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Sicherheitshinweise

> B B

Dieses Handbuch enthélt Hinweise, die Sie zu lhrer persénlichen Sicherheit sowie zur Vermeidung von
Sachschaden beachten missen. Die Hinweise zu lhrer personlichen Sicherheit sind durch ein Warndreieck
hervorgehoben, Hinweise zu alleinigen Sachschéaden stehen ohne Warndreieck. Je nach Gefédhrdungsstufe
werden die Warnhinweise in abnehmender Reihenfolge wie folgt dargestellt.

Gefahr

bedeutet, dass Tod oder schwere Korperverletzung eintreten wird, wenn die entsprechenden
VorsichtsmaRnahmen nicht getroffen werden.

Warnung

bedeutet, dass Tod oder schwere Kdrperverletzung eintreten kann, wenn die entsprechenden
VorsichtsmaRnahmen nicht getroffen werden.

Vorsicht

mit Warndreieck bedeutet, dass eine leichte Kérperverletzung eintreten kann, wenn die entsprechenden
Vorsichtsmalinahmen nicht getroffen werden.

Vorsicht

ohne Warndreieck bedeutet, dass Sachschaden eintreten kann, wenn die entsprechenden VorsichtsmaRnahmen
nicht getroffen werden.

Achtung

bedeutet, dass ein unerwiinschtes Ergebnis oder Zustand eintreten kann, wenn der entsprechende Hinweis nicht
beachtet wird.

Beim Auftreten mehrerer Gefahrdungsstufen wird immer der Warnhinweis zur jeweils héchsten Stufe verwendet.
Wenn in einem Warnhinweis mit dem Warndreieck vor Personenschaden gewarnt wird, dann kann im selben
Warnhinweis zuséatzlich eine Warnung vor Sachschaden angefiigt sein.

Qualifiziertes Personal

Das zugehorige Gerat/System darf nur in Verbindung mit dieser Dokumentation eingerichtet und betrieben
werden. Inbetriebsetzung und Betrieb eines Gerates/Systems durfen nur von qualifiziertem Personal
vorgenommen werden. Qualifiziertes Personal im Sinne der sicherheitstechnischen Hinweise dieser
Dokumentation sind Personen, die die Berechtigung haben, Gerate, Systeme und Stromkreise gemaf den
Standards der Sicherheitstechnik in Betrieb zu nehmen, zu erden und zu kennzeichnen.

BestimmungsgeméRer Gebrauch

VAN

Marken

Beachten Sie Folgendes:

Warnung

Das Gerat darf nur fir die im Katalog und in der technischen Beschreibung vorgesehenen Einsatzfalle und nur in
Verbindung mit von Siemens empfohlenen bzw. zugelassenen Fremdgeraten und -komponenten verwendet
werden. Der einwandfreie und sichere Betrieb des Produktes setzt sachgemafien Transport, sachgemalke
Lagerung, Aufstellung und Montage sowie sorgféltige Bedienung und Instandhaltung voraus.

Alle mit dem Schutzrechtsvermerk ® gekennzeichneten Bezeichnungen sind eingetragene Marken der Siemens
AG. Die Uibrigen Bezeichnungen in dieser Schrift kbnnen Marken sein, deren Benutzung durch Dritte fiir deren
Zwecke die Rechte der Inhaber verletzen kann.

Haftungsausschluss

Wir haben den Inhalt der Druckschrift auf Ubereinstimmung mit der beschriebenen Hard- und Software gepriift.
Dennoch kénnen Abweichungen nicht ausgeschlossen werden, so dass wir fiir die vollstandige Ubereinstimmung
keine Gewahr tbernehmen. Die Angaben in dieser Druckschrift werden regelméaBig uberprift, notwendige
Korrekturen sind in den nachfolgenden Auflagen enthalten.

Siemens AG Dokumentbestell-Nr. ASE00757506-01 Copyright © Siemens AG 2006.
Automation and Drives Ausgabe 02/2006 Anderungen vorbehalten
Postfach 48 48

90437 NURNBERG

DEUTSCHLAND
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Einleitung 1

Zweck des Handbuches

Dieses Handbuch enthélt alle Informationen, die Sie fur die Installation, Inbetriebnahme und
die Nutzung des Vision Sensoren Systems SIMATIC VS120 bendtigen.

Es richtet sich sowohl an Personen die Automatisierungsanlagen mit
Bildverarbeitungssystemen projektieren und installieren, als auch an Service- und

Wartungstechniker.

Gultigkeitsbereich des Handbuchs

Das Handbuch ist gtiltig fur alle Liefervarianten des Vision Sensor SIMATIC VS120 Systems
und des Auswertegerats mit der MLFB-Bestellnummer 6GF1 018-2AA10.

Vision Sensor SIMATIC VS120

Betriebsanleitung, Ausgabe 02/2006, ASE00757506-01 1-1
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Sicherheitshinweise 2

A Vorsicht
Beachten Sie bitte die Sicherheitshinweise auf der Rickseite des Deckblatts dieser
Dokumentation. Erweiterungen am Geréat sollten Sie nur dann vornehmen, wenn Sie dazu
vorher die relevanten Sicherheitshinweise gelesen haben.

Dieses Gerat entspricht den einschlagigen Sicherheitsbestimmungen nach IEC, VDE und
EN. Falls Sie Uiber die Zulassigkeit der Aufstellung in der vorgesehenen Umgebung Zweifel
haben, wenden Sie sich bitte an unsere Service-Ansprechpartner.

Reparaturen

Reparaturen am Gerat dirfen nur von autorisiertem Fachpersonal durchgefiihrt werden.

A Warnung
Durch unbefugtes Offnen und unsachgemaRke Reparaturen kénnen erhebliche Sachschaden
oder Gefahren fir den Benutzer entstehen.

Systemerweiterungen

Installieren Sie nur Systemerweiterungen, die fir dieses Gerét vorgesehen sind. Durch die
Installation anderer Erweiterungen kann das System beschadigt oder die
Sicherheitsbestimmungen und Vorschriften zur Funkentstérung verletzt werden.
Informationen darliber, welche Systemerweiterungen zur Installation geeignet sind, erhalten
Sie vom technischen Kundendienst oder von lhrer Verkaufsstelle.

Vorsicht

Die Gewahrleistung erlischt, wenn Sie durch Einbau oder Austausch von
Systemerweiterungen Defekte am Gerat verursachen.

Vision Sensor SIMATIC VS120
Betriebsanleitung, Ausgabe 02/2006, ASE00757506-01 2-1
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Beschreibung 3

3.1 Produktbeschreibung

Der Vision Sensor SIMATIC VS120 dient der optischen Erkennung und Priifung von
Objekten im Auflichtverfahren. Der Vision Sensor SIMATIC VS120 priift, ob es sich um das
korrekte Objekt handelt, ob es unversehrt ist und in welcher Position es sich befindet.

Der Vision Sensor SIMATIC VS120 liefert folgende Erkennungswerte bei der
Objekterkennung:

e x-Koordinate

¢ y-Koordinate

e  Winkel

e Qualitdtswerte der Prifobjekte, Nummer der gefundenen Teile

Diese Objekterkennungsdaten werden an Auswerteeinheiten in Automatisierungssystemen
Ubertragen. In den Auswerteeinheiten der Automatisierungssysteme werden die Daten
verarbeitet.

Der Vision Sensor SIMATIC VS120 eignet sich fir:

e Erkennung von Teilen flr Sortieraufgaben

o Positionsermittlung fur Pick&Place - Anwendungen

¢ Vorhandensein- und Positionskontrolle in der Fertigung

e Lagekontrolle in der Zufihrtechnik, z. B. bei Schwingférderern, Werkstiicktragern,
Foérderbandern, Umlaufsystemen und Greifereinheiten sowie Robotern

¢ Qualitatskontrolle von Priifobjekten

Vision Sensor SIMATIC VS120
Betriebsanleitung, Ausgabe 02/2006, ASE00757506-01 3-1



Beschreibung

3.2 Leistungsmerkmale

3.2

3-2

Leistungsmerkmale

Auflichtverfahren mit LED-Ringlicht

Objekterkennung mit Objektsuche und Objektpriifung

Inbetriebnahme Uber Einrichtunterstiitzung am PG / PC mit installiertem Internet Explorer
Bis zu 20 Objektprifungen pro Sekunde

Bis zu 64 Prifobjekte sind hinterlegbar

Fir die Sortierung der Priufobjekte stehen 2 Digitalausgange zur Verfugung: OK, N_OK
Vollstandig webbasierte Bedienoberflache

Weitreichende Bedien- und Beobachtfunktionen auch im Auswertebetrieb

Weitreichende Diagnose- und Protokollierungsfunktionen: Fehlerbildspeicher und
Ereignisprotokollierung

Firmware-Update Uber die Bedienoberflache des Web-Browsers
Steuerung Uber Digital I/O, PROFIBUS DP und PROFINET IO
Ergebnisausgabe liber:

PROFIBUS DP

PROFINET 10

RS232-Schnittstelle eines RS232-Ethernet-Umsetzers
TCP/IP-Verbindung des PC / PG

Vision Sensor SIMATIC VS120
Betriebsanleitung, Ausgabe 02/2006, ASE00757506-01
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3.3 Funktion

3.3 Funktion

Merkmale eines Priifobjekts auf Korrektheit priifen

Zur Erkennung von Prufobjekten stehen 64 Modelle zur Verfligung. Die SIMATIC VS120
Uberpriift, ob die einzelnen Merkmale des Priifobjektes wie beim gelernten Modell gestaltet
sind.

Bei der Festlegung der Erkennungs- und Auswertebereiche sind Glanzstellen auf den
Priifobjekten zu vermeiden.

Erkennungsprinzip von Kanten

Fur die Erkennung von Bildmustern werden Kanten verwendet. Diese Kanten aus den
Bildern sind die Ubergange von Hell auf Dunkel oder umgekehrt. Aus der Summe der im Bild
extrahierten Kanten und deren Anordnung wird ein Modell erzeugt.

Erkennen und Lokalisieren von Teilen

Die SIMATIC VS120 erkennt Prifobjekte und ermittelt die Koordinaten samt Drehlage und
leitet sie z. B Gber PROFIBUS DP an Steuerungssysteme wie die S7 weiter.

Prifen eines Modells auf Vollstandigkeit

Zusatzlich Uberprift die SIMATIC VS120 die Priifobjekte auf Vollstandigkeit. Abweichungen
zum trainierten Modell werden erkannt und die Qualitatswerte der Auswertung werden
angezeigt.

Sortierfunktionen von Modellen in Modellsets

Je nach der Wichtigkeit der Applikation konnen 15 Modellsets zur Auswertung mit

64 mdglichen Modellen zusammengestellt und abgespeichert werden. Bei der Auswertung
durch die SIMATIC VS120 werden die Modelle entsprechend der Applikation mit einer
Steuerung sortiert.

Vision Sensor SIMATIC VS120
Betriebsanleitung, Ausgabe 02/2006, ASE00757506-01 3-3



Beschreibung

3.4 Systemkomponenten

3.4 Systemkomponenten
Das Vision Sensor SIMATIC VS120 Komplettpaket besteht aus:
e Sensor
e Auswertegerat

e Beleuchtung

o Kabel
i PC/PG fir
Auswertegerat Einrichtunterstitzung
Strom- S
versorgung b

Ethernet-Kabel |
RJ45

Automatisierungssystem

Stromversorgungskabel

Funktionserdekabel

Beleuchtungskabel ——

Sensorkabel PROFIBUS DP

Kabel DI/DO

Sensorkopf

LED-Ringlicht

Lichtschranke

Fordereinrichtung

Férderrichtung >

Bild 3-1 Beispiel einer typischen Systemkonfiguration mit Férdereinrichtung

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Beschreibung

3.5 Systemvoraussetzungen

3.5 Systemvoraussetzungen

Fir das Vision Sensor System SIMATIC VS120 benétigen Sie folgende Hardware- und
Software-Komponenten:

Hardware

Auswertegerat SIMATIC VS120
Sensorkopf mit CCD-Sensorchip zum Erfassen des Objekts

LED-Ringlicht fir SIMATIC VS (nicht in jedem Komplettpaket enthalten) mit Schutzart
IP65 zur optimalen Beleuchtung des Objekts

Kabel:

— Stromversorgungskabel

— Beleuchtungskabel

— Sensorkabel

— DI/ DO-Kabel
Dokumentationspaket

— Betriebsanleitung (kompakt)

— Dokumentations-CD

Zusatzlich bendtigen Sie noch:

Software

Stromversorgung DC 24 V, 2 A; (DC 20,4...28,8 V, Sicherheitskleinspannung, SELV).
PC / PG mit folgender Ausstattung:
— Mindestens 500 MHz Taktfrequenz

— Grafikkarte mit mindestens 65536 Farben und einer Auflésung von mindestens
1024x768 Bildpunkten

— Ethernet-Schnittstelle mit 100 MBit/s (Protokoll: TCP / IP)
Gekreuztes Ethernet-Kabel RJ45 zur Verbindung zwischen Auswertegerat und PC / PG

Betriebssystem Microsoft Windows XP Professional SP1 mit Internet Explorer 6.0 ab SP1

Microsoft Java VM oder Sun Java VM in der Version J2SE 1.4.2_06 oder J2SE 5.0
(weitere Informationen erhalten Sie Uber das Internet auf der Seite
http//:www.java.sun.com/J2SE)

Vision Sensor SIMATIC VS120
Betriebsanleitung, Ausgabe 02/2006, ASE00757506-01 3-5
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3.6 Aufbau Auswertegerédt SIMATIC VS120

3.6 Aufbau Auswertegerat SIMATIC VS120

Auswertegerat VS120 Pos. | Bedeutung
(MLFB 6GF1 018-2AA10)
(1) LED-Betriebsanzeigen
@ @ @ @ 2) LCD-Display
(3) Tastenfeld
(4) Gehause; bestehend aus Haube und Boden
(5) Schnittstellen
LED-Betriebsanzeigen LED Farbe |Bedeutung
SF rot Sammelfehler
POWER grin Stromversorgung ist eingeschaltet
TRAINED | griin Ausgewahltes Modell ist trainiert
READY griin e aus = Anlauf des Geréts oder SIMATIC VS120 ist im Stopp
e ein = SIMATIC VS120 ist im Run
OK griin Gut-Ergebnis: Objekt wurde erkannt
- grin -
N_OK gelb Schlecht-Ergebnis: Objekt wurde nicht erkannt
BF rot Busfehler am PROFIBUS DP oder PROFINET 10

Vision Sensor SIMATIC VS120
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3.6 Aufbau Auswertegerét SIMATIC VS120

LCD-Display und Tastenfeld Pos. |Bezeich- Bedeutung
nung

(1) LCD- Anzeigen der Menipunkte (Zeilen 1 bis 3) und der
Display Tasten, die aktuell bedienbar sind (Zeile 4)

(2) Tastenfeld | Navigieren von Menl zu Menl und in den Menls

Schnittstellen Pos. | Bedeutung
(1) | Spannungsversorgung DC 24 V; Rundsteckverbinder M12
(2) | Funktionserde mit Schraubanschluss M5
(3) Beleuchtungseinheit; Rundsteckverbinder M12
(4) | Sensorkopf; HD Sub-D-Stecker 26-pin
(5) Peripherie; Sub-D-Stecker 15-pin
(6) | PROFIBUS DP; Sub-D-Stecker 9-pin
(7) | Ethernet/ PROFINET IO; RJ45-Stecker

Vision Sensor SIMATIC VS120
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3.7 Aufbau Sensorkopf mit LED-Ringlicht

3.7 Aufbau Sensorkopf mit LED-Ringlicht

Sensorkopf mit LED-Ringlicht

Pos.

Bedeutung

M

Rundsteckverbinder M12

)

Sensorkopf

©))

LED-Ringlicht (nicht in allen Komplettpaketen enthalten)

“4)

Objektiv, fest eingebaut und eingestellt (Fixfocus-Variante)

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Bildverarbeitung 4

4.1 Allgemeine Hinweise

Zur Bildung von Mustern, die wiedererkannt werden kénnen, werden Kanten, also
Ubergange von Hell auf Dunkel oder umgekehrt, aus dem Bild verwendet. Der Algorithmus
extrahiert zwar die Kanten automatisch, dennoch muss der Anwender fiir ein kontrastreiches
Abbild durch optimale Belichtung sorgen, das heift fur die Erstellung von Modellen zur
Wiedererkennung ist die Schaffung eines kontrastreichen Abbilds durch optimale Belichtung
Voraussetzung.

Hinweis

Oftmals ist fir die Installation einer richtigen Beleuchtung deutlich mehr Zeit erforderlich, als
samtliche andere Tatigkeiten wie Befestigen der Kamera, Anschlief3en an die SPS,
Trainieren, richtiger Trigger usw. zusammen. Gerade bei Teilen mit Metalloberflachen ist es
ratsam, wegen des moglichen Glanzes einen Beleuchtungsexperten zu Rate zu ziehen.

Ein Teil der Objekterkennung ist auch das Erkennen der Lage des Objekts im Bild.
Ursprungspunkt ist der Bildmittelpunkt, auf den sich alle Koordinaten beziehen. Links oben
hat die Koordinaten (-320; 240) und rechts unten (320; -240).

