de programagéo defi-
ne a posicao do ponto de comutacao “Q”. O ponto de comutacao
pode ser reajustado apds a programacao através do “offset”
(verfig. EEY, 1Y)

Pelo painel de comando

- efetuar a programacao do start-stop (MAN) no painel de
comando, em seguida, iniciar a programagao com “Start?” e
finalizar com “Stop?”.

- Configurar a programacao do sensor com o comprimento
do formato dado (TRIGG) no painel de comando. Configurar o
comprimento do formato antes de iniciar a programacao. Iniciar
o procedimento de programacao com “Start?”. A programacéo
é finalizada automaticamente apds o formato ter se movido
inteiramente pelo ponto luminoso.

Via teach externo (ET)

- programacao Start-Stop
Selecionar Param/Eteach/MAN no menu. Iniciar o procedimen-
to de programacéo, ativando o ET (teach externo via cabo) e
finaliza-lo, desativando novamente o ET.

- Programacé&o do sensor com comprimento de formato indicado
Selecionar Param/Eteach/TRIGG no menu e configurar o
comprimento do formato. Iniciar o procedimento de programa-
¢do, ativando o ET (teach externo via cabo). A programacao
é finalizada automaticamente apds o formato ter se movido
inteiramente pelo ponto luminoso.

Durante a programacao, conduzir um comprimento do formato

quase completo com posicado exata na dire¢gdo do movimento

por meio do ponto luminoso. Em seguida, movimentar os objetos
através do ponto luminoso até que “busy” acenda na tela do
monitor. A qualidade do procedimento de teach-in é exibida por

meio do ndmero de barras que piscam na linha de barras para 10

outros comprimentos de formato:

- > de 3 barras piscando - programacao (teach-in) bem-sucedida

- <de 3 barras piscando - repetir procedimento de teach-in -
se necessario, mudar a posi¢ado ou o angulo do sensor
(ver fig. P21, ET))

Importante: evitar oscilagdes de distancia e altura durante todo

0 processo de teach-in. Nao executar o procedimento de teach-in

do comprimento inteiro do formato (Interrupgao do teach-in de

3... 5 % antes do fim do comprimento do formato).

A Configuracdes gerais:
Outras configuracdes do sensor sob os pontos do menu “Param”
e Diagno” sdo apresentadas na estrutura do menu e na descri¢éo
das fungdes (ver fig. Hl). Para uma descrigdo mais detalhada,
consulte o manual de operagdes detalhado em: www.mysick.
com/en/ML20.

Estrutura do menu/descricao de funcdes:
Combinacoes gerais de teclas:

ESC Pressionar brevemente ESC para retornar um nivel
SET Pressionar Set por 2 segundos para ir ao menu pressionar brevemente
Set para confirmar
RUN:
Bar6grafo | Descreve a qualidade de leitura do sensor
Bardgrafo )
piscando Descreve a qualidade de teach do sensor
SET:
MENU Trocas no nivel de parametrizacéo e diagndstico

MAN Start-Stop-Teach manual

TRIGG Trigger-Teach no comprimento pré-definido

Offset Desvio do ponto de comutacéo
MEN:

Param Niveis para parametrizar valores e fungdes

ETeach Selecdo do tipo de teach

ErtHan Emissao de sinal de comutacao apesar de falha de detecgéo (até 5

vezes)

IdArea Oculta areas idénticas para evitar erros de comutagao

Ether Parametrizacdo da Ethernet para utilizar o Sopas e a Ethermnet
EncTyp Entrada manual do tipo de encoder

EncRes Entrada manual da resolugdo do encoder

EncDir Configuragao da dire¢do do encoder (CW = horario/ CCW = anti-horario)
Reset Reinicializagdo manual da configuragdo de fabrica

Diagno Nivel para leitura de valores e pardmetros

ErCod indica diferentes c6digos de falha (descrigdes precisas das falhas

encontram-se no manual de instrucdes detalhado)

QoT Leitura da qualidade de teach-in

Tealen Comprimento do formato programado

ActLen Comprimento do formato atual reconhecido

IPAdr Exibe 0 endereco IP atribuido

EncPos Indica a posigao do encoder e a dire¢do do movimento atuais
SWVers | Exibe a versao do software

SerNum | Exibe 0 niimero de série

MACId Indica a identificacdo MAC

Colocagédo em funcionamento via SOPAS:

A colocacdo em funcionamento via SOPAS estd descrita no manual de
instrucdes detalhado, disponivel no site www.mysick.com/en/ML20.
0 software pode ser baixado gratuitamente.