Falls das Objekt nicht erkannt wird, werden fir die x / y Position links oben ausgegeben. Der
Anwender sollte in jedem Fall abfragen, ob es sich um eine OK/ N_OK Auswertung handelt,
und sich nicht auf die x / y Positionen verlassen!

Vision Sensor SIMATIC VS120
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4.2 Belichtungszeit und Helligkeit

4.2 Belichtungszeit und Helligkeit

Die richtige Belichtungszeit/Helligkeit beeinflusst die Giite der extrahierten Kanten. Zur
Beeinflussung der Belichtungszeit/Helligkeit stehen die Parameter Belichtungszeit und
Helligkeit zur Verfigung.

Die Belichtungszeit/Helligkeit ist so einzustellen, dass der Kontrast optimal wird. Zur
optimalen Einstellung der Belichtungszeit kann die automatische Belichtungssteuerung eine
Hilfe sein.

Im Folgenden sehen Sie Beispiele fir unterschiedliche Belichtungszeiten und Helligkeiten
sowie Storkonturen.

421 Unterschiedliche Belichtungen und Helligkeiten

Richtige Belichtungszeit: 3800
Belichtung Helligkeit: 357
Uberbelichtung | | " | Belichtungszeit: 6000
z 3 £ 1 Helligkeit: 357
~ oder
| SIEMENS | Belichtungszeit: 3800
Helligkeit: 500
olis”
B— £
l l
— “f

Vision Sensor SIMATIC VS120
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4.2 Belichtungszeit und Helligkeit

Belichtungszeit: 800
Helligkeit: 357

oder

Belichtungszeit: 3800
Helligkeit: 93

Unterbelichtung

422 Stérkonturen durch Glanz

Glanzstellen auf der Oberflache des Teils erzeugen stérende Kanten, die fiir ein
reprasentatives Modell zu vermeiden sind. Im unten stehenden Beispiel erkennt man gut,
dass in diesem Falle die automatische Belichtungssteuerung auch schlechte Kanten
bewirken kann. Diese Kanten sind fiir eine prozesssichere Erkennung der Teile hinderlich,
da sie oft nicht reproduzierbar sind.

Ungewollte Kantenlinien

Im abgebildeten eintrainierten Modell sind
ungewollte Kantenlinien zu erkennen, die sich
bei der Suche und Wiedererkennung
qualitdtsmindernd auswirken und daher
vermieden werden sollten.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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4.2 Belichtungszeit und Helligkeit

Abhilfe durch manuelle Uberbelichtung

Nebenstehende Abbildung wurde manuell
Uberbelichtet. Die Kontur ist optimal und gut
wieder zu erkennen.
[ ]
r-‘"# FN\\
-~ gﬁf" -,.1;!:. r.'t
y . / \
3 \
| 1Y f
1 L1 ’.
'-u.._.-r"'r ¥
L) £]
g g -
B T~

Wenn diese Methode nicht anwendbar ist, kann der Anwender:

¢ mit einer Radierfunktion flir Kanten die Modelle so nachbearbeiten, dass die Kontur
dennoch optimal trainiert werden kann

e das Problem durch Parametrierung des Belichtungszeitoffsets bei automatischer
Belichtungssteuerung beheben.

Weitere StorgréRen bei der Objekterkennung

Neben den schon beschriebenen StérgroRen, kdnnen weitere Stérgréen die Mustersuche
negativ beeinflussen:

e Schattenwurf (insbesondere durch die Tiefe der Objekte erzeugt)
e UngleichmaRige Beleuchtung

e Geometrische Verzerrungen durch das Obijektiv, vor allem dann, falls die Kamera nicht
senkrecht auf das Muster sieht

e Bewegungsunscharfe, falls die Belichtungszeit bei bewegten Teilen zu hoch ist

Damit diese StérgréfRen sich nicht negativ auf die Teileerkennung auswirken, sind im Vision
Sensor SIMATIC VS120 Funktionen und Parameter zur Abhilfe verflgbar. Diese helfen
optimale Kanten aus dem Bild zur Mustergenerierung zu erzeugen.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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4.3 Modellgenerierung und Lageerkennung

4.3 Modellgenerierung und Lageerkennung

Aus der Summe der im Bild extrahierten Kanten und deren Anordnung wird ein Modell
generiert. Um eine gute Auswertequalitat zu gewahrleisten, sollten die Konturen des Modells
im ROI (Region of Interest) enthalten sein.

4.3.1

Einstellung fir den Parameter Genauigkeit

Die Auswahl der Genauigkeit richtet sich nach der Gro3e der ROIs und nach den
erkennbaren Anderungen des Prifobjektes. Die Suche von Teilen im Bild findet pyramidisch
statt. Es wird mit einer Grobsuche mit niedriger Auflésung begonnen und mit einer
Feinsuche mit hoher Auflésung abgeschlossen. Durch die Parameter Genauigkeit wird die
Grob- und Feinsuche beeinflusst.

Grobsuche und Feinsuche

Die Tabelle zeigt die Start- und Endwerte der Auflésung beim Suchvorgang der jeweiligen

Genauigkeitsstufen.

Genauigkeitstufe Startwerte fiir die Auflésung Endwerte fiir die Auflésung
Breite x Hohe (in Pixel) Breite x Hohe (in Pixel)
Fein1 320 x 240 640 x480
Fein2 160 x 120 640 x480
Fein3 80 x 60 640 x480
Mittel1 80x60 320 x 240
Mittel2 40x30 320 x 240
Grob1 40x30 160 x 120
Grob2 20x15 160 x 120

Die Genauigkeit fir die Positionsermittlung liegt fur:

¢ "Fein" im Subpixelbereich,

e "Mittel" bei +/-1 Pixel und +/-1°
e ,Grob“ bei +/- 2 Pixel und +/-1°

— Die Genauigkeit zur Positionsermittlung ist noch abhangig von der Mustergréfe und

der Anzahl der darin gefundenen Kanten und kann von den angegebenen Werten

abweichen.

— Die Winkelgenauigkeit kann durch den Parameter "Winkelgenauigkeit" in "Optionen -
Register Extras" auf < 1° erhéht werden.

Hinweis

Bei groRen Modellen kann es bei der Einstellung Genauigkeit = "Fein1" zu
Auswertezeiten von einigen Sekunden kommen.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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4.3 Modellgenerierung und Lageerkennung

Hinweis

Wenn die Belichtung auf ,Manuell“ steht und der Anwender die Genauigkeit Gber die
Einrichtunterstiitzung (Sensor einrichten) verandert, wird der Belichtungsparameter
,Belichtungszeit” automatisch angepasst. Je nach Abstand von Objekt zur Kamera
kann es hierbei zu Ungenauigkeiten kommen.

Beispiel zur Erklarung des Parameters Genauigkeit

Eine Wand hangt voll mit DIN-A4 Blatter, auf denen irgendein Inhalt mit Text abgebildet ist.
Ein Betrachter hat die Aufgabe, ein bestimmtes Blatt unter all den Blattern zu suchen.

Vogehensweise:

Zur Beschleunigung der Suche, stellt der Betrachter sich weit entfernt von der Wand auf.
Wie weit entfernt er sich von der Wand aufstellt hangt davon ab, auf was sich seine
Suche konzentriert

Der Betrachter beginnt alle Blatter vorzusortieren. Ist eine grof3e grobe Zeichnung das
Ziel seiner Suche, stellt er sich sehr weit weg, damit er alle Blatter gleichzeitig sehen
kann. Dann wurde der Betrachter ,Fein3“ wahlen.

Konzentriert sich der Betrachter auf Details —wie Textformatierung oder Uberschriften-
dann wirde er ndher kommen. Da er mehr Details untersucht, dauert die Suche
entsprechend langer. Dazu wiirde der Betrachter Fein2 oder Fein1 wahlen.

Hat der Betrachter die Grobauswahl getroffen, tritt er ndher an die Blatter heran und
untersucht detailliert jedes Blatt. Er vergleicht jetzt einzelne Woérter und Bilddetails genau
mit dem Referenzblatt. Der Betrachter untersucht jetzt nicht mehr alle Blatter genau,
denn er hat die Vorauswahl schon vorab durchgeflhrt.

Auf die gleiche Weise wie das beschriebene Beispiel funktioniert der Algorithmus des Vision
Sensor SIMATIC VS120.

43.2 MafRnahmen zur Optimierung der Objekterkennung

Problem: Objekt wurde nicht gelernt

Wenn das Objekt nicht gelernt werden konnte, kann ein Grund hierfir sein, dass in der
gewahlten ROI nicht gentigend Konturen vorhanden waren.

Abhilfemaf3nahme

4-6

Stellen Sie sicher, dass das ROI korrekt gewahlt ist (Position und GréRe) und dass sich
das Objekt beim Lernen innerhalb des ROls befindet

Tritt das Problem weiterhin auf, enthélt das zu lernende Objekt zu wenig Konturen. In
diesem Fall kann eine Anderung der Einstellung der Genauigkeit in Richtung einer
gréReren Genauigkeit helfen, z. B. von Mittel2 nach Mittel1 oder zu Fein1.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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4.4 Qualitdt der Messwerte

e Fihrt auch diese Malnahme nicht zum Ziel, treffen Sie andere MaRnahmen wie z. B.
— die Wahl einer anderen Beleuchtung
— die Definition anderer detailreicherer Objektregionen im ROI
— VergréfRern des ROIs oder ahnliches

e Eine weitere Abhilfemalnahme ist eine Helligkeitsanderung mit hohem Kontrast, damit
die Anderung im Bild klar erkennbar ist.

4.4 Qualitat der Messwerte

Alle ausgegebenen Messwerte zur Abbildungsgeometrie eines gelesenen Modells
unterliegen folgenden Ungenauigkeiten.

Auswertegenauigkeit
e bei der Position (x- und y-Koordinate): bis zu £ 0,1 Pixel
e beim Winkel (Winkelgenauigkeit): bis zu + 0,2°
Die Auswertegenauigkeit wird durch folgende Faktoren beeinflusst:
¢ Beleuchtungseffekte wie Lichtreflexionen und Schattenwurf

o Perspektivische Verzerrungen, wie z. B. Kamera zu nah am Objekt oder zu schrag zum
Objekt

¢ Objektvarianz wie z. B. Objektverschmutzungen

o Variation der mitgelernten Hintergrundstruktur

GréBenschwankungen

GroRenschwankungen im Bild von bis zu + 10 % werden toleriert, falls die Pruflinge dieselbe
Lage haben wie das gelernte Muster. Diese Schwankungen kdnnen folgende Ursachen
haben:

e unterschiedliche Abstande zwischen Priifobjekten und Objektiv bedingt durch
unterschiedliche Position auf dem Foérderband bzw. Werkstiicktrager

e unterschiedliche MustergrdfRen der Prifobjekte

Perspektivische Verzerrungen

e Perspektivische Verzerrungen im aufgenommenen Bild werden toleriert, falls die
Prifobjekte dieselbe Drehlage haben wie das gelernte Muster.

o Bei perspektivische Verzerrungen und unterschiedlicher Drehlage ist keine
allgemeingiltige Aussage mehr mdéglich. In diesem Fall héngt es stark von der Form der
Prifobjekte und dem Winkel zwischen Kamera- und Musterebene ab, ob die Prufobjekte
erkannt werden kdnnen oder nicht.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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4.5 Geometrische Verzerrungen

Zusammenhang zwischen Auflésung und Pixelgréie

4.5

4.6

Vorgehen

4-8

In der folgenden Tabelle wird angegeben, welcher tatsachlichen Lange die Seitenlange
eines Pixels entspricht. Dabei ist zu beachten, dass dieser Wert jeweils nur fir die

angegebene Bildbreite gilt. Bei den Sensorkdpfen 6GF2 002-8DA (SIMATIC VS120 fiir
grolRe Prifobjekte) und 6GF2 002-8EA (SIMATIC VS120 fir kleine Priifobjekte) wurden
dabei die maximal mdglichen Bildbreiten zugrunde gelegt.

Bildbreite Auflésung pro Pixel Auflésung pro Pixel
bei 640 x 480 bei 320 x 240
SIMATIC VS120 70 mm 70/640 = 0,11 mm / Pixel 70/320 = 0,22 mm / Pixel
fiir grof’e Prifobjekte
SIMATIC VS120 40 mm 40/640 = 0,06 mm / Pixel 40/320 = 0,13 mm / Pixel
fur kleine Prifobjekte
C-/CS-Mount 12 mm 12/640 = 0,02 mm / Pixel 12/320 = 0,04 mm / Pixel

Geometrische Verzerrungen

Geometrische Verzerrungen durch das Objektiv werden ausgeglichen. Bei Sensorképfen mit
Fixobjektiven wird der Wert der Entzerrung automatisch eingestellt und sollte nicht mehr
verandert werden. Werden Standardobjektive mit C-Mount eingesetzt kann der Anwender
den Ausgleich manuell durch Veranderung des Parameters vornehmen.

Main-ROI und Sub-ROI

Fir die Bildauswertung genugt meist die Auswertung mit Main-ROIs. Um ein Teil besser
vom Hintergrund trennen zu kénnen werden ROlIs (Region of Interest) benutzt. Die Option
Sub-ROI additiv zum Main-ROI wird verwendet um bestimmte Details von Mustern starker
zu berlcksichtigen, die ansonsten im Vergleich zur gesamten Kontur nicht auffallen wiirden.
Beispiele hierfir sind die Prifung auf Unversehrtheit oder Vollstandigkeit.

Das ist z. B. dann der Fall, wenn Sie Glanzstellen oder variable Bereiche im Objekt haben.
Mit Hilfe von Sub-ROlIs kdénnen Sie die Suche und die Bewertung auf die wichtigen
Merkmale konzentrieren und nicht relevante Merkmale ausblenden.

1. Eintrainieren des Main-ROls mit der Konzentration auf die invarianten Merkmale des
Prifobjekts

2. Wahl des Buttons "ROI: Neu" in "Trainieren -Register ROI" der Einrichtunterstitzung. Auf
dem Bildschirm erscheint ein Rechteck oder ein Kreis, je nach Wahl der Form fur das
Sub-ROI

3. Anderung der GroéRe und Lage des Sub-ROls analog der Bearbeitung bei Main-ROls

Vision Sensor SIMATIC VS120
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4.6.1 Beispiel: Main-ROI mit 3 Sub-ROls

Beispiel: Main-ROI mit 3 Sub-ROls

4.6 Main-RO/ und Sub-RO/

Aufgabenstellung: Es ist zu tberprifen, ob der Siemens Schriftzug komplett aufgebracht

wurde.
al
— Im nebenstehenden Bild sind die
| aRa) « T Wi U T SRR Kanten fir Sub-ROI3 eingezeichnet.
Das Main-ROl ist das groRe Fenster,
wahrend Sub-ROI1 ,SIE* und Sub-
T | ROI2 ,ME" umfassen.
p -
SIEMENS
e | |
A [ 3
Parametrierung
Name Parameter Main-ROI Sub-ROI 1,2 und 3
Aufgabe Finden (Voreinstellung) Finden (Voreinstellung)
Skalierung Fest Fest (Voreinstellung)
Genauigkeit Fein3 Fein1
Modell-Typ Kante (Voreinstellung) Kante (Voreinstellung)

¢ Die Sub-ROlIs kénnen mit der Genauigkeit Fein1 eingestellt werden, da die Musterfenster
recht klein sind. Dadurch ist gewahrleistet, dass keine Details verloren gehen.

e Fur das Main-ROI sollte jedoch Fein3 gewahlt werden, da sonst die Auswertezeit zu sehr
ansteigt. In diesem Fall hat die Auswahl der Genauigkeit (Fein1, Fein2 oder Fein3) keine

Auswirkung auf den Qualitatswert des Ergebnisses.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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4.6 Main-RO/ und Sub-RO/

Beispiel fiir die Erkennung eines fehlerhaften Objekts

In diesem Beispiel fehlt das ,S* und das ,N“. Hatte
man nur ein ROI gelernt, dann wére die Qualitat
87.2% (=Qualitat des Main-ROls) gewesen.

Sub-ROI1: 60,6%
Sub-ROI2: 98,7%
Sub-ROI3: 42,0%

Als Qualitatslimit wurde fur alle ROIs 70% gewahit
und ein Objekt wird dann als N_OK ausgewertet,
falls eine Sub-ROI unter dem Quailitatslimit liegt.

4.6.2 Beispiel fir den Einfluss von Sub-ROls auf den Qualitdtswert

Im Folgenden wird IThnen mit Hilfe eines Beispiels vermittelt, wie sich die Verwendung von
Sub-ROlIs auf den Qualitatswert eines Pruflobjekts auswirkt.

Hinweis

Falls innerhalb der umschreibenden ROI bzw. Sub-ROls Merkmale enthalten sein durfen,
die nicht bewertet werden sollen, wahlen Sie in der Einrichtunterstitzung in "Optionen -
Register Training" fir Aufgabe Wert "Finden". Andernfalls wahlen Sie den Wert "
Identifizieren".

Das Beispiel Modell sieht wie folgt aus:

Hinweis
Falls nur ein Main-ROI verwendet wird, entspricht die kumulative Qualitat der Qualitat des
Main-ROls.

Falls Sub-ROI und Main-ROI verwendet werden, wird die kumulative Qualitat aus dem
Mittelwert der Sub-ROI Qualitaten berechnet.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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4.6 Main-RO/ und Sub-RO/

ohne Sub-ROls, griines Rechteck entspricht
Main-ROI.

mit Sub-ROls, rote Rechtecke sind Sub-ROls.

Folgende Priifobjekte sind zu bewerten:

Priifobjekt 1: Aufgabe: ohne Sub-ROls mit Sub-ROls
Identifizieren Qk =100 % Qm =100 %
Finden Qk =100 % Qm =100 %

Hinweis

e Qx entspricht der kumulativen Qualitdt vom Main-ROI

e Qu entspricht dem Mittelwert der Qualitat der Sub-ROls

Priifobjekt 2: Aufgabe: ohne Sub-ROls mit Sub-ROlIs
Identifizieren Qk <100 % Qv <100 %
Finden Qk =100 % Qm =100 %

Vision Sensor SIMATIC VS120
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4.6 Main-RO! und Sub-RO/

Priifobjekt 3: Aufgabe: ohne Sub-ROls mit Sub-ROls
Identifizieren Qk <100 % Qm =100 %
Finden Qk =100 % Qv =100 %

Priifobjekt 4: Aufgabe: ohne Sub-ROls mit Sub-ROls
Identifizieren Qk <100 % Qm =100 %
Finden Qk <100 % Qm =100 %

Priifobjekt 5: Aufgabe: ohne Sub-ROls mit Sub-ROls
Identifizieren Qk <100 % Qm < 100 %
Finden Qk =100 % Qm =100 %

Vision Sensor SIMATIC VS120
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4.7 Parameter Aufgabe

4.7 Parameter Aufgabe

Der Parameter Aufgabe hat die Optionen "Finden" und "Identifizieren"

Finden
Wird die Option ,Finden® gewahlt, werden zuséatzliche Kanten des Prifobjektes nicht
beriicksichtigt.
Identifizieren
Wird die Option ,Identifizieren® gewahlt, werden zuséatzliche Kanten des gefundenen
Prifobjekts berticksichtigt und mit den Kanten des Referenzmodells verglichen.
Beispiel

Metallplatte mit 3 Léchern. Wird ,Finden® eingestellt, dann wird bei einer Metallplatte mit
einem zusatzlichen Loch die Qualitdt 100% ausgegeben. Bei Identifizieren kommt ein
entsprechend geringerer Qualitatswert heraus, weil die zusatzlichen Kanten des vierten
Lochs keine entsprechenden Kanten im Referenzbild finden kénnen.

Vision Sensor SIMATIC VS120
Betriebsanleitung, Ausgabe 02/2006, ASE00757506-01 4-13



Bildverarbeitung

4.7 Parameter Aufgabe

4-14

Beispiel 1

Eingelerntes Sub-ROI

EE

Aufgabe ,Finden®. Ergebnis:
Qualitat 99.3%

Aufgabe ,ldentifizieren®.
Ergebnis: Qualitat 69%

Gut zu sehen sind die zusatzlichen
Kanten des Objektmusters, die im
Referenzmuster nicht enthalten sind.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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4.7 Parameter Aufgabe

Beispiel 2

Eine weitere Sub-ROI wird eingelernt:

Aufgabe "Finden"

Wenn der Parameter ,Aufgabe“ den
Wert ,Finden“ hat, dann erhalt man
folgende Qualitatswerte:

e Main-ROI: 98,7%

e Weiteres Sub-ROI: 90,5%

Selbst 90,5% ist ein zu unsicherer Wert,
um hier eine Qualitédtsgrenze zu ziehen.

Aufgabe "ldentifizieren"

Nun wird der Parameter ,Aufgabe“ flr
das weitere Sub-ROI auf ,Identifizieren®
gestellt. Folgendes Ergebnis stellt sich
ein:

Qualitatswert des weiteren Sub-ROI:
69,3%

Nun kann man mit einem erhdhten
Qualitatslimit Anderungen sicher
abfangen.

Vision Sensor SIMATIC VS120
Betriebsanleitung, Ausgabe 02/2006, ASE00757506-01

4-15



Bildverarbeitung

4.8 Parameter Suche

4.8

4-16

Parameter Suche

Fur die Bilderkennung kénnen zwei Bereiche bestimmt werden.

e Begrenzt: Die ROIs um die Prufobjekte dirfen nicht Gber den Bildrand hinausragen.
Begrenzt ist der Voreinstellungs-Wert

¢ Offen: Die ROIs um die Prifobjekte dirfen um einen maximalen Wert d Gber den
Bildrand hinausragen

Bei Verwendung des offenen Bereichs mussen Sie den maximalen Wert d bestimmen mit:

d__ =30% von \lb2+h2

m

OK:

0
&
Bild 4-1 Parameter Suche
b = Breite
h = H6he

d = Maximaler Wert fiir die Lage auf3erhalb des Bildrandes
OK = Lage fiir die Auswertung in Ordnung

N_OK = Lage fir die Auswertung nicht in Ordnung

1) = Mittelpunkt des Musters

2) = Bildbereich

Vision Sensor SIMATIC VS120
Betriebsanleitung, Ausgabe 02/2006, ASE00757506-01



Bildverarbeitung
4.9 Parameter Modell-Typ

4.9 Parameter Modell-Typ

Instinktiv stuft das menschliche Auge Kanten mit starkem Kontrast als wichtiger ein, als
schwache Kanten. Im Parameter "Modell-Typ" wird diese Eigenschaft mit zwei
Einstellwerten zur Auswertung bericksichtigt:

o Kante wenn im Prifobjekt markante Kanten fir die Auswertung wichtig sind. Kante ist als
der voreingestellte Wert

e Bereich wenn im Prifobjekt alle Kanten fiir die Auswertung gleich wichtig sind

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Bildverarbeitung
4.9 Parameter Modell-Typ

Beispiel

Das Kreuz in der Mitte ist eine Kontur,
die deutlich gréRere
Kontrastunterschiede aufweist, wie
andere Konturen. Ist es nun fiir eine
Anwendung notwendig, dass diese
Region wichtiger als der Rest fur die
Suche ist, so wird Modell-Typ auf
.Kante" gesetzt.

Parameter Modell-Typ ,Kante*
Ergebnis: Qualitédtswert 53%

Parameter Modell-Typ ,Bereich®

Will der Anwender alle Kanten gleich
gewichten, so wahlt er ,Bereich*.

Ergebnis: Qualitatswert 76,5%.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Bildverarbeitung

4.10 Modellsets

410 Modellsets

Eigenschaften

Durch die Funktion Modellsets kann mit dem Vision Sensor SIMATIC VS120 eine
Klassifikation (Sortierung) von Teilen durchgeflihrt werden.

Bei der Klassifikation werden die im Modellset enthaltenen Modelle einzeln Gberprift. Die
Klassifikation ist dann erfolgreich, wenn mindestens eines dieser Modelle mit OK
ausgewertet wurde. Von allen als OK ausgewerteten Modellen wird zusatzlich das Modell
ermittelt, welches die héchste kumulative Qualitat besitzt. Dieses Auswerteergebnis wird
als "Bestes" ausgegeben.

Die Anzahl der Modelle, die in einem Modellset enthalten sein diirfen, ist abhangig von
der Komplexitat des Modells und durch den Speicherplatz des Auswertegerats VS120
begrenzt.

Mit steigender Anzahl der Modelle im Modellset steigt die Auswertezeit Giberproportional
auf mehrere Sekunden an.

Jedem Modellset kdnnen bis zu 40 trainierte Modelle hinzugefugt werden.

Die Moglichkeit mehrere Modelle in einem Modellset einzugliedern wird unter Optionen >
Extras > Multimodell > Verwenden eingeschaltet.

Hinweis
Belichtungsteuerung Modellset

Fir die Einstellungen der Belichtung eines Modellsets gelten immer die Einstellungen
des Modells mit der niedrigsten Modellnummer.

Hinweis

Fehlermeldungen

Im Auswertemodus fiir die Modellsets kénnen folgen Fehlermeldungen auftreten:
o Eines der im Modellset enthaltenen Modelle ist noch nicht trainiert.

o Ein Modellset besitzt Modelle mit unterschiedlicher Genauigkeit (wichtig hierbei: nur
der Genauigkeitswert des Parameters zahlt, d.h. alle Modelle miissen entweder
.Fein®, ,Mittel* oder ,Grob® sein).

¢ In dem Modellset sind zu viele Modelle enthalten, so dass der Speicherplatz nicht
ausreicht.

Vision Sensor SIMATIC VS120
Betriebsanleitung, Ausgabe 02/2006, ASE00757506-01 4-19



Bildverarbeitung
4.10 Modellsets

Beispiel

Das Modellset besteht aus zwei Modellen. Es soll entschieden werden, ob das
auszuwertende Bild das Modell ,SIEMENS* oder das Modell ,COMPANY* enthalt.

| SIEMENS |

Modell ,SIEMENS* Modell ,COMPANY*

o Im Auswertebetrieb selektiert der Anwender anstelle des Modells dieses Modellset. Bei
jeder Bildaufnahme wird das Bild anhand der einzelnen Modelle im Modellset Uberprift

o Das zunachst aufgenommene Bild enthalte das Prufobjekt ,SIEMENS". Die Konturen des
Prifobjekts stimmen mit den Konturen aus Modell ,SIEMENS* (iberein, weichen aber
stark gegeniber den Konturen von Modell ,COMPANY* ab. Das Auswertegerat VS120
gibt als Ergebnis ein OK und die Nummer des Modells ,SIEMENS* aus.

Vision Sensor SIMATIC VS120
4-20 Betriebsanleitung, Ausgabe 02/2006, ASE00757506-01



Bildverarbeitung

4.10 Modellsets

¢ Das jetzt aufgenommene Bild enthalt das Prifobjekt ,COMPANY*. Die Konturen des
Priifobjekts stimmen mit den Konturen aus Modell ,COMPANY* Gberein, weichen aber
stark gegenulber den Konturen von Modell ,SIEMENS* ab. Das Auswertegerat VS120
gibt als Ergebnis ein OK und die Nummer des Modells ,COMPANY* aus.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Bildverarbeitung

4.10 Modellsets
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Netzwerk- und Systemeinbindung 5

5.1 Ubersicht

Fur die Systemkonfiguration des SIMATIC VS120 gibt es zur Erfassung und Auswertung von
Erkennungswerten folgenden Mdoglichkeiten:

Systemaufbau mit Digital I/O

PROFIBUS DP-Umgebung

PROFINET 10-Umgebung

Systemaufbau Ethernet (TCP / IP) bzw. RS232 tber z. B. Com-Server

Hinweis

Auch andere Kombinationen der Betriebsarten sind zuldssig, z. B. Steuerung Uber
PROFIBUS DP und Ergebnisausgabe tiber RS232.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Netzwerk- und Systemeinbindung

5.2 Systemautbau Gber Digital I/O

5.2 Systemaufbau Uber Digital I/O

Erfassung und Ausgabe von Erkennungswerten tber Digital I/0

Auswertegerat
Strom- SIEMENS.
versorgung bl
PC/PG fir
Einrichtunterstitzung
Ethernet-Kabel
RJ45
Stromversorgungskabel Automatisierungssystem
Funktionserdekabel )
Beleuchtungskabel —
Sensorkabel
Kabel DI/DO
Sensorkopf
LED-Ringlicht
Objekt Lichtschranke
Férdereinrichtung
Forderrichtung >
Bild 5-1 Systemaufbau uber Digital 1/0
Systemeigenschaften:

5-2

Uber die Ethernet-Schnittstelle ist ein PC / PG angeschlossen, der ausschlieRlich dem
Einrichtvorgang dient.

Uber Digital I/Os besteht Verbindung zu einem Automatisierungssystem.
Die SIMATIC VS120 wird Uber Digital I/Os durch das Automatisierungssystem gesteuert.

Die Weiterleitung der Ergebnisse OK oder N_OK des Priifobjekts erfolgt Gber die Digital
I/Os zum Automatisierungssystem.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Netzwerk- und Systemeinbindung
5.3 Systemaufbau PROFIBUS DP

5.3 Systemaufbau PROFIBUS DP

Erfassung und Ausgabe von Erkennungswerten in einer PROFIBUS DP-Umgebung

} PC/PG fir die
Auswertegerat Einrichtungsunterstiitzung
Strom
versorgung

SIEMENS)

Ethernet-Kabel
RJ45

Automatisierungssystem

Stromversorgungskabel

Funktionserdekabel

PROFIBUS DP

Beleuchtungskabel —

Sensorkabel

|

Sensorkopf

Kabel DI/DO

LED-Ringlicht

Lichtschranke

Objekt

Foérdereinrichtung

Forderrichtung

Bild 5-2 Systemaufbau mit PROFIBUS DP

\/

Systemeigenschaften:

o Uber die Ethernet-Schnittstelle ist ein PC / PG angeschlossen, der ausschlieRlich dem
Einrichtvorgang dient.

o Uber PROFIBUS DP besteht Verbindung zu einem Automatisierungssystem.

e Der SIMATIC VS120 wird tiber PROFIBUS DP durch das Automatisierungssystem
gesteuert.

¢ Die Ergebnisausgabe der Priifobjekte erfolgt Giber PROFIBUS DP zum
Automatisierungssystem.
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Netzwerk- und Systemeinbindung

5.4 Systemaufbau PROFINET /10

54 Systemaufbau PROFINET IO

Erfassung und Ausgabe von Erkennungswerten in einer PROFINET 10-Umgebung

Strom-
versorgung

) PC/PG fir die
Auswertegerat Switch Einrichtunterstiitzung

SIEMENS)

Automatisierungssystem

Stromversorgungskabel

Funktionserdekabel

Beleuchtungskabel ——
Sensorkabel PROFINET 10
Sensorkopf
Kabel DI/DO
LED-Ringlicht
Objekt Lichtschranke

Fordereinrichtung

Forderrichtung ——— >
Bild 5-3 Systemaufbau mit PROFINET IO

Systemeigenschaften:

5-4

Uber Ethernet (TCP/IP) und einen Switch ist ein PC / PG angeschlossen, welches
ausschlieRlich dem Einrichtvorgang dient.

Uber Ethernet und einen Switch besteht eine Verbindung zu einem PROFINET
IO-fahigen Automatisierungssystem.

Die SIMATIC VS120 wird durch das Automatisierungssystem gesteuert.

Die Ergebnisausgabe der Priifobjekte erfolgt iiber PROFINET IO zum
Automatisierungssystem.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Netzwerk- und Systemeinbindung

5.5 Systemaufbau Ethernet bzw. RS232 tiber Com-Server

5.5 Systemaufbau Ethernet bzw. RS232 (iber Com-Server
Erfassung und Ausgabe von Erkennungswerten mit Ethernet (TCP / IP)

Switch PC/PG fir

Auswertegerat Einrichtunterstiitzung

Strom- SIEMENS
versorgung
Ethernet-
Kabel RJ45
Stromversorgungskabel
Funktionserdekabel

Beleuchtungskabel — 1

Sensorkabel
Kabel DI/DO
Sensorkopf
LED-Ringlicht
Objekt Lichtschranke

Fordereinrichtung

Forderrichtung >
Bild 5-4 Systemaufbau mit Ethernet (TCP / IP)

Systemeigenschatften:

e Der PC /PG fur die Einrichtunterstitzung ist Uber ein Netzwerk mit dem Auswertegerat
verbunden.

e Die SIMATIC VS120 wird Uber das HMI gesteuert.
¢ Die Ergebnisausgabe der Priifobjekte erfolgt auf dem HMI.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Netzwerk- und Systemeinbindung
5.5 Systemaufbau Ethernet bzw. RS232 iber Com-Server

Switch PC/PG flr

Auswertegerat Einrichtunterstiitzung

Strom- SIEMERS
versorgung

Ethernet-
Kabel RJ45

Com-Server
Stromversorgungskabel z.B. W&T
Funktionserdekabel
Beleuchtungskabel — RS232
Sensorkabel
Kabel DI/DO
Sensorkopf
LED-Ringlicht

Lichtschranke

Fordereinrichtung

Forderrichtung >
Bild 5-5 Systemaufbau mit RS232 iiber Com-Server

Systemeigenschaften:

e Der PC /PG fir die Einrichtunterstitzung ist Gber ein Netzwerk mit dem Auswertegerat
verbunden.

¢ Die Ergebnisausgabe der Priifobjekte erfolgt Gber die RS232-Schnittstelle des Com-
Servers z. B. W&T. zum HMI.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Einbauen 6

6.1 Auswertegerat SIMATIC VS120 montieren

1. Entnehmen Sie die Lage der Befestigungslécher dem MaBbild Auswertegerét SIMATIC
Vs120

2. Montieren Sie das Auswertegerat gut erreichbar fur den Bediener

6.2 Sensorkopf und LED-Ringlicht montieren

Achtung
Ausrichtung der optischen Achse

Richten Sie die optische Achse des Sensorkopfs senkrecht zur Férdereinrichtung des
Objekts ein. Andernfalls wird das Objekt verzerrt abgebildet. Die Auswertung wird ungenau.

Falls die Objekte immer in der gleichen Lage am Sensorkopf vorbeigefiihrt werden, kann die
Neigung der Mittelachse der Objekte gegeniber der Senkrechten bis zu 45° betragen.