Comunicacao de dados:

Interface Ethernet (ver fig. B):

A parametrizagdo do ML20 também pode ser efetuada via interface da
Ethernet. Para tal, parametrizar enderego IP (IP-Adr), méscara de sub-
rede (SubMas) e gateway padréo (D-Gate). Uma descri¢do detalhada
do procedimento esta disponivel no site www.mysick.com/en/ML20
no manual de instrucdes detalhado.

Manutencéao:

Os sensores SICK ndo requerem manutencao. Recomendamos efetuar
em intervalos regulares

- uma limpeza das superficies dpticas limite

- verificar unides roscadas e 0s conectores plugéveis.

ITALIANO

Sensor Markless
Quickstart ML20
Su www.mysick.com/en/ML20 & possibile scaricare:
- codici di controllo
- istruzioni per 'uso complete
- SOPAS Engineering Tool

Indicazioni di sicurezza

* Prima della messa in funzionamento leggere le istruzioni per I'uso

* Collegamento, montaggio e impostazione solo per mezzo di perso-
nale specializzato

* Durante il funzionamento proteggere gli strumenti da umidita e
sporcizia

* Non si tratta di un elemento di sicurezza secondo la Direttiva
Macchine europea

|l sensore Markless & dotato di illuminazione LED. ML20 & uno stru-
mento che rientra nel gruppo di rischio 1 (rischio basso) secondo
IEC 62471:2006

Presupposto per il sistema

Presupposto per il funzionamento di ML20 sono gli impulsi di un
encoder che possono essere generati anche per mezzo di un sistema
motorfeedback. Si devono stabilire i parametri di modalita e risolu-
zione dei segnali sullo strumento anteriormente alla prima messa in
funzionamento (v. passaggio El).

Finalita d’uso
Il sensore ML20 & un sensore optoelettronico che si usa per il ricono-
scimento senza contatto di campioni ricorrenti.

Messa in funzionamento tramite display

1 La presa dello strumento & orientabile orizzontalmente (h) e
verticalmente (v).

Inserire la scatola del conduttore priva di tensione e se necessario

orientarla (v. immagine ).

ATTENZIONE: il conduttore deve essere schermato e avere fili

intrecciati a coppie!

Per il collegamento nell'immagine I, leggi: blk = nero,

brn = marrone, blu = blu, gra = grigio, wht = bianco, red = rosso,

yel = giallo, grn = verde, pkn = rosa, vio = viola, gra/pnk = grigio/

rosa, red/blu = rosso/blu

Collegare il sensore in base allo schema .

A Montare il sensore sul foro di fissaggio e successivamente diriger-
lo con un angolo di ca. 15° e la distanza di rilevazione consigliata
di 20 mm (v. immagine EEY). Inoltre la sezione luminosa visibile
deve essere posizionata sopra la parte significativa del'immagine
(campo con differenza di contrasto maggiore) (v. immagine F1).
Le tacche sull'alloggiamento segnano il centro della sezione
luminosa e servono da ausilio di direzione.

Come ulteriore ausilio di direzione & a disposizione il tool di

regolazione fornito alla consegna. Quest'ultimo da utilizzare per

regolare la distanza e controllare I'angolazione del sensore.

E1 Durante la prima messa in funzionamento (Setup) del sensore
si deve impostare il tipo di encoder (EncTyp), la risoluzione
dell’encoder (EncRes) e la direzione dell’encoder (EncDir)

(v. immagini EE1, E1Y).

S=U/n

S~EncRes // U~ diametro esterno del rotolo con encoder //

n~ cifra per ogni giro!

ATTENZIONE: I'EncRes deve trovarsi nello spettro fra

100 ... 400 um (uso eventuale di encoder programmabili) | valori

dell’encoder impostati vengono salvati in modo permanente e re-

gistrati anche dopo il resettaggio del sensore (Reset). Si possono
cambiare manualmente nel menu (Param) del sensore.

B Rilevamento del sensore
Prima di iniziare il rilevamento posizionare la sezione luminosa
su una parte considerevole del’immagine. La sezione luminosa
deve contemporaneamente corrispondere allo spigolo anteriore
dell'oggetto da riconoscere.

ATTENZIONE: il punto di avvio del processo di rilevamento mostra

la posizione del punto di commutazione “Q”. Quest’ultimo si pud

regolare tramite “Offset” dopo il rilevamento (v. immagini 2, E1Y).

Tramite display

- Rilevamento Start-Stop
(MAN) regolare nel campo di comando e successivamente
cominciare il processo di rilevamento con “Start?” e terminarlo
con “Stop?”.