Achtung
Abstand D zwischen Sensor und Objekt

Der ideale Abstand D zwischen Sensor und Objekt ist vom Typ des Sensorkopfs abhangig.
Beim Sensorkopf mit folgender MLFB ist der empfohlene Abstand D:

e 6GF2 002-8DA01: 100 mm
e 6GF2 002-8EA01: 90 mm
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Einbauen
6.2 Sensorkopf und LED-Ringlicht montieren

Fir die Montage des LED-Ringlichts haben Sie zwei Mdglichkeiten:
LED-Ringlicht am Sensorkopf, parallel zur optischen Achse des Sensorkopfes

Sensorkopf

LED-Ringlicht

Fordereinrichtung

Bild 6-1 Komponenten

Vorgehen bei Montage des LED-Ringlichts an den Sensorkopf
Im Lieferumfang des LED-Ringlichtes sind zwei Montagewinkel zur Montage an den

Sensorkopf enthalten.
1. Schrauben Sie die Montagewinkel an den LED-Ringsensor

2. Stecken Sie den Sensorkopf durch den LED-Ringsensor
3. Fuhren Sie die Montagewinkel in den Nuten des Sensorkopfs

4. Verschrauben Sie die Montagewinkel

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Einbauen
6.2 Sensorkopf und LED-Ringlicht montieren

Vorgehen bei Montage des Sensorkopfs
Im Lieferumfang des Sensorkopfs ist ein Montageblech enthalten.
1. Stecken Sie das Montageblech in eine Nut des Sensorkopfs

2. Befestigen Sie den Sensor mittels Halteblech an Ihre Halteeinrichtung

Vorgehen bei Montage des LED-Ringlichts neben den Sensorkopf

Im Lieferumfang ist kein Ringlichthalter zur seitlichen Befestigung des LED-Ringlichtes
enthalten. Bestellinformationen zum passenden Ringlichthalter finden Sie im Kapitel Zubehor
der Betriebsanleitung.

1. Montieren Sie den Sensorkopf an Ihrer Halteeinrichtung
2. Befestigen Sie das LED-Ringlicht am Ringlichthalter

3. Befestigen Sie den Ringlichthalter an Ihrer Halteeinrichtung

¢ LED-Ringlicht neben Sensorkopf, abgewinkelt zur optischen Achse des Sensorkopfes

Achtung
LED-Ringlicht neben Sensorkopf

Wenn das Objekt bei der Montage des LED-Ringlichts an den Sensorkopf stérend
reflektiert, dann montieren Sie das LED-Ringlicht neben den Sensorkopf.

Sensorkopf

LED-Ringlicht

Fordereinrichtung

Bild 6-2 Komponenten mit Ringleuchte
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Einbauen

6.2 Sensorkopf und LED-Ringlicht montieren
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AnschlieRen 7

71 Aufbaurichtlinie fiir elektrisch stérungssicheren Aufbau

Um Stérungen vorzubeugen, missen Sie an lhrer Anlage Schirmungsmaflinahmen
durchfihren. Niederfrequente (NF) bzw. hochfrequente (HF) Stérsignale konnen bei schlecht
geerdeten oder nicht geschirmten Anlagen ein Fehlverhalten verursachen.

Storsignale kdnnen verursacht werden z.B. durch

e schaltende Relais oder Schiitze ( groRe Geschwindigkeitsdnderungen des Strom bzw.
der Spannung und HF-Stérsignale);

¢ unterschiedliche Erdpotenziale zwischen zwei Anlagenteilen (NF-Storsignale).

Verwendung/Verlegung stérungssicherer Kabel
¢ Als Verbindung zum Sensorkopf darf nur das mitgelieferte Kabel eingesetzt werden.
¢ Alle Steckverbindungen sind zu verschrauben bzw. zu arretieren.

¢ Signalleitungen dirfen nicht parallel zu Starkstromleitungen gefiihrt werden. Es ist ein
eigener Kabelkanal zu benutzen, der einen Mindestabstand von 50 cm zu den
Starkstromleitungen hat.

Hinweis

Weitere Hinweise zu den Aufbaurichtlinien kdnnen Sie dem Installationshandbuch
SIMATIC Automatisierungssystem S7-300 Aufbauen, Kapitel "Verdrahten" entnehmen.

7.2 Aufbaurichtlinie bei Einsatz des PROFIBUS DP bzw. PROFINET 10

Beim Einsatz des PROFIBUS DP bzw. von PROFINET IO zur Steuerung und/oder zur
Ergebnisiibergabe, sind die zugehdrigen Aufbaurichtlinien sind zu beachten.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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AnschlielSen

7.3 Komponenten anschliel3en

7.3

7-2

Komponenten anschlielen

VAN

Das Auswertegerat verbinden Sie Uber die auf der Frontplatte angeordneten Anschlisse mit
den ubrigen Komponenten.

Die Anschlussbelegung der Stecker und Buchsen finden Sie im Kapitel: "Technische Daten"
und den Lieferumfang der Kabel im Kapitel: "Lieferumfang/Ersatzteile/Zubehor".

Vorsicht
Bei eingeschalteter Spannung dirfen Sie die Kabel nicht stecken oder ziehen.

Warnung

Durch die geerdete SIMATIC VS120 wird ein erdungsfreier Aufbau des Netzteils
aufgehoben.

Hinweis
Die DC-Laststromversorgung muss folgenden Anforderungen geniigen:

Als Laststromversorgung darf nur vom Netz sicher getrennte Kleinspannung DC 24 V
verwendet werden. Die sichere Trennung kann realisiert sein nach den Anforderungen von:

- VDE 0100-410 / HD 384-4-41 S2 / IEC 60364-4-41 als Funktionskleinspannung mit
sicherer Trennung (PELV) oder

- VDE 0805 / EN 60950 / IEC 60950 als Sicherheitskleinspannung (SELV) bzw. VDE 0106
Teil 101.

Die Versorgungsmasse der Peripherie und der CPU mussen Sie an die Versorgungsmasse
des Auswertegerates anschlielen.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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AnschlielSen

Kabelanschluss

7.3 Komponenten anschliel3en

Bild 7-1 Lage der Anschlusselemente

Anschluss Anschluss- Typ Anzahl Leitungs- Art

bezeichnung Pole querschnitt
Funktionserde Schraub- 1 1,5 mm? Litze
J__ anschluss
Stromversorgung | IN DC 24 V Rundsteck- 4 0,56 mm?2 Stift
verbinder M12

Beleuchtungs- LAMP Rundsteck- 4 0,23 mm?2 Buchse
einheit verbinder M12

Sensorkopf SENSOR HD Sub-D 26 0,09 mm2 Buchse
(Kabel geschirmt)

Peripherie DI/DO Sub-D 15 0,14 mm?2 Buchse
PROFIBUS DP DP Sub-D 9 - Buchse
Ethernet ETHERNET RJ45 8 - Buchse

o Beachten Sie die Aufbaurichtlinien fir elektrisch stérungssicheren Aufbau.

¢ Verbinden Sie das Auswertegerat tUber die Kabel mit dem Sensorkopf und der
Beleuchtungseinheit.

¢ Verbinden Sie die Funktionserde des Auswertegerates mit Masse mit einer Ringdse

@ M5, und Kabelquerschnitt von mindestens von 1,5 mmz2.

e Schlieflen Sie das Auswertegerat an die DC 24 V Laststromversorgung mit | =2 A an.

o Stellen Sie zwischen Auswertegerat und dem PC / PG mit einem Ethernet-Kabel die
Verbindung her.

e Verkabeln Sie entsprechend Ihrer Kabelkonfiguration.
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7.3 Komponenten anschliel3en
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Inbetriebnahme 8

8.1 Voraussetzungen

Achtung
Alle Handlungsschritte beziehen sich auf das "Klassische Startmen(" von Windows.

Falls Ihr Windows-Startmeni nicht im klassischen Stil angezeigt wird, andern Sie es
folgendermalien:

1. Klicken Sie mit der rechten Maustaste auf die Taskleiste und wéahlen Sie "Eigenschaften".

2. Wechseln Sie in das Register "Startmenu" und aktivieren Sie das Optionsfeld
"Klassisches Startmeni".

3. Schliel3en Sie den Dialog Uber die Schaltfllache "OK".

Fir die Inbetriebnahme gelten folgende Voraussetzungen:
e Administrator-Rechte
e Aktivierten JAVA JIT-Compiler

Administrator-Rechte priifen

1. Klicken Sie auf Start > Einstellungen > Systemsteuerung > Verwaltung >
Computerverwaltung

2. Klicken Sie auf System > Lokale Benutzer und Gruppen > Gruppen > Administratoren

Wenn Sie mit lhrem Benutzername in der Gruppe der Administratoren enthalten sind,
besitzen Sie Administrator-Rechte. Anderenfalls wenden Sie sich an Ihren Netzwerk-
Administrator.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Inbetriebnahme

8.2 Ubersicht der Inbetriebnahmeschritte

JAVA JIT-Compiler aktivieren

1. Stellen Sie die Internetoptionen des Internet-Explorers iber die Menlleiste Extras >
Internetoptionen wie in folgendem Bild ein:

Internetoptionen E
Allgemein ] Sicherheit ] D atenzchutz ] Inhalte ]
Werbindungen ] Pragramme Enveitert
Einztellungen:
&4 Eingabehilfen ﬂ

&)

=]

O Immer alternativen Test fiir Bilder anzeigen

O Svstemzeiger mit Fokus-#M arkierungsanderungen verschieben

Einstellungen fur HTTP 1.1
HTTF 1.1 Liber Prospwerbindungen venmenden
HTTF 1.1 wenwenden

é? Java [Sun)

e Java 2v1.4.2_02 for <applet: [requires restart)
icrozoft Wi
Java JIT-Compiler aktiviert [Meustart erforderlich)
Java-Konzole aktiviert [Meustart erforderlich)
Java-Protakolierung aktiviert

&

|

tultimedia

Animationen in Webseiten wiedergeben
Automatizche Bildgrolenanpaszsung aklivieren
Bilder anzeigen |

Wiederherstellen

.

Ok | Abbrechen

| (bemehmen |

Bild 8-1 Einstellungen fiir den Java JIT Compiler
8.2 Ubersicht der Inbetriebnahmeschritte

Schritt Tatigkeit

1 Auswertegerat VS120 einschalten

2 Ethernet-Verbindung zwischen Auswertegerat VS120 und PC / PG konfigurieren:
2.1 Anschlussvariante auswahlen
2.2 Prifen, ob ein Proxyserver verwendet wird
2.3 Wenn einen Proxyserver verwendet wird:
Proxy-Konfiguration Ihres Internet Explorers éndern

3 Verbindungen herstellen und Uberprifen
Einrichtunterstitzung Uber den Internet Explorer starten

5 Sensorkopf mit Hilfe der Einrichtunterstiitzung justieren

8-2
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Inbetriebnahme

8.3 Auswertegerét VS 120 einschalfen

8.3 Auswertegerat VS120 einschalten

Erstinbetriebnahme:

Schalten Sie die Stromversorgung des Auswertegerats VS120 fir die Erstinbetriebnahme
ein. Danach fihrt das Auswertegerat VS120 einen Selbsttest durch:

Uberpriifung der Ethernet-Verbindung

Funktionspriifung des Sensorkopfes

Hinweis

Bei der Erstinbetriebnahme erscheint auf der LCD-Display Anzeige "Factory-Settings
Used". Bestéatigen Sie das mit "OK".

Nach Durchlauf des Selbsttests erscheint auf dem LCD-Display die Anzeige "Adjust".

Normalbetrieb:

Bei jedem Start der SIMATIC VS120 fiihrt das Auswertegerat VS120 folgenden Selbsttest
durch:

Uberpriifung der abgespeicherten Einstellungen und Modelldaten

Uberpriifung der Ethernet-Verbindung

Ggf. Prifung der Verbindung zu PROFINET IO

Gdf. Prifung Ethernet RS232-Umsetzer bzw. TCP-Server und zum PC / PG

Ggf. Prifung ob Daten vom und zum PROFIBUS DP ausgetauscht werden kénnen
Funktionspriifung des Sensorkopfes

Ggf. Prifung der Verbindung zur Archivierung der Modelldaten

Bei einem fehlerfreien Durchlauf des Selbsttests wird abhangig vom Zustand beim letzten
Ausschalten auf dem LCD-Display das Hauptmend, die Anzeige "Adjust" oder das RUN-
Men( angezeigt.

"Haupt"-Men:
FAdiust
Cornect
FLH

4 0K
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Inbetriebnahme

8.3 Auswertegerét VS 120 einschalfen

Als Nachstes

LCD-Display Anzeige "Adjust™:

Adiust IP:
141,73
18,235

0K

"RUN"-Menii:

Mel RUN
®*=—299%,6
g=26,8

4 OKEMerg

Hinweis

Neben der Bedienung Uber das Auswertegerat VS120 kénnen Sie die Bedienung bei der
SIMATIC VS120 auch uber die Einrichtunterstitzung vornehmen.

Fihren Sie die Handlungsanweisungen im Kapitel Ethernet-Verbindung zwischen
Auswertegerét VS120 und PC / PG herstellen aus.

8-4
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Inbetriebnahme
8.4 Ethernet-Verbindung zwischen Auswertegerét und PC / PG herstellen

8.4 Ethernet-Verbindung zwischen Auswertegerat und PC / PG herstellen

841 Anschlussvariante auswéahlen

8411 Anschlussvarianten

Sie kdnnen das Auswertegerat VS120 Uber eine Direktverbindung oder tber ein Netzwerk
mit einem PC / PG verbinden. In allen Varianten wird fiir die Kommunikation das Ethernet-
Protokoll TCP / IP verwendet.

Direktverbindung
e Auswertegerat VS120 als DHCP-Server betreiben

o Auswertegerat VS120 manuell verbinden

Verbindung uber ein Netzwerk
e Auswertegerat V5120 als DHCP-Client in ein Netzwerk einbinden
o Auswertegerat VS120 als Device in ein PROFINET IO-Netzwerk einbinden

Achtung

Der Betrieb des Auswertegerats VS120 in einem Netzwerk kann bei bestimmten
Einstellungen im Meniu Connect > Ports > Ethernet > IP Mode die Kommunikation in
Ihrem Netzwerk stéren. Verbinden Sie deshalb das Auswertegerat VS120 erst dann mit
dem Netzwerk, nachdem Sie die Konfiguration abgeschlossen und lhre Einstellungen
sorgfaltig Uberprift haben.

Als Nachstes

Wahlen Sie eine Anschlussvariante aus den folgenden Kapiteln aus.
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8.4 Ethernet-Verbindung zwischen Auswertegerét und PC / PG herstellen

8.4.1.2 Auswertegerat VS120 als DHCP-Server betreiben
Sie wollen das Auswertegerat VS120:
e Direkt mit dem PC / PG verbinden

e Als DHCP-Server betreiben, um folgende Adressen des Auswertegeréats VS120
automatisch zu vergeben:

— |IP-Adresse

— DNS-Serveradresse

Achtung

Verbinden Sie das Auswertegerat VS120 in dieser Betriebsart keinesfalls tiber einen
Switch mit einem bestehenden DHCP-Server im Hausnetz, denn Sie kénnen dadurch
die Funktion des Hausnetzwerks stéren. Eine zusétzliche Verbindung des PC zu
Ihrem bisherigen Netzwerk kénnen Sie nur Uber eine zweite Netzwerkkarte in diesem
PC realisieren.

Hinweis

Sie kénnen in dieser Betriebsart tber einen Switch bis zu vier PCs an das
Auswertegerat VS120 anschlief3en, da maximal vier IP-Adressen automatisch
vergeben werden kénnen.

Vorgehen
1. Konfigurieren Sie das Auswertegerat VS120 als DHCP-Server
2. Konfigurieren Sie Ihren PC / PG als DHCP-Client

3. Stellen Sie eine Ethernet-Verbindung her

Schritt 1: Konfiguration des Auswertegerates VS120 als DHCP-Server

1. Navigieren Sie nach Einschalten des Auswertegerates VS120 und abgeschlossenem
Selbsttest in das Menu "Connect" und bestéatigen Sie mit "OK"

Bestatigen Sie den selektierten Menueintrag "Ports" mit "OK"
Wechseln Sie in das Meni "Ethernet" und bestatigen Sie mit "OK"
Bestatigen Sie den selektierten Meniieintrag "IP Mode" mit "OK"
Wahlen Sie "DHCPSERV" und bestatigen Sie mit "OK"

ok 0N
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8.4 Ethernet-Verbindung zwischen Auswertegerét und PC / PG herstellen

Schritt 2: Konfiguration lhres PC / PG als DHCP-Client
1. Klicken Sie auf Start > Einstellungen > Netzwerkverbindungen

2. Markieren Sie Im Dialog "Netzwerkverbindungen" lhre aktive LAN-Verbindung zum
Netzwerk

3. Klicken Sie im Kontextmenu auf "Eigenschaften" und markieren Sie das Element
"Internet Protokoll (TCP / IP)"

4. Klicken Sie auf die Schaltflache "Eigenschaften”

5. Aktivieren Sie das Optionsfeld "IP-Adresse automatisch beziehen"

Schritt 3: Ethernet-Verbindung herstellen

1. Stellen Sie eine Ethernet-Verbindung zwischen Auswertegerat VS120 und PC / PG her.
Verwenden Sie hierfiir ein Netzwerkkabel vom Typ "Ethernet (gekreuzt) RJ-45"

Hinweis

Anstelle des Netzwerkkabels vom Typ "Ethernet (gekreuzt) RJ-45", kbnnen Sie fir die
Verbindung zwischen Auswertegerat VS120 und PC / PG auch Netzwerkkabel vom Typ
"Ethernet RJ-45" mit einem Switch verwenden.

Als Nachstes
Fihren Sie die Handlungsschritte im Kapitel Verbindungskontrolle durchfiihren aus.

8.4.1.3 Auswertegerat VS120 manuell verbinden
Sie wollen das Auswertegerat VS120:
¢ Direkt mit dem PC / PG verbinden

e Manuell konfigurieren, um die IP-Adresse des Auswertegerats VS120 zu andern bzw.
selbst zu vergeben

Voraussetzung
Der PC / PG hat folgende vorgegebene Netzwerkeinstellung, die nicht gedndert werden
kann / soll: Im Dialog "Eigenschaften von Internet Protokoll (TCP / IP)" ist das Optionsfeld
"Folgende IP-Adresse verwenden" aktiviert.
Sie kdnnen die Einstellung tberprifen, indem Sie die Handlungsschritte im Abschnitt
"Vorgehen bei der Ermittlung der IP-Einstellung des PC / PG" ausfiihren.

Vorgehen

1. Ermitteln Sie die IP-Einstellung des PC / PG
2. Konfigurieren Sie das Auswertegerat VS120 manuell

3. Stellen Sie eine Ethernet-Verbindung her

Vision Sensor SIMATIC VS120
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8.4 Ethernet-Verbindung zwischen Auswertegerét und PC / PG herstellen

Schritt 1: Ermittlung der IP-Einstellung des PC / PG

1.
2.

4.
5.

Klicken Sie auf Start > Einstellungen > Netzwerkverbindungen

Markieren Sie Im Dialog "Netzwerkverbindungen" Ihre aktive LAN-Verbindung zum
Netzwerk

Klicken Sie im Kontextmeni auf "Eigenschaften" und markieren Sie das Element
"Internet Protokoll (TCP/IP)"

Klicken Sie auf die Schaltflache "Eigenschaften”

Notieren Sie sich die angezeigte IP-Adresse und Subnetzmaske |hres PCs / PGs

Schritt 2: Manueller Konfiguration des Auswertegerats VS120

Achtung

Die IP-Adresse des Auswertegerats VS120 muss sich im selben Subnetz wie die
IP-Adresse des PCs befinden.

Der Standardgateway wird bei einer Direktverbindung zwischen Auswertegerat VS120
und PC / PG nicht bendtigt

N o o R~ oD

. Navigieren Sie nach Einschalten des Auswertegerats VS120 und abgeschlossenem

Selbsttest in das Menu "Connect" und bestéatigen Sie mit "OK"
Bestatigen Sie den selektierten Menueintrag "Ports" mit "OK"
Wechseln Sie in das Meni "Ethernet” und bestatigen Sie mit "OK"
Bestétigen Sie den selektierten Menueintrag "IP Mode" mit "OK"
Waéhlen Sie "Manual" und bestatigen Sie mit "OK"

Wechseln Sie in das Menu "IP Address" und bestatigen Sie mit "OK"

Geben Sie die IP-Adresse des Auswertegerats VS120 tber die Pfeiltasten ein und
bestatigen Sie mit "OK"

8. Wechseln Sie in das Meni "IP Mask" und bestatigen Sie mit "OK"

9. Geben Sie die Subnetzmaske Uber die Pfeiltasten ein und bestatigen Sie mit "OK"

Schritt 3: Ethernet-Verbindung herstellen

1.

Als Nachstes

Stellen Sie eine Ethernet-Verbindung zwischen Auswertegerat VS120 und PC / PG her.
Verwenden Sie hierfur ein Netzwerkkabel vom Typ "Ethernet (gekreuzt) RJ-45"

Fihren Sie die Handlungsschritte im Kapitel Verbindungskontrolle durchfiihren aus.

8-8
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8.4 Ethernet-Verbindung zwischen Auswertegerét und PC / PG herstellen

8.4.14 Auswertegerat VS120 als DHCP-Client in ein Netzwerk einbinden
Sie wollen das Auswertegerat VS120:
e Uber Ihr bestehendes Netzwerk mit dem PC / PG verbinden

e Als DHCP-Client betreiben, weil den PCs im bestehenden Netzwerk die IP-
Adresskonfigurationen per DHCP-Server zugewiesen werden

Achtung

Abhangig von lhrer Netzwerkstruktur kann es erforderlich sein, dass dem DHCP-Server
die MAC-Adresse, die eindeutige Geratekennung des Auswertegerats VS120, bekannt

gegeben werden muss. Diese kdnnen Sie im Meniu Connect > Ports > Ethernet > MAC

Info auslesen.

Hinweis

Wenn lhr Netzwerk-Administrator einen DNS-Namen (Domain Name Service) fir das
Auswertegerat VS120 vergeben kann, kdnnen Sie das Gerat per Namen analog einem
Intranet-Server ansprechen.

Vorgehen
1. Konfigurieren Sie das Auswertegerat VS120 als DHCP-Client
2. Konfigurieren Sie lhren PC als DHCP-Client
3. Stellen Sie eine Ethernet-Verbindung her

Schritt 1: Konfiguration des Auswertegerats VS120 als DHCP-Client

1. Navigieren Sie nach Einschalten des Auswertegerats VS120 und abgeschlossenem
Selbsttest in das Menu "Connect" und bestéatigen Sie mit "OK"

Bestatigen Sie den selektierten Menleintrag "Ports" mit "OK"
Wechseln Sie in das Meni "Ethernet" und bestatigen Sie mit "OK"
Bestatigen Sie den selektierten Menieintrag "IP Mode" mit "OK"
Wahlen Sie "DHCP" und bestatigen Sie mit "OK"

o > 0N

Schritt 2: Konfiguration lhres PC als DHCP-Client
1. Klicken Sie auf Start > Einstellungen > Netzwerkverbindungen

2. Markieren Sie Im Dialog "Netzwerkverbindungen" lhre aktive LAN-Verbindung zum
Netzwerk

3. Klicken Sie im Kontextmeni auf "Eigenschaften" und markieren Sie das Element
"Internet Protokoll (TCP/IP)"

4. Klicken Sie auf die Schaltflache "Eigenschaften”

5. Aktivieren Sie das Optionsfeld "IP-Adresse automatisch beziehen"
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8.4 Ethernet-Verbindung zwischen Auswertegerét und PC / PG herstellen

Schritt 3: Ethernet-Verbindung herstellen

1. Stellen Sie eine Ethernet-Verbindung zwischen lhrem PC und Ihrem bestehenden
Netzwerk her. Verwenden Sie hierfir ein Netzwerkkabel vom Typ "Ethernet RJ-45"

2. Stellen Sie eine Ethernet-Verbindung zwischen Auswertegerat VS120 und lhrem
bestehenden Netzwerk her. Verwenden Sie hierfur ein Netzwerkkabel vom Typ "Ethernet
RJ-45"

Als Nachstes

Fihren Sie die Handlungsschritte im Kapitel Priifen, ob ein Proxyserver verwendet wird aus.

84.1.5 Auswertegerat VS120 als Device in ein PROFINET IO Netzwerk einbinden
Sie wollen das Auswertegerat VS120:
e Uber Ihr bestehendes PROFINET 10-Netzwerk mit dem PC / PG verbinden

e Als Device in ein PROFINET |O-Netzwerk einbinden, weil die IP-Konfiguration vom
PROFINET |O-Controller zugewiesen werden soll

Achtung

Die Parametrierung der IP-Konfiguration des Auswertegerats VS120 wird in STEP 7
vorgenommen. Eine Einstellung der Parameter am Auswertegerat VS120 ist nicht
moglich.

Vorgehen

Konfigurieren Sie das Auswertegerat VS120 als PROFINET 10-Device
Parametrieren Sie die IP-Konfiguration des Auswertegerats VS120 in STEP 7
Integrieren Sie lhren PC in das PROFINET 10-Netzwerk

Stellen Sie eine Ethernet-Verbindung her

Db~

Schritt 1: Konfiguration des Auswertegerats VS120 als PROFINET 10-Device

1. Navigieren Sie nach Einschalten des Auswertegerats VS120 und abgeschlossenem
Selbsttest in das Menu "Connect" und bestéatigen Sie mit "OK"

Bestatigen Sie den selektierten Menueintrag "Ports" mit "OK"
Wechseln Sie in das Meni "Ethernet" und bestatigen Sie mit "OK"
Bestatigen Sie den selektierten Menieintrag "IP Mode" mit "OK"
Wahlen Sie "PNIO" und bestatigen Sie mit "OK"

o > on

Hinweis

Das Auswertegerat VS120 fiihrt nach der Anderung des IP-Modes auf "PNIO" einen
Neustart durch.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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8.4 Ethernet-Verbindung zwischen Auswertegerét und PC / PG herstellen

Schritt 2: Parametrierung der IP-Konfiguration des Auswertegerat VS120 in STEP 7

Eine Beschreibung finden Sie im Kapitel: Einbindung des PROFINET-/O Device SIMATIC
VS§120 in HW Konfig

Schritt 3: Integration Ihres PC in das PROFINET 10-Netzwerk

Achtung

Der Netzwerkanschluss darf keine IP-Adresse haben, die bereits in Inrem Netzwerk
verwendet wird

Die IP-Adresse des PCs muss sich im selben Subnetz wie die IP-Adresse des
Auswertegerats VS120 befinden. Dies muss ggdf. in der Schnittstellenkonfiguration des
PCs angepasst werden

1. Klicken Sie auf Start > Einstellungen > Netzwerkverbindungen

Im Dialog "Netzwerkverbindungen" markieren Sie lhre bestehende LAN-Verbindung zum
Netzwerk, die den Status "Aktiviert" haben muss

Klicken Sie im Kontextmenu auf "Eigenschaften" und markieren Sie das Element
"Internet Protokoll (TCP / IP)"

Klicken Sie auf die Schaltflache "Eigenschaften"

5. Aktivieren Sie das Optionsfeld "Folgende IP-Adresse verwenden"

Passen Sie ,IP-Adresse” und ,Subnetzmaske” an lhr PROFINET-IO Netzwerk an

Schritt 4: Ethernet-Verbindung herstellen

1.

Als Nachstes

Stellen Sie eine Ethernet-Verbindung zwischen lhrem PC und einem Switch in IThrem
bestehenden PROFINET |O-Netzwerk her. Verwenden Sie hierfir ein Netzwerkkabel
vom Typ "Ethernet RJ-45"

. Stellen Sie eine Ethernet-Verbindung zwischen Auswertegerat VS120 und Ihrem

bestehenden Netzwerk her. Verwenden Sie hierfiir ein Netzwerkkabel vom Typ "Ethernet
RJ-45"

Fihren Sie die Handlungsschritte im Kapitel Priifen, ob ein Proxyserver verwendet wird aus.
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8.4 Ethernet-Verbindung zwischen Auswertegerét und PC / PG herstellen

8.4.2 Prifen, ob ein Proxyserver verwendet wird

Wird das Auswertegerat VS120 in einem Netzwerk mit Proxy-Server betrieben, kann es zu
folgenden Problemen kommen:

e Dem Internet Explorer ist die eingegebene Adresse des Auswertegerates VS120 nicht
bekannt

¢ Fehlermeldung beim Starten der Einrichtunterstiitzung

Prifen Sie deshalb, ob ein Proxyserver im Dialog "Einstellungen fiir lokales Netzwerk (LAN)"
des Internet Explorers eingetragen ist.

Vorgehen

1. Starten Sie den Internet Explorer und wahlen Sie den Menibefehl Extras >
Internetoptionen...

N

. Klicken Sie auf das Register "Verbindungen"

w

. Klicken Sie auf die Schaltflache "Einstellungen" im Bereich "LAN-Einstellungen”

&

Ist im Bereich "Proxyserver" das Optionskastchen "Proxyserver fir LAN verwenden"
aktiviert, wird ein Proxyserver verwendet und die Schaltflache "Erweitert" ist freigeschaltet

Ergebnis
Im Internet Explorer wird ein Proxyserver verwendet, wenn eine der Bedingungen erfillt ist:

¢ Im Bereich "Proxyserver" ist das Optionskastchen "Proxyserver fir LAN verwenden"
aktiviert

e Die Schaltflache "Erweitert" ist freigeschaltet

Als Nachstes

e Nur wenn im Internet Explorer ein Proxyserver verwendet wird, fihren Sie die
Handlungsschritte im Kapitel Proxy-Konfiguration Ihres Internet Explorers d@ndern aus

e Wenn im Internet Explorer kein Proxyserver verwendet wird, filhren Sie gleich die
Handlungsschritte im Kapitel Verbindungskontrolle durchfiihren aus
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8.4 Ethernet-Verbindung zwischen Auswertegerét und PC / PG herstellen

8.4.3 Proxy-Konfiguration Ihres Internet Explorers dndern

Nur wenn im Internet Explorer ein Proxyserver verwendet wird, &ndern Sie die Proxy-
Konfiguration lhres Internet Explorers.

Vorgehen

1. Starten Sie den Internet Explorer und wahlen Sie den Menibefehl Extras >
Internetoptionen

2. Klicken Sie auf das Register "Verbindungen"
3. Klicken Sie auf die Schaltflache "Einstellungen" im Bereich "LAN-Einstellungen"

4. Deaktivieren Sie wie im folgenden Dialog "Einstellungen fiir lokales Netzwerk (LAN)" alle
Optionskastchen und bestatigen Sie dies mit OK

Einstellungen fiir lokales Netzwerk (LAN) EH

Aukornatische Konfiguration

Die automatische Konfiguration kann die manuellen Einstellungen
dberlagern, Deakkivieren Sie sie, um die Yerwendung der manuellen
Einstellungen zu garantieren,

[ automatische Suche der Einstellungen

[ automatisches Konfigurationsskripk verwenden

Bdresse |htt|:l:.l'.l'|:lr0xyconf

Proxyserver

r Proneyserver Filr LAM verwenden (diess Einstellungen gelten nichi
fur DFU- oder WPN-Yerbindungen)

| |

-
oK | abbrechen |
Bild 8-2 Einstellungen fir lokales Netzwerk

Alternativ kénnen Sie, wenn das Optionskastchen "Proxy-Server fir LAN verwenden"
aktiviert sein muss, im Bereich "Proxyserver" auf die Schaltflache "Erweitert" klicken und
im Dialog "Proxy-Einstellungen" im Bereich "Ausnahmen" die aktuelle IP-Adresse des
Auswertegerates VS120 eintragen

Hinweis

Sie kénnen auch Computernamen im Bereich "Ausnahmen" eintragen. Der
Computername wird in eine statische oder dynamische IP-Adresse vom DNS-Server im
Netzwerk aufgeldst.

Als Nachstes

Fihren Sie die Handlungsschritte im Kapitel Verbindungskontrolle durchfiihren aus.
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8.4 Ethernet-Verbindung zwischen Auswertegerét und PC / PG herstellen

8.4.4 Verbindungskontrolle durchfiihren

Die Verbindungskontrolle gibt Ihnen Auskunft, ob die konfigurierte Ethernet-Verbindung
zwischen PC und Auswertegerat VS120 funktioniert.

Erst wenn Sie die Verbindungskontrolle erfolgreich abgeschlossen haben, kdnnen Sie die
Einrichtunterstiitzung von lhrem Internet Explorer aus aufrufen und das
Auswertegerat VS120 ber Ihren PC bedienen.

Voraussetzungen

e Das Auswertegerat VS120 wurde entweder in Ihr bestehendes Netzwerk eingebunden
oder mittels Direktverbindung mit einem PC verbunden

e Das Netzwerkkabel ist an dem Auswertegerat VS120 angeschlossen

e Das Auswertegerat VS120 ist an ein Netzteil mit DC 24 V angeschlossen und wird mit
Spannung versorgt

e Der Selbsttest des Auswertegerates VS120 ist abgeschlossen

Vorgehen

1. Stellen Sie sicher, dass Auswertegerat VS120 und PC korrekt an das bestehende
Netzwerk angeschlossen, bzw. direkt Gber ein gekreuztes Ethernet Kabel verbunden sind

2. Navigieren Sie nach Einschalten des Auswertegerates VS120 und abgeschlossenem
Selbsttest in das Meni "Connect" und bestatigen Sie mit "OK"

Bestétigen Sie den selektierten Menueintrag "Ports" mit "OK"
Wechseln Sie in das Menu "Ethernet” und bestatigen Sie mit "OK"
Wechseln Sie in das Menu "IP Address" und bestatigen Sie mit "OK"

Merken bzw. notieren Sie sich die angezeigte IP-Adresse des Auswertegerates VS120

N o o ko

Offnen Sie die Eingabeaufforderung am PC (iber Start > Ausfithren und geben Sie den
Programmnamen "cmd" ein.