- Impostare il rilevamento del sensore con la lunghezza del
formato preindicata (TRIGG) nel campo di comando. Prima di
cominciare il processo di rilevamento impostare la lunghezza
del formato. Cominciare il processo di rilevamento con “Start?”.
Il rilevamento viene concluso automaticamente dopo I'elabora-
zione della lunghezza del formato.

Tramite External Teach (ET)

- Rilevamento Start-Stop
Scegliere nel menu Param/ETeach/MAN. Cominciare il pro-
cesso di rilevamento tramite I'attivazione di ET (External Teach
attraverso il conduttore) e terminarlo tramite la disattivazione
di ET.

- Impostare il rilevamento del sensore con la lunghezza del
formato preindicata Scegliere nel menu Param/Eteach/TRIGG
e impostare la lunghezza del formato. Cominciare il processo di
rilevamento tramite I'attivazione di ET (External Teach attraverso
il conduttore). Il rilevamento viene concluso automaticamente
dopo I'elaborazione della lunghezza del formato.

Durante il rilevamento spostare attraverso la sezione luminosa

quasi tutta la lunghezza del formato perfettamente nella direzione

di movimento. Successivamente muovere gli oggetti attraverso la

sezione luminosa fino a che nel display si spegne “Busy”. La qua-

lita del processo di rilevamento viene visualizzata dal numero di

sezioni lampeggianti sul grafico a barre per 10 ulteriori lunghezze

di formato:

- 2 3 sezioni lampeggianti - processo di rilevamento avvenuto
€ON successo

- < 3 sezioni lampeggianti - ripetere il processo di rilevamen-
to - eventualmente cambiare la posizione o I'angolazione del
sensore (v. immagini EZ1, 1Y)

Importante: durante tutto il processo di rilevamento evitare spo-
stamenti in distanza e altezza. Non rilevare la lunghezza totale
del formato. (Arrestare il processo di rilevamento del 3 ... 5 %
prima della fine della lunghezza del formato)

ﬂ Impostazioni generali:
Ulteriori impostazioni del sensore per i punti del menu “Param”
e “Diagno”, si possono trovare nella struttura del menu e nella
descrizione delle funzioni (v. immagine B). Potete trovare una
descrizione esauriente nelle istruzioni per 'uso complete su
www.mysick.com/en/ML20.

Struttura del menu/descrizione delle funzioni:
Combinazione generale dei pulsanti:

ESC Premere brevemente ESC per tornare indietro di un livello
SET Premere 2 secondi Set per entrare nel menu. Premere brevemente Set
per confermare
RUN:
Grafico a Descrive la qualita di lettura del sensore
barre
Grafico
abarre ] s
lampeg- Descrive la qualita Teach del sensore
giante
SET:
MENU Cambiare a livello di parametrizzazione e diagnosi

MAN Start-Stop Teach manuale

TRIGG Trigger-Teach su lunghezza predefinita
Offset Spostamento del punto di commutazione
MEN:
Param Livello per parametrizzare funzioni e valori
ETeach Scelta della variante Teach
ErtHan Uscita del segnale di commutazione nonostante mancato riconosci-
mento (fino a 5 volte)
IdArea Annullamento di campi identici per evitare collegamenti sbagliati
Etrher Parametrizzazione Ethernet per usare SOPAS e Ethernet
EncTyp Inserimento manuale del tipo di encoder
EncRes [ Inserimento manuale della risoluzione dell'encoder
EncDir Impgstazione della direzione Qell'encoder ((;W =lclockwise (senso
orario)/ CCW = counterclockwise (senso antiorario)
Reset Resettaggio manuale all'impostazione al momento della consegna
Diagno Livello per selezionare valori e parametri
EnCod Mostra diversi codici di errore (si puo trovare una descrizione precisa

degli errori nelle istruzioni per I'uso)

QoT Selezione della qualita di Teach

Taelen Lunghezza formato rilevata

Actlen Aggiornamento lunghezza formato riconosciuta

IPAdr Visualizza I'indirizzo IP assegnato

EncPos Visualizza la posizione aggiornata dell’encoder e la direzione di
movimento

SWVers | Visualizza la versione del software

SerNum | Visualizza il numero di serie

MACId Visualizza la MACId

Messa in servizio tramite SOPAS:

La messa in funzionamento tramite SOPAS & descritta nelle istruzioni
per I'uso che sono a disposizione online su www.mysick.com/en/
ML20 Il software & I disponibile come freeware.

Comunicazione di dati:

Interfaccia Ethernet (v. inmagine [):

La parametrizzazione di ML20 puo avvenire anche tramite interfac-
cia Ethernet. A tale scopo parametrizzare I'indirizzo IP (IP-Adr), la
subnet mask (SubMas) e il default gateway (D-Gate). Potete trovare
una descrizione esauriente sulla procedura nelle istruzioni per 'uso
complete su www.mysick.com/en/ML20.

Manutenzione:

I sensori SICK non hanno bisogno di manutenzione. Consigliamo a
intervalli regolari di

- pulire I'interfaccia ottica

- controllare i collegamenti a vite e i collegamenti a innesto.
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Sensor Markless
Quickstart ML20
En www.mysick.com/en/ML20 esté disponible para la descarga:
- c6digos de control
- instrucciones de servicio detallada
- SOPAS Engineering Tool

Indicaciones de seguridad

* Antes de la puesta en servicio leer las instrucciones de servicio

* Laconexién, montaje y ajuste lo ha de realizar sélo personal
especialista

* Proteger los aparatos durante la puesta en servicio contra hume-
dad y suciedad

« No es un componente de seguridad segln directiva de maquina UE

* Elsensor Markless va dotado de una iluminacién LED. EI ML20 es

¢ Un aparato del grupo de riesgo 1 (riesgo bajo) segtin IEC
62471:2006

Requisitos del sistema

Para la funcién del ML20 se requiere impulsos de codificador que
pueden ser generados también por un sistema de respuesta de motor.
El tipo y resolucion de la sefiales se han de parametrizar antes de la
primera puesta en servicio del aparato (véase punto EJ).

Uso conforme al previsto

El sensor ML20 es un sensor optoelectrénico es utilizado para la detec-
cidn sin contacto de muestras reproducibles.

Puesta en servicio mediante display

A El conector del aparato es articulable hacia la horizontal (h) y ver-
tical (v). Insertar la caja de cables y si es necesario girarla (véase
fig. ).
iATENCION: La linea debera estar apantallada y disponer de hilos
conductores trenzados por pares!

Para la conexion segn figura [ rige: blk = negro, brn = marrén,

blu = azul, gra = gris, wht = blanco, red = rojo, yel = amarillo,

grn = verde, pkn = rosa, vio = violeta, gra/pnk = gris/rosa, red/

blu = rojo/azul

Conectar el sensor seglin esquema de conexion .

A Montar el sensor al orificio de sujecién y a continuacion en un
angulo de aprox. 15° y alinearlo segtin ancho de exploracién
recomendada de 20 mm (véase fig. EEY). Ademas la mancha
luminosa visible debera solapar la parte significante de la imagen
de impresién (Area con la mayor diferencia de contraste) (véase
fig. ET). Las muescas en la carcasa marcan el centro de la man-
cha luminosa y sirven como medio auxiliar de orientacion.

Como medio auxiliar de alineacion esta disponible la herramienta

de ajuste suministrada. Utilicela para realizar el ajuste de la

distancia y el angulo del sensor asi como para su comprobacién.

E1 Durante la primera puesta en servicio (Setup) del sensor se
ha de ajustar el tipo de codificador (EncTyp), la resolucion del
codificador (EncRes) y la direccion del codificador (EncDir) (véase
fig. EE1, EIY).

S=U/n

S~EncRes // U~ Perimetro exterior del rodillo con codificador //

n~ Nimero de lineas por vuelta!

{ATENCION: EI EncRes debe estar en un rango de 100 ... 400 ym

(Posible uso del codificador programado).

Los valores de codificador quedan memorizados de modo perma-

nente y continian memorizados incluso después de un restable-

cimiento (reset) del sensor. Pueden modificarse manualmente en
el menu (Param) del sensor.

A Aprendizaje del sensor
Antes del aprendizaje, posicionar la mancha luminosa en una
parte significante de la imagen de impresion. Esta debera corres-
ponder simultdneamente el borde delantero del objeto a detectar.
ATENCION: El punto de inicio del proceso de aprendizaje represen-
ta la posicion del punto de conmutacion “Q”. Este se puede variar
después del aprendizaje mediante “Offset” (véase fig. EE1, 1Y)
Mediante display
- Aprendizaje Start-Stop

Ajustar (MAN) en el panel de operacién e iniciar a continuacion
el proceso de aprendizaje con “Start?” y finalizar con “Stop?”.

- Ajustar el aprendizaje del sensor con longitud de formato
prefijado (TRIGG) en el panel de operacién. Previo inicio del
proceso de aprendizaje ajustar la longitud de formato. Iniciar el
proceso de aprendizaje con “Start”. El aprendizaje es finalizado
automaticamente tras procesarse la longitud de formato.