8. Geben Sie in der Eingabeaufforderung folgendes ein:
ping <IP-Adresse oder Name des Auswertegerates VS120>
Beispiel: ping 192.168.0.42

9. Bestatigen Sie lhre Eingabe durch Driicken der Eingabetaste auf der Tastatur

Ergebnis

Falls die Verbindung vom PC zum Auswertegerat VS120 besteht, werden zuerst 4 Pakete
vom PC an das Auswertegerat gesendet und dann 4 Pakete vom Auswertegerat VS120 an
den PC zurtick gegeben.

Die Antwort vom Auswertegerat VS120 sieht am PC z. B. folgendermalen aus:

Antwort von 192.168.0.2 Bytes=32 Zeit<10ms TTL=255
Antwort von 192.168.0.2 Bytes=32 Zeit<10ms TTL=255
Antwort von 192.168.0.2 Bytes=32 Zeit<10ms TTL=255
Antwort von 192.168.0.2 Bytes=32 Zeit<10ms TTL=255

Danach wird die Ping-Statistik fir 192.168.0.2 angezeigt.
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Als Nachstes

¢ Wenn Sie am PC eine Antwort vom Auswertegerat VS120 erhalten, fihren Sie die
Handlungsschritte im Kapitel Einrichtunterstiitzung dber den Internet Explorer starfen aus

¢ Wenn Sie am PC keine Antwort vom Auswertegerat VS120 erhalten, wiederholen Sie die
Handlungsschritte im Kapitel Verbindung zwischen Auswertegerét VS120 und PG / PG
herstellen und / oder wenden Sie sich an lhren Netzwerkadministrator

8.5 Einrichtunterstitzung Gber den Internet Explorer starten

Um mit der im Auswertegerat VS120 implementierten Einrichtunterstitzung zu arbeiten,
mussen Sie eine Verbindung vom Internet Explorer zur Einrichtunterstiitzung herstellen.

Voraussetzungen

Das Kapitel Verbindung zwischen Auswertegerét VS120 und PC / PG herstellen wurde
erfolgreich abgeschlossen. Sie haben also, wie im Kapitel Verbindungskontrolle durchfiihren
beschrieben, eine bestatigte Verbindung vom Auswertegerat VS120 zum PC / PG
hergestellt.

Vorgehen
1. Starten Sie den PC

2. Schalten Sie die Stromversorgung des Auswertegerats VS120 ein. Nach erfolgreichem
Selbsttest navigieren Sie in der LCD-Display-Anzeige "Adjust"

3. Dricken Sie die OK-Taste des Auswertegerats VS120. Auf dem LCD-Display wird die
IP-Adresse angezeigt

Notieren Sie die IP-Adresse des Auswertegerats V5120
Starten Sie den Internet Explorer

Geben Sie im Eingabefeld "Adresse" die IP-Adresse des Auswertegerats VS120 ein

N o o &

Driicken Sie die Eingabetaste auf der Tastatur
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8.5 Einrichtunterstiitzung dber den Internet Explorer starten

Ergebnis

Im Internet Explorer erscheint die Startseite der Einrichtunterstiitzung "Vision Sensor
SIMATIC VS120". Von hier aus haben Sie Zugriff auf alle Funktionen, die zur Prifung der
Modelle notwendig sind.

- siemens.com

Service&Suppoart (Internet
Vision Sensor VS120

SIMATIC Y5120 Netzwerk-

Identifikation:
MAC-Adresse:
08:00:06:71:8C:8B
IP-Adresse:
141.73.10.142
(DHCP)

« Sensor einrichten - das erste, was zu tun ist.
Web-unterstiitzte Einrichtung und Steuerung.
Oder Ubenwachung des Livebildes

fur Browwser mit Javascript

+ Dokumentation
Bitte wvenwenden Sie die mitgelieferte CD fur
weitere Informationan.

+ Browser-Test
Uberprifung, ob hr Browser fir die Yeb-
unterstitzte Einrichtung und Steuerung korrekt
konfiguriert ist

@ Siemens AG 2006, Alle Rechte vorbehatten

Bild 8-3 Startseite

Mit "Sensor einrichten" wird die Einrichtunterstitzung gestartet. Die SIMATIC VS120 sperrt
dann automatisch die Bedienung Gber das Auswertegerat VS120. Im LCD-Display des
Auswertegerates VS120 erscheint die Meldung: "Settings controlled by Web".

Als Nachstes

Fihren Sie die Handlungsschritte im Kapitel Sensorkopf mit Hilfe der Einrichtunterstitzung
Justieren aus.
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8.6 Sensorkopf mit Hilfe der Einrichtunterstiitzung justieren

8.6 Sensorkopf mit Hilfe der Einrichtunterstiitzung justieren

Voraussetzung

Vorgehen

Bevor Sie "Vision Sensor SIMATIC VS120" in Betrieb nehmen, missen Sie den Sensorkopf
korrekt ausrichten. Dazu steht lhnen im Internet Explorer die Einrichtunterstitzung "Vision
Sensor SIMATIC VS120" zur Verfigung. In der Einrichtunterstiitzung wird lhnen der
Bildausschnitt so dargestellt, wie ihn der Sensorkopf sieht.

Hinweis
Online-Hilfe
Unten rechts befindet sich auf jeder Seite der Einrichtunterstiitzung eine Schaltflache "Hilfe",

Uber die Sie jederzeit auf die Online-Hilfe zugreifen kénnen. Je nachdem in welchem Dialog
Sie sich befinden, 6ffnet sich der zugehdrige Hilfetext der Online-Hilfe

Die Startseite der Einrichtunterstiitzung "Vision Sensor SIMATIC VS120" wurde Uber den
Internet Explorer gestartet

1. Dricken Sie in der Startseite der Einrichtunterstiitzung auf "Sensor einrichten". Die
Bedienoberflache "Einrichten" 6ffnet sich. Das Sensorkopfsichtfeld wird angezeigt und
mehrmals pro Sekunde aktualisiert.

SIEMENS Vision Sensor SIMATIC V5120
Aufgabe:  Sensor einrichten WEB
Anleitung: -
Verblndungenl 1. Bild scharfstellen .
. 2, Fir exakte Triggerung sorgen
Trainieren | 3. Einstellungen sichern mit
A | Ubernehmen ;_I
Qptionen |
Einstellungen
Info |
Belichtung: IAuto 'l
Werwalten | 2 ; ﬁ
- Max. Belichtzeit: |1DDDD - HS
opp |

3

Max. Helligkeit:  [500 E
Bel zeit Offzet: IU us

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Akt Zustand
[~ Einfri
[~ ext Trigger Imicken:
[T vaolle Grike
Man. Trigger: Auslosen
2 —l 300
HTIDUENEE |D = ms Aktuelles Bild: 44
Genauigkeit: IFein 'l
Entzerrung: |D
Sprache:
|Deutsch 'I b
Startseite Ubernehmenl Hilfe |
[ &] Fertig ’_’_’_’_’_|\—J Local intranet v
Bild 8-4 Einrichten
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Inbetriebnahme

8.6 Sensorkopf mit Hilfe der Einrichtunterstiitzung justieren

Ergebnis

8-18

2. Positionieren Sie ein Objekt unterhalb des Sensorkopfs

3. Stellen Sie das angezeigte Bild scharf, indem Sie den Abstand zwischen Sensorkopfende

und Modell korrekt einstellen

4. Fixieren Sie den Sensorkopf und Uberprifen Sie anschlieRend nochmals die Bildschérfe

5. Sorgen Sie fir eine exakte Triggerung / einen moglichst kontrastreichen Bildinhalt

Falls erforderlich, korrigieren Sie die Einstellungen oder benutzen Sie den Automatik-
Modus fiir die Belichtung. Sie kdnnen folgende Parameter einstellen:

— Belichtungseinstellungen
— Triggereinstellungen
— Genauigkeit

— Entzerrung

Achtung

Bei Belichtung = Auto muss das Modell nach dem Trigger fir mindestens 100 ms
vollstandig im Bild sein.

. Driicken Sie die Schaltflache "Ubernehmen”, um die Einstellungen zu sichern

Hinweis

Bei deutlich erhéhter Anzahl von Fehlern sollten Sie das Objektiv und den Diffusor mit
einem fusselfreien Lappen reinigen.

Sie haben "Vision Sensor SIMATIC VS120" erfolgreich in Betrieb genommen. Jetzt kénnen
Sie lhre Modelle fur Ihre Applikation trainieren und auswerten. Informieren Sie sich dartiber
im Kapitel Bedienen.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Bedienen

9

9.1 Ubersicht

Zur Bedienung des SIMATIC VS120 gibt es zwei Méglichkeiten:
e (ber das Auswertegerat VS120, siehe Kapitel: Bedienung am Auswertegerét VS120

e Uber die Einrichtunterstiutzung: siehe Kapitel Bedienung mit der Einrichtunterstiitzung
am PC

Alle Parameter kénnen Sie mit der Einrichtunterstiitzung am PC einstellen und &ndern. Eine
Parametrierung Gber das Auswertegerat VS120 ist eingeschrankt moglich.

9.2 Bedienung liber das Auswertegerat

9.21 Einfiihrung

Das Display des Auswertegerats VS120 dient zur Anzeige der Koordinaten und der
Drehlage des aktuell betrachteten Priifobjektes sowie des zugehdrigen Qualitatswerts.
Dariber hinaus navigieren Sie im LCD-Display zwischen den Meniis und nehmen Eingaben
VOor.

Beispiel fur eine LCD-Display Anzeige:

M 81 RUN H
H=-299, 8
=,

L KiInfo

Es sind fiinf Ebenen als Auswahlmeniis oder Anzeigen implementiert:
o Adjust

e Connect

e RUN

e Options

e Maintain

Vision Sensor SIMATIC VS120
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9.2 Bedienung liber das Auswertegerét

9.22  Adjust

Anzeige "Adjust"
In der LCD-Display Anzeige Adjust wird die aktuelle IP-Adresse angezeigt.

9.23 Connect

Meni "Connect"

Die folgenden Abbildungen geben Ihnen einen Uberblick tiber sdmtliche einstellbare
Parameter des SIMATIC VS120 in den Menis Connect.

Vision Sensor SIMATIC VS120
9-2 Betriebsanleitung, Ausgabe 02/2006, ASE00757506-01



Bedienen

| Connect |

— Ports ——DbIDOo

|—— Pulsetime

DP (nur bei
IP-Mode=DP)

[ Adresse
Timeout

Pulsetime

PNIO (nur bei

IP-Mode=PNIOQ)

! DevName

Timeout

g

—{ Ethernet

l_

—1 IP Mode

P Adresse

9.2 Bedienung liber das Auswertegerét

=
o
(=N
4]
o
I
9]
2

@
=3
4]
=
o
-
)
3
=
o
.
P
=
o
(=X
L]
o
I
o
R

MAC Info

— TCP/RS232

l_

—1 IP Adresse

P Port

Timeout

dle Str.

L—] Archive

|_

L
.
g
o)
7]
®

Port

Timeout

f—— Trigger

— Integrate

]—|—1 Source

T

—| Qutput

|_

—| DP oder PNIO]|

TCP/RS232

11
ﬁ
=
B
=

118
=
o
o

—{ DP oder PNIO (nicht bei schnellem Trigger)

—| TCP/RS232 (nicht bei schnellem Trigger)

None

— OK/N_OK

l_

—{ DP oder PNIO|

DI/DO

None

I Edge (nicht bei Source=TCP/RS 232)

—| String (nur bei Source=TCP/RS232)

—{ Control

DP oder PNIO|

DI/DO

—{ Diagimage

None

Archive

L—{ DiagReport

None

@ “Houout ]

Bild 9-1 Menustruktur Connect

Vision Sensor SIMATIC VS120

Archive
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DP(S7) oder PNIO (S7) (nur wenn Control DP
oder PNIO)

DP oder PNIO (nur wenn Control DP oder PNIO)]
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9.2 Bedienung liber das Auswertegerét

@ I—{ Output

F—r—{Encoding |

Bild 9-2

Parameter Menl "Connect”

Binary

i

ASCII

—|Byte Order (nur wenn Encoding = Binary) S7

—[ Format (nur wenn Encoding = ASCII)

}—{ csv

—‘ Paosition

Fix

Absolute

Fortsetzung Menistruktur Connect

I

Trained

Parameter Pfad Mégliche Werte Vorbelegung Bedeutung
Port
Pulsetime Ports>DI/DO 5 bis 999 30 Schaltdauer der digitalen Ausgange OK,
N_OK in ms an DI/DO-Schnittstelle
Address Ports>DP 1 bis 125 7 Adresse am PROFIBUS DP
(nicht aktiv, falls
IP-Mode =PNIO)
Timeout Ports>DP 100 bis 2000 500 Handshake-Uberwachungszeit in ms
(nicht aktiv, falls
IP-Mode =PNIO)
Pulsetime Ports>DP 5 bis 999 30 Schaltdauer der Steuerbits OK, N_OK in
(nicht aktiv, falls ms bei Ausgabe iber PROFIBUS DP
IP-Mode =PNIO)
DevName Ports>PNIO Zeichenkette (0 bis | VS120 Name des Devices am PROFINET
(nur aktiv, falls 9, Abis Z, a bis z, Hinweis: PROFINET unterscheidet nicht
IP-Mode =PNIO) ", "-"). Die zwischen GroR- und Kleinschreibung.
Zeichenkette muss
den Konventionen
des Domain Name
System gentigen.
Timeout Ports>PNIO 100 bis 2000 500 Handshake-Uberwachungszeit in ms
(nur aktiv, falls
IP-Mode =PNIO)
Pulsetime Ports>PNIO 5 bis 999 30 Schaltdauer der Steuerbits OK, N_OK in
(nur aktiv, falls ms bei Ausgabe iber PROFINET 10
IP-Mode =PNIO) Hinweis: Sie mussen fur Pulsetime
einen groReren Wert wahlen als fir die
Aktualisierungszeit des PROFINET
10-Systems in HW Konfig.
IP Mode Port>Ethernet Zuweisung der IP-Adresse an das
Auswertegerat im Netzwerk.
Vision Sensor SIMATIC VS120
9-4 Betriebsanleitung, Ausgabe 02/2006, ASE00757506-01
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9.2 Bedienung liber das Auswertegerét

Parameter Pfad Maogliche Werte Vorbelegung Bedeutung
Port
IPAddress Ports>Ethernet | XXX.XXX.XXX.XXX 192.168.0.42 IP-Adresse des Auswertgerats
(xxx = 0 bis 255) (Eine IP-Adresse besteht aus vier durch
Punkte getrennte Zahlen, wobei jede
dieser Zahlen im Bereich von 0 bis 255
liegt.)
IP Mask Ports>Ethernet | XXX.XXX.XXX.XXX 255.255.255.0 Die Subnetz-Maske gibt an, welcher Teil
(nicht aktiv, falls IP- (xxx = 0 bis 255) der IP-Adresse das Netzwerk spezifiziert
Mode =DHCP) auRer: und welcher Teil das
0.00.0 gus.?/virtfgelatt :/8120.
inar betrachtet, muss Xxx.xXXX.XXX.XXX
255.255.255.255 von links her gesehen aus Einsen ohne
Licke und von rechts her gesehen aus
Nullen ohne Licke bestehen. Bsp.:
11111111.10100000 ist nicht erlaubt.
Gateway Ports>Ethernet | XXX.XXX.XXX.XXX 192.168.0.255 IP-Adresse desjenigen
(nicht aktiv, falls IP- (xxx=0 bis 255) Netzwerkknotens, der Verbindungen aus
Mode =DHCP) dem derzeitigen Subnetz heraus
herstellen kann
MAC Info Ports>Ethernet | nicht veranderbar | gerateabhangig Die MAC-Adresse (Media Access
Control) ist die Hardware-Adresse eines
jeden Netzwerkgerates, die zur
eindeutigen Identifikation des Geréats im
Netzwerk dient.
IPAddress Ports> XXX. XXX XXX. XXX 192.168.0.43 IP-Adresse des Ethernet-RS232-
TCP/RS232 (xxx=0 bis 255) Umsetzers bzw. des PC/PG, auf dem
ein TCP-Server ablauft.
IP Port Ports> 1 bis 65535 8000 IP Port des Ethernet-RS232-Umsetzers
TCP/RS232 bzw. des PC/PG, auf dem ein
TCP-Server ablauft.
Timeout Ports> 0 bis 3600 0 e 0: Es erfolgt keine Ubertragung
TCP/RS232 zyklischer Uberwachungs-

telegramme zur Uberpriifung der
Verbindung zwischen Auswertegerat
und dem Ethernet-RS232-Umsetzer
bzw. dem PC/PG, auf dem ein
TCP-Server ablauft.

e Sonst: Zeitdauer in s, nach der ein
Qberwachungstelegramm zur
Uberpriifung der Verbindung
zwischen Auswertegerat und dem
Ethernet-RS232-Umsetzer bzw. dem
PC/PG, auf dem ein TCP-Server
ablauft, gesendet wird. Die
Uberpriifung geschieht dadurch,
dass der "Leerlauf-Text" (Meni
"IdleStr.") im Intervall der
parametrierten Zeitdauer an den
Empfanger geschickt wird. Bei
fehlgeschlagener Uberpriifung wird
ein Fehler ausgegeben (nur falls sich
das Auswertegerat im Zustand RUN
befindet), und die Verbindung wird
neu aufgebaut.

Vision Sensor SIMATIC VS120
Betriebsanleitung, Ausgabe 02/2006, ASE00757506-01
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9.2 Bedienung liber das Auswertegerét

Parameter
Port

Pfad

Mégliche Werte

Vorbelegung

Bedeutung

IdleStr.

Ports>
TCP/RS232

frei wahlbare
Zeichenkette

\r\n

Zeichenkette zur Uberpriifung der
Verbindung zwischen Auswertegeréat
und dem Ethernet-RS232-Umsetzer
bzw. dem PC/PG, auf dem ein
TCP-Server ablauft. Sie wird zyklisch
Ubertragen. Sie missen diese so
wabhlen, dass Sie sie beim Empfanger
eindeutig vom ausgegebenen Ergebnis
unterscheiden kdnnen.

Die Zeichenkette kann maximal
100 Bytes lang sein.

IPAddress

Ports>
Archive

XXX XXX XXX.XXX
(xxx=0 bis 255)

192.168.0.45

IP-Adresse des Servers flr
Diagnoseinformation

Port

Ports>
Archive

1 bis 65535

8765

Zugehoriger Port dieses Servers

Timeout

Ports>
Archive

0 bis 3600

10

e 0: Es erfolgt keine Ubertragung
zyklischer Uberwachungs-
telegramme zur Uberpriifung der
Verbindung zwischen Auswertegerat
und Server.

e Sonst: Zeitdauer in s, nach der ein
Uberwachungstelegramm zur
Uberpriifung der Verbindung
zwischen Auswertegerat und Server
gesendet wird. Wenn der Server
nicht innerhalb der Uberwachungs-
zeit auf dieses Telegramm antwortet,
wird ein Fehler ausgegeben (nur falls
sich das Auswertegerat im Zustand
RUN befindet), und die Verbindung
wird neu aufgebaut.

Parameter
Integrate

Pfad

Mégliche Werte

Vorbelegung

Bedeutung

Source

Integrate>
Trigger

e DI/DO
e DP oder PNIO
¢ TCP/RS232

DI/DO

Hier stellen Sie ein, tUber welche
Schnittstelle das Triggersignal zum
Auswertegerat gelangt.

Edge
(nicht bei Source =
TCP/RS232)

Integrate>
Trigger

¢ Rising
e Falling

Rising

Funktion zeigt an, ob Uber steigende
oder fallende Flanke getriggert wird.

String
(nur bei Source=
TCP/RS232)

Integrate>
Trigger

ASCII-Zeichen

Falls tGber die RS232-Schnittstelle eines
RS232-Ethernet-Umsetzers oder einen
TCP-Server die hier vorgegebene
Zeichenkette gesendet wird, 16st das
Auswertegerat ein Triggersignal aus.

Debounce

Integrate>
Trigger

0 bis 9999 ms

0 ms

Funktion zeigt an, in welcher Zeitspanne
Trigger wegen der Entprellung ignoriert
werden.

9-6
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9.2 Bedienung liber das Auswertegerét

Parameter Pfad Mébgliche Werte Vorbelegung Bedeutung
Integrate
Delay Integrate> e 0bis9999ms |[0ms Hier geben Sie vor, um welche
Trigger bei normalen Zeitspanne das Triggersignal verzégert
Trigger werden soll.
e 0 bis 9999950 Hinweis:
“Shbe'” Wenn DelaySrc ungleich manuell ist,
'SI'(;i m?arec?der werden hier die Werte angezeigt, die
99 Uber DP / PNIO empfangen werden.
wenn DelaySrc Di K6 h nicht editiert d
ungleich iese kdnnen auch nicht editiert werden.
manuell
DelaySrc Integrate> ¢ Manual Manual Hinweis:
Trigger e DP(S7) oder e DP(S7) entspricht PROFIBUS DP
PNIO(S7) mit S7-Format(Big Endian-Format)
e DP oder PNIO e DP entspricht PROFIBUS DP mit
Intel-Format(Little Endian-Format)
DP(S7) oder Integrate> - - Die Triggerverzégerung wird Gber die
PNIO(S7) Trigger> Nutzdatenschnittstelle DP(S7) oder
(nur wenn Control | DelaySrc PNIO(S7) von der Steuerung im
DP oder PNIO) S7-Format empfangen.
DP oder PNIO Integrate> - - Die Triggerverzégerung wird Uber die
(nur wenn Control | Trigger> Nutzdatenschnittstelle DP oder PNIO
DP oder PNIO) DelaySrc von der Steuerung im Intel-Format
empfangen.
Manual Integrate> - - Es werden die in Delay editierbaren
Trigger> Werte verwendet.
DelaySrc
Output Integrate e DP oder PNIO | None Hier geben Sie vor, liber welche
e TCP/RS232 Schnittstelle die Ergebnisse ausgegeben
e None werden.
OK/N_OK Integrate e DP oder PNIO |DI/DO Hier geben Sie vor, Uiber welche
e DI/DO Schnittstelle die Ergebnisbits OK und
e None N_OK ausgegeben werden.
Control Integrate e DP oder PNIO |DI/DO Hier geben Sie die Schnittstelle fur die
e DI/DO Signale DISA, SELO, SEL1, SEL2,
SEL3, RES, IN_OP, TRD, RDY vor.
Diaglmage Integrate e None None Hier geben Sie vor, ob Diagnosebilder
e Archive zu einem Server Ubertragen werden
sollen.
DiagReport Integrate e None None Hier geben Sie vor, ob Diagnosereports
e Archive zu einem Server Ubertragen werden

sollen.

Vision Sensor SIMATIC VS120
Betriebsanleitung, Ausgabe 02/2006, ASE00757506-01
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9.2 Bedienung liber das Auswertegerét

Parameter
Output

Pfad

Mégliche Werte

Vorbelegung

Bedeutung

Encoding

Output

e Binary
e ASCII

Binary

Die Ergebnisse fiir das Main-ROI und
die Sub-ROls werden als Binardaten
oder ASCII-Zeichenkette Gber die in
Integrate>Output parametrierte
Ausgabeschnittstelle Ubertragen.

Byte Order
(nur wenn
Encoding = Binary)

Output

e Intel

S7

Festlegung der Bytereihenfolge bei
Datentypen mit einer Breite gréRer 8 Bit.

S7-Format::

big endian (Bei einem Datentyp der
Breite gréRer 8 Bit liegt das low byte an
der hochwertigen Bytestelle.)

Intel-Format::

little endian (Bei einem Datentyp der
Breite groRer 8 Bit liegt das low byte an
der niederwertigen Bytestelle.)

Format (nur wenn
Encoding = ASCII)

Output

e CSV
e Fix

Csv

Hier geben Sie die Formatierungsart fir

ihre Ausgabedaten vor.

e CSV: Ubertragung im CSV Format

¢ Fix: Ubertragung der
Einzelergebnisse mit fester Breite
von jeweils 12 Zeichen

Position

Output

o Absolute
e Trained

Absolute

Hier geben Sie die Lage des
Bezugspunktes vor.

Absolut::

Die Lage aller ROIs werden absolut
bezogen auf den Bildmittelpunkt
ausgegeben

Trainiert::

Die Lage des Main-ROls wird relativ zu
seiner Position beim Trainieren bezogen
auf den Bildmittelpunkt ausgegeben.

Die Lage der Sub-ROls wird relativ zu
ihrer Position beim Trainieren bezogen
auf den Mittelpunkt des Main-ROls
ausgegeben.

Hinweis:

Dieser Parameter bezieht sich nur auf
die zu Ubertragenden Ergebnisse und
nicht auf die angezeigten Ergebnisse
des Displays und Applets.

Sub-ROls

Output

16

Hier geben Sie die Anzahl der Sub-ROls
ein, die Sie Ubertragen méchten.

9-8
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9.2 Bedienung liber das Auswertegerét

9.24 RUN

Meni RUN
Die folgende Tabelle zeigt die MenUls der Menlebene RUN.

Menii Bedeutung
Modell Modellnummer auswahlen

Hinweis:

Je nach Konfiguration kann auch Modellset stehen.
STOP Anhalten der Auswertung und Wechsel in die Menliebene STOP
QLimit Eingabe des Qualitatswertes fiir die Auswertung in Prozent.

Hinweis:

Die Anzeige ist nur sichtbar, wenn nicht mit Modellsets gearbeitet wird.
Info Auskunftsfunktion
ResetStat Ricksetzen samtlicher Statistikinformationen.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Aufbau Info-Anzeige aus dem Meni RUN fir ein Modell

STOP M B2 Ok
G-Limit =i
*Info T |=8. BEEk
ESC Lt 0k 1<14 ok —\
|
M &2 WARH M 82 Amale
=4 min=H. 8
=H. BEAEE max=H. &
2<14 % 0k 18-14 ¢ Ok,
I I
M @2 H_0K M 82 ROI Pos
=4 =5
=8, BEAE o=
314 & Ok, 11714 & Ok,
I I
M B2 Curr. M 82 ROI Dim
Cocletime width=318
=Hm=. height=293
414 & Ok 1214 & (k.
I I
M 82 Cocle CHCP-IP:
min=H. Bms 141.73.
ma=H, Bms 11.117%
214 & Ok, 13414 1 Ok,
I |
M E2 Tria. M &2 Tria. Transient
Too Fast | |Too Fast Errors
=4 =Q, BEE; =1
&14 &+ 0Ok 14 « ¢+ 0K 14-14 1 K
|
M &2 Bual.
min=HE, 8
=M, 5
714 Ok,
|
M E2 #-Pos
min=H, 8
mar=H, @
214 Ok,
I
M B2 YFos
min=8. 3
ma=5, @
914 Ok
I
Bild 9-3 Info-Anzeige aus dem MenU RUN fir ein Modell
Hinweis

Der letzte Punkt der Info-Anzeige des Menlis RUN "Transient Errors" erscheint nur, wenn
ein Fehler vorhanden ist.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Ablauf der Bedienung des Menis RUN fiir ein Modell am Beispiel eines Modells mit der Nummer 2:

Schritt Anzeige Tatigkeit

1
STOR Wahlen Sie am Auswertegerat in der Meniiebene "RUN" mit den
G-Limit Pfeiltasten U und  "Info" an und driicken Sie "OK". Sie gelangen
= Irfo damit in die erste Infomaske.

sC 4t K

2
M &2 k| | Mit den Pfeiltasten ¥ und f kénnen Sie die weiteren Infomasken
=326 anwahlen. Durch Driicken von "OK" gelangen Sie wieder in die
=29 QT oberste Hierarchieebene der Meniebene "RUN".
1<14 L ik

Schritt Anzeige Bedeutung

1
M &z K| | Seit dem letzten Start der Auswertung wurde bei 3226
=326 Bildaufnahmen die Mustersuche nach Modell 2 erfolgreich
=99, SET durchgefiihrt. Das entspricht 99,907 % aller Bildauswertungen seit
1-14 Ok | | dem letzten Start der Auswertung.

2
M B2 WAREH Seit dem letzten Start der Auswertung lagen 6 Priifungen
=F unterhalb der Warngrenze. Das entspricht 0,194 % aller
=, 1945 Bildauswertungen seit dem letzten Start der Auswertung.
2414 & ik,

3
M 82 H_0kK Fur Modell 2 konnten seit dem letzten Start der Auswertung
=3 3 Prifobjekte nicht identifiziert werden. Das entspricht 0,093 %
=[, B9 aller Bildauswertungen seit dem letzten Start der Auswertung.
214 F k.

4
M B2 Curr. Die fiir das aktuell gelesene Priifobjekt benétigte Auswertezeit
Cacletime (cycletime) betragt 300 ms.
=3B,
414 F k.

5
M B2 Cacle Fur das Modell 02 betrug seit Beginn der Statistikauswertung die
mir=128ms kleinste Auswertezeit 120 ms, die grofte Auswertezeit 276 ms.
MEH=2TEms
R ik,

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Schritt Anzeige Bedeutung
6 . 0
M E2 Tria. M 82 Tria. Absolute und relative Anzahl der
Too Fast Too Fast Bildauswertungen, bei denen das
=[ =[A, BRR nachste Triggersignal zu schnell kam.
g<1d + & O ||16c1d + F 0K
7
M B2 Gal. Fur das Modell 02 betrug seit Beginn der Statistikauswertung der
min=85 kleinste Qualitatswert 85 %, der groRte Qualitdtswert 99 %.
=25
7414k (k.
8
M 82 =-Fos Fir das Modell 02 betrug seit Beginn der Statistikauswertung die
min=—2s kleinste x-Koordinate des Zielrechtecks -222, die gréRte x-
MEm=22a Koordinate des Zielrechtecks 233.
214 & [k
9
M B2 Y—Fos Fir das Modell 02 betrug seit Beginn der Statistikauswertung die
mir=—14 kleinste y-Koordinate des Zielrechtecks -14, die groite y-
max=09 Koordinate des Zielrechtecks 89.
= I [k
10
M 62 Anale Fur das Modell 02 betrug seit Beginn der Statistikauswertung der
min=—128.10 kleinste Drehwinkel -120.1°, der gréRte Drehwinkel 179,3°.
max=175, 30
18-14 & Ik
11
M 82 FOI Pos Beim Modell 02 hat der Mittelpunkt des Zielrechtecks die
== folgenden Koordinaten: x=-2, y=4
oo=d
11714 & (k.
12 :
M B2 BOI Dim Beim Modell 02 hat das Zielrechteck die folgenden Male:
width=181 Breite=101, Hohe=102
height=162
214 & [k,

9-12
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Schritt Anzeige Bedeutung
13
Marue] IF:
192, 168, Anzeige der IP-Adresse des Auswertegerats im Netzwerk.
d, 42
1314 & Ik,

14
Transist Verbindungsunterbrechung im Netzwerk von PROFIBUS DP oder
Errors PROFINET IO.
=1
14-14 1 (k.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Aufbau Info-Anzeige aus dem Meni RUN fiir ein Modellset

9-14

STOP S Ok,
E-Limit =326
Info =99, 5T
ESC Ok, 1.8 Ok,
I
S 82 WaRH
=£
=A, 194X
28 = Ok,
I
S @2 MOk
=3
=, @935
3 Ok,
I
S @2 Curr.
Caicletime
=3EEm=.
4.2 Ok,
[
S B2 Cucle
min=12%ms.
Max=2 TEms.
a3k Ok,
|
S @2 Tria. M &2 Tria.
Too Fast Too Fast
=A =R, HEE,
7= I A B9 R 4
I
Matwe] IF:
192,163,
A, 4
- Ok,
|
Transient
Errors
=1
a8 1 Ok,
Bild 9-4 Men( RUN fir ein Modellset
Hinweis

Der letzte Punkt der Info-Anzeige des Meniis RUN "Transient Errors" erscheint nur, wenn
ein Fehler vorhanden ist.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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9.25 Options

Meni Options

Die folgenden Abbildungen geben lhnen einen Uberblick (iber sémtliche einstellbaren
Parameter des SIMATIC VS120 in den Menis Options.

Light F——{Type F—1R |
Diagnose ——{Logging ] Images |——| Buffer
—{ Report Buffer }—F
Stack | On |
SaveNext }—I:: Off |
Entries (nur bei SaveNext=Off)|
—| Timebase PC |
L SNTP IP (nur bei Timebase=SNTP)]
I Monitor |—| Update

Off

Bild 9-5 Menustruktur Options

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Parameter Menii Options

Parameter Pfad Mdégliche Werte Vorbelegung Bedeutung
Light
Type Light e IR Red Geben Sie hier den Typ der
e Red verwendeten Leuchte ein.
e Other
Parameter Pfad Mégliche Werte Vorbelegung Bedeutung
Diagnose
Buffer Diagnose> e Ring Ring e Typ des Bildpuffers:-
Logging> e Stack e Ring: Wenn der Puffer 6 Eintrage
Images enthalt, werden die Eintrage 1, 2,
...Uberschrieben.-

e Stack: Wenn der Puffer 6 Eintrage
enthalt, erfolgen keine weiteren
Eintrage.

Reasons Diagnose> e Trigger N_OK Hier legen Sie fest, bei welchen
Logging> e N_OK Ursachen ein Bild abgespeichert werden
Images e OK soll.
¢ WARN
e Train
Record Diagnose> e Image Image e Image: Beim Auftreten einer oder
Logging> e +/-1Image mehrerer der oben vorgegebenen
Images Ursachen wird das aktuelle Bild
abgespeichert.

e +/-1Image: Es wird nicht nur das
aktuelle Bild gespeichert, sondern
auch das vorausgehende und das
nachfolgende.

Save Next Diagnose> e On Off e On: Das zum néchsten
Logging> o Off N_OK-Ereignis gehdrige Bild wird
Images dauerhaft im EEPROM gespeichert.
Buffer Diagnose> ¢ Ring Ring ¢ Ring: Wenn der Diagnosepuffer
Logging> e Stack 5000 Eintrage enthalt, werden die
Report Eintrage 1, 2, ...Uberschrieben.

e Stack: Wenn der Diagnosepuffer
5000 Eintréage enthalt, erfolgen keine
weiteren Eintrage.

Save Next Diagnose> e On Off Ab dem Zeitpunkt der Aktivierung
Logging> e Off werden so viele Diagnoseeintrage im
Report> EEPROM gespeichert, wie Sie bei
Permanent "Entries" angegeben haben. Bereits
vorhandene Eintrage werden bei

Umschaltung auf On geléscht. Wenn der

Diagnosepuffer im EEPROM die Anzahl

der dauerhaft speicherbaren

Diagnosedatensétze erreicht, erfolgen

keine weitern Eintrage.

Hinweis: Der Léschvorgang dauert

einige Sekunden.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Parameter Pfad Maogliche Werte Vorbelegung Bedeutung

Diagnose

Entries Diagnose> 10 bis 2000 2000 Anzahl der im EEPROM dauerhaft
Logging> speicherbaren Diagnosedatensétze
Report>
Permanent

Clear Diagnose> - - Loéschen allerim EEPROM
Logging> gespeicherten Diagnoseeintrage
Report>

Hinweis: Dieser Loschvorgang dauert

Permanent einige Sekunden.
Timebase Diagnose> e PC PC Hier legen Sie die Quelle fir den
Logging e SNTP Zeitstempel der Diagnoseereignisse
fest.
SNTP IP Diagnose> XXX XXX, XXX XXX 192.168.0.44 IP-Adresse des SNTP-Servers
(nur bei Timebase= | L099ing (xxx=0 bis 255)
SNTP)
Update Diagnose> e On On Hier legen Sie fest, ob im
Monitor e Off Auswertebetrieb Diagnosebilder und
Reports und ein aktuelles Bild angezeigt
werden.

e On: Anzeige
o Off: keine Anzeige

Vision Sensor SIMATIC VS120
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9.2.6

Meni(i Maintain

Maintain

Die folgenden Abbildungen geben Ihnen einen Uberblick (iber sémtliche einstellbaren
Parameter des SIMATIC VS120 in den Menis Maintain.

Maintain

Delete

Bild 9-6

Parameter Meni Maintain

Factory S.

MenUstruktur Maintain

Parameter Pfad Mégliche Werte Vorbelegung Bedeutung
Maintain
Delete Maintain> Model 01 bis 01 Mit dieser Funktion kdnnen Sie einzelne
Delete Model 64 Modelle 16schen
FactoryS Maintain> e ESC - Mit dieser Funktion kénnen Sie das
FactoryS e OK Auswertegerat VS120 auf die
Werkseinstellungen zurlicksetzen und
neu starten.
Restart Maintain> e ESC - Mit dieser Funktion kdnnen Sie das
Restart e OK Auswertegerat VS120 neu starten.
Vision Sensor SIMATIC VS120
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9.3 Bedienung der Einrichtunterstiitzung

9.3.1 Einfiihrung

Achtung
Méglicher Datenverlust!

Die Bearbeitungsdaten gehen verloren, wenn der Internet-Explorer bzw. die Eingabemasken
ausgeschaltet werden, ohne die Daten vorher zu speichern, denn die Applikation verfugt
Uber kein Sitzungsgedachtnis.

Speichern Sie daher immer lhre Daten ab, um einen méglichen Datenverlust zu umgehen.

Hinweis
Online-Hilfe
Unten rechts befindet sich auf jeder Seite der Einrichtunterstiitzung eine Schaltflache "Hilfe",

Uber die Sie jederzeit auf die Online-Hilfe zugreifen kénnen. Je nachdem in welchem Dialog
Sie sich befinden, 6ffnet sich der zugehdrige Hilfetext der Online-Hilfe.

Starten Sie im Internet Explorer die Startseite der Einrichtunterstutzung, siehe hierzu Kapitel
"Inbetriebnahme - Einrichtunterstiitzung tber den Internet Explorer starten”.

Uber "Sensor einrichten" gelangen Sie zu der Bedienoberflache des SIMATIC VS120.

Hinweis

Beim Offnen der Einrichtunterstiitzung wird derjenige Dialog geéffnet, der dem aktuellen
Betriebszustand des Auswertegerats VS120 entspricht. Je nachdem, in welchem
Betriebszustand sich das Auswertegerat VS120 vorher befunden hat, ist die entsprechende
Aufgabe aktiviert.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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9-20

Befindet sich das Auswertegerat VS120 beispielsweise im Betriebszustand Stopp, wird
folgende Seite gedffnet:

SIEMENS Vision Sensor SIMATIC V$120

Aufgabe: Stopp Sensor Lt

Einrichten
YVerbindungen

W Aktueller Betriebszustand des Auswertegerites:
Auswerten

Qptionen Stopp
Info

Werwalten

_Einichten |
Vertindungen |
_ Traineren_|
_huswerten_ |
_ Oationen_|
RS
_Verwatien |
__stom |

Akt Zustand

Stopp

Startseite Hilfe I

| &] Fertig [ [l [ [ |8 Local intranet

S

Bild 9-7 Stopp

Im linken Teil der Bedienoberflache finden Sie die Auswahl der Aufgaben in Form von
Schaltflachen. Sie aktivieren die gewiinschte Aufgabe durch einen Mausklick auf die
zugehorige Schaltflache. AnschlielRend wird der zugehdrige Dialog im rechten Teil der
Oberflache angezeigt. Gleichzeitig wird der Text der Schaltflachen fett, und die Schriftfarbe
wechselt nach blau.

Die Web-Server basierte Bedienoberflache fir Vision Sensor SIMATIC VS120 bietet
folgende Dialogfelder zur Bildauswertung:

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Aufgabe
e Einrichten;
e Verbindungen;
e Trainieren;
e Auswerten;
e Optionen;
¢ Info;
e Verwalten;

e Stopp.

Ampel

Unterhalb der Aufgaben-Schaltflachen befindet sich eine Ampel, mit der Sie auf einen Blick
erkennen, in welchem Betriebszustand sich das Auswertegerat VS120 befindet. Die Ampel
kann die folgenden Zustdnde annehmen:

e Grin: Auswertebetrieb VS120 mit Ergebnisausgabe
e Gelb: STOPP inkl. Einrichten und Trainieren
¢ Rot: Fehler

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Fehlerausgabe

Beim Auftreten eines Fehlers geht die Ampel auf rot, und die zugehdrige Fehlermeldung, die
Bedeutung des Fehlers und die Mdglichkeiten zu seiner Beseitigung werden angezeigt.

Ein Fehler wird quittiert, indem Sie auf die Schaltflache "Bestatigung" klicken.

SIEMENS Vision Sensor SIMATIC V5120
Aufgabe:  Fehler WEB
Einrichten |
Verbindungen |
Trainieren |
Auswerten | @ Fehler aufgetreten:
Oligin | Fehler Sensor nicht gefunden RS |
Infa |
Warwaltan | Bedeutung:
Stopp | Kein Sensorangeschlossen.
Akt Zustand
e ] Behebung:
Verbinden Sie den Sensor ordnungsgemai mit dem Auswertegerat.
m—
Sprache:
Startseite Hilfe | o
LE Applet gestarket ’_’_’_’_’_hj Local intranet 4
Bild 9-8 Fehlermeldung

Spracheinstellung &ndern

Im linken unteren Bereich befindet sich eine Klappliste fir die Sprachauswahl. Die
Spracheinstellung fiir die gesamte Bedienoberflache kann zu jedem Zeitpunkt umgestellt
werden.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Benutzername
Oben auf der rechten Seite wird lhnen der aktuell angemeldete Benutzername z.B. WEB
angezeigt. Durch Mausklick auf den Benutzernamen gelangen Sie auf die Seite "Optionen -
Register Sicherheit".
Folgende Benutzer sind mdglich:
o WEB (Voreinstellung): allgemeiner Benutzer, der ohne explizite Anmeldung Aufgaben
durchfihren darf
e Service: Servicetechniker
e User1: frei verfugbar
e Admin: Administrator
Der Benutzer "Admin" vergibt die Rechte fiir alle Benutzer und andert deren Kennwdrter.
Hinweis
Der Einstellung "WEB" entspricht kein Benutzer im eigentlichen Sinne. Sie kennzeichnet
lediglich, dass die Verbindung zwischen Web-Browser und Einrichtunterstitzung besteht.
Hilfe

Unten rechts befindet sich eine Schaltflache "Hilfe", Uber die Sie jederzeit auf die Online-
Hilfe zugreifen kénnen.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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9.3.2 Sensor einrichten
In diesem Dialog nehmen Sie die Grundeinstellungen zur Bildauswertung vor.
SIEMENS Vision Sensor SIMATIC V5120 -
Aufgabe:  Sensor einrichten WEB
Anleitung: -
Verbindungenl 1. Bild scharfstellen
. 2. Fr exakie Triggerung sargen .
Trainieren | 3. Einstellungen sichern mit
A | ‘Uhermehmen' Ll
Optionen | SIEMENS
= | Einstellungen
AT | Belichtung: IAuto 'lil
Max. Belichtzeit [10000 = ps
Stopp | =
Max. Helligkeit:  [500 = . .
Akt Zustand BelzeitOffset [0 . pis
— [~ ext Trigger ChEmnmEn
: . = ™ volle Grilke
Man. Trigger: AuslosenAll . S
= Triggerverz. |D ElLCE ™ Aktuglles Bild: 44
Genauigkeit: IFein 'l
Entzerrung: |D
h—
Sprache:
|Deutsch 'l i
Startseite Ubernehmenl Hilfe |
|§| Fertig ’_ ’_ ’_ ’_ ’_ |\:J Local intranet 5
Bild 9-9 Einrichten
Einstellungen

Hier geben Sie Parameter fir die Bildaufnahme und Bildauswertung vor.

9-24
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9.3.3 Verbindungen
Der Dialog Verbindungen besteht aus den folgenden drei Teilen:
e Teil 1/3: Schnittstellen
e Teil 2/3: Integration
e Teil 3/3: Ausgabe

Teil 1/3: Schnittstellen
Hier legen Sie die Kommunikations-Schnittstellen und die Parameter fiir die Schnittstellen

fest.
SIEMENS Vision Sensor SIMATIC V5120
Aufgabe: Verbindungen Teil 1/3: Schnittstellen WEB
Einrichten |
Verhindungenl Schnittstellen ‘ ‘ Integration ‘ ‘ Ausgahe ‘
Trainieren | — Ethernet @ ~TCPRS232 @
Auswerten | IP-Mode: IP-Adresse: [roz .Jrea .o .[43
Optianen | IP-Adresse: [ W Port: [zo00
Info | Subnetz=-Maske: I I | | Zeitlimit: ID sec.
Werwalten | Gateway, I ! ! I LeeHaufText: rin
Stopp |
— PROFINET 10 @ — PROFIBUS DP @
Akt Zustand Geratename: i‘JSlEL‘I Adresse: I?
Zeitlimit: |-SDEI ms Zeitlimit: 500 ms
Pulszeit: !30 ms Fulszeit: IBD ms
— DIDO —Archiv "
Fulszeit: 330 ms IP-Adresse: 192 .|168 .iD .145
Fart: |8?65
Zeitlimit: |1D Set.
Sprache:
|Deutsch 'I i
Startseite ZUrick: | Weiter | Uhernehmenl Hilfe |
|.£ﬂ Applet gestartet ’_ ’_ ’_ ’_ ’_ |\J Local intranet 5

Bild 9-10 Verbindungen - Register Schnittstellen

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Teil 2/3: Integration

9-26

Hier legen sie fest, Gber welchen Weg die Signale zum Auswertegerat VS120 gelangen und
Uber welchen Weg die Ergebnisse und Diagnosedaten ausgegeben werden.

| v

SIEMENS Vision Sensor SIMATIC V5120
Aufgabe:  Verbindungen Teil 2/3: Integration WEB
Einrichten |
Verbind | Schnittstellen ‘ ‘ Integration ‘ ‘ Ausgahe ‘
Trainieren | —Trigger Verbind
Auswertan | Quelle: IDIIDO 'l Ausgabe; IKeine 'l
Optianen | Flanke: [steigend -] OK I N_OK: [oioo -]
Infa | Ertprellung: |D s Steusruny; IDIIDO 'I
Werwalten | Trigoerest: iT
Stopp | Verzigerungsguelle: IManueII 'l (;i;)
Akt Zustand Verzdgerungszeit: ID - ms
Anleitung:

Sprache:

— Diagnoseiibertragung
Bilder dberragen:

Reports Oberdragen:

IKeine 'l
IKeine 'I

[~ Mit Ubertragungsibervachung

Info:

Legen Sie hier fest, welche Funktionen mit
den Schnittstellen verkniipft werden sollen

Es sind nicht alle Kombinationen zulassig.
Folgende Einschrankung besteht: Als
Triggerverzogerungsguelle kann 'PROFIBUS
DP* {'PROFINET 10°) nur gewahit werden,
wenn auch die Steuerung iiber ‘PROFIBUS
DP’ {('PROFINET 10°) erfolgt

Startseite Zurick | Weiter | Ubemenmenl Hilfe |
=
€] Fertig ’_ ’_ ’_ ’_ ’_ [&J Local intranet 7
Bild 9-11 Verbindungen - Register Integration
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Teil 3/3: Ausgabe

Hier legen Sie das Format fest, in welchem die Ergebnisse Uber die in "Verbindung -
Register Integration" im Auswahlmenu Verbindung - Ausgabe festgelegte Schnittstellte
ausgegeben werden.

3

SIEMENS Vision Sensor SIMATIC V$120

Aufgabe:  Verbindungen Teil 3/3: Ausgabe WEB
Einrichten |
Varhmd | Schnittstellen ‘ ‘ Integration ‘ ‘ Ausgahe ‘
Trainieren | — Format
Auswertan | Kodierung: IElinér 'l {;i;)
Optionen | Bytefolge: iS?-Format 'l
Infa | Formatierung: [cav -] Anleitung:
W It Stellen Sie hier das Ausgabeformat ein.
EAia | Lage: IAbsolut 'I
Stopp | e i““_‘ Info:
e LGB R U 15 Weitere Informationen zur Spezifikation
finden Sie in der Online-Hilfe
Akt Zustand

Taa=

Sprache:

Startseite Zuriick | Vieiter | Uhernehmenl Hilfe |
| &] Fertig [ T [&J Local intranet
Bild 9-12 Verbindungen - Register Ausgabe

R

934 Trainieren

Beim Trainieren eines Modells lernt der Vision Sensor SIMATIC VS120 die signifikanten
Merkmale (Kanten) der Main-ROls und Sub-ROIs von Modellen fiir die spatere Auswertung
der Prifobjekte.

Nach der Anwahl von Training erscheinen funf Register:
e Auswahl

e ROI

e Kanten

e Test

e Speichern

Zum Trainieren eines Modells arbeiten Sie die Register am einfachsten der Reihe nach
durch. Sie kénnen mit der Weifer- und Zurdick-Taste zwischen den Registern navigieren. Die
einzelnen Register kdnnen aber auch beliebig angewahlt werden. Fir die tGibersprungenen
Register werden dann die Voreinstellungswerte gesetzt.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Teil 1/5: Auswahl

9-28

Einrichtunterstiitzung

In "Trainieren -Register Auswahl" kdnnen Sie die Parameter fir Modelle, Bilder und
manuellen Trigger einstellen.

SIEMENS Vision Sensor SIMATIC VS120
Aufgabe:  Model Trainieren Teil 1/5: Auswahl WEB
Einrichten |
Verbindungenl Auswahl ‘ ‘ ROI ‘ ‘ Kanten ‘ ‘ Test ‘ ‘ Speichern
Kurzanleitung: fid
Buswarten | 1. Daten und Bild eines
vorhandenen Modells bzw. neues
Qptionen | Bild auswahlen
2. ROIs definieren und deren
Info | Parameter bearbeiten
Varwalten | 3. Unwichtige oder stirende
Kanten einer ROl aushlenden
Stopp | 4. Test des Modells und
Belichtungsparameter anpassen
4. Reihenfalge der Sub-ROls J_l
ARtZustand wihlen und Maodell speichern |2l
. Guelle: Sensor {int. Trg.)
Sensor {ext. Trg.)
[ Einfrigren
-
h—
Man. Trigger: Auslisen |
Sprache:
|Deutsch vl i
Startseite Zuriick | weiter | Hire |
@ Fertig ’_ ’_ ’_ ’_ ’_ |‘j Local intranet A
Bild 9-13 Trainieren - Register Auswahl

Vision Sensor SIMATIC VS120
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9.3 Bedienung der Einrichtunterstiitzung

In "Trainieren -Register ROI" kdnnen Sie die Eigenschaften fir das Main-ROI und die
Sub-ROlIs bestimmen. Fur die Bildauswertung definieren Sie im Register ROl das Main-ROI
und gegebenenfalls Sub-ROls. Die Zusammenhéange der Funktionen von Main-ROI und
Sub-ROl sind in Kapitel Bildverarbeitung beschrieben.

| v

SIEMENS Vision Sensor SIMATIC VS120
Aufgabe:  Model Trainieren Teil 2/5: ROI WEB
Einrichten |
Verbindungenl Auswahl ‘ ‘ROI ‘ ‘Kanten ‘ ‘Test ‘ ‘Speichern
Trainieren | Parameter
Alswerten | Genauigkeit: Im
Optionen | Aufgahe: IFinden vl ROl auswahlan
Infa | Skalierung: IFest vl ET
Werwalten | Suche: m
Stopp | Winkel: |13 i
AeHereich; |64D
Akt Zustand
T-Beraich: 480
Q-Limit: |m %
Warn