Mediante External Teach (ET)

- Aprendizaje Start-Stop
Seleccionar en el meni Param/ETeach/MAN. Iniciar el proceso
de aprendizaje activando ET (External Teach mediante linea) y
finalizar desactivando de nuevo ET.

- Seleccionar el aprendizaje del sensor con la longitud de formato
prefijado, en el mend Param/ETeach/TRIGG y ajustar la longitud
de formato. Iniciar el proceso de aprendizaje activando ET
(External Teach mediante linea). El aprendizaje finaliza automa-
ticamente después de ejecutar la longitud de formato.

Durante el aprendizaje debera pasar una longitud de formato

completa con exactitud de posicién en sentido del movimiento a

través de la mancha luminosa. Desplazar a continuacion a través

de la mancha luminosa objetos hasta que se apague en el display
laindicacion de “Busy”. La calidad del proceso de aprendizaje

se visualiza mediante la cantidad de barras parpadeantes en el

grafico de barras para 10 longjtudes de formato adicionales:

- 2 3 barras parpadeantes - proceso de aprendizaje con éxito

- <3 barras parpadeantes - repetir el proceso de aprendizaje -
en su caso modificar la posicién o el dngulo del sensor (véase
fig. EE1, E1Y)

Importante: Evitar durante todo el proceso de aprendizaje las

oscilaciones en distancia y altura . No realizar un aprendizaje

completo de la longitud de formato. (Parada del proceso de
aprendizaje 3 ... 5 % antes del final de la longjtud de formato)

I Ajustes generales:

Los demas ajustes del sensor bajo las opciones de mend “Param”

y “Diagno” van representados en la estructura del mendy la

descripcion de funcion (véase fig. ). Para una descripcion mas

a fondo consulte la descripcion detallada en las instrucciones de

servicio bajo www.mysick.com/en/ML20.

Estructura de menii/Descripcion de funcion:
Combinaciones de teclas en general:

ESC Accionando brevemente ESC regresa un nivel superior
SET Pulsar2 segundos Set para acceder al men. Pulsar brevemente SET
para confirmar
RUN:
Bargraph | Describe la calidad de lectura del sensor
Bargraph
intermi- | Describe la calidad de aprendizaje del sensor
tente
SET:
MENU Cambiar al nivel de parametrizacion y diagnéstico
MAN Inicio-Parada manual del teach
TRIGG Trigger-Teach en una longitud predefinida
Offset Desplazamiento del punto de conmutacién
MEN:
Param Nivel para parametrizar valores y funciones
ETeach Seleccion de la variante teach
ErtHan Salida de la sefial de conmutacién a pesar de falta de deteccién (hasta
5 veces)
IdArea Ocultacion de areas idénticas para impedir conmutaciones erroneas
Ether Parametrizacion Ethernet para usar SOPAS y Ethernet
EncTyp Entrada manual del tipo de codificador
EncRes | Entrada manual de la resolucién de codificadores
EncDir Ajuste _de la direccion del codificador (CW = clockwise/CCW = counter-
clockwise)
Reset Restablecimiento manual a la configuracion de fabrica
Diagno Nivel para lectura de valores y parametros
EnCod Muestra cédigos de error diferentqu(para descripcion exacta del error
consulte las instrucciones de servicio detalladas)
QoT Lectura de la calidad teach
Tealen Longitud de formato aprendido
ActLen Longitud de formato actual detectado
IPAdr Muestra la direccion IP asignada
EncPos Muestra la pos. de codificador actual y su direccién de movimiento
SWVers | Muestra la version del software
SerNum | Muestra el niimero de serie
MACId Muestra la MACId

Puesta en servicio mediante SOPAS:

La puesta en servicio mediante SOPAS se describe en las instruccio-
nes de servicio detalladas, estas las tiene a disposicion bajo
www.mysick.com/en/ML20. Se puede obtener el software como
Freeware.

Comunicacion de datos:

Interfaz Ethernet (véase fig. [):

La parametrizacion del ML20 se puede realizar a través de este interfaz
Ethernet. Para ello se ha de parametrizar direccion IP (IP-Adr), Mascara
subred (SubMas) y Gateway (D-Gate). Una descripcion méas a fondo
acerca del procedimiento estan disponibles las instrucciones de
servicio detalladas bajo www.mysick.com/en/ML20.

Mantenimiento

Los sensores SICK estan libres de mantenimiento. Aconsejamos
periédicamente

- limpiar la superficies 6pticas

- comprobar los racores y conexiones enchufables.
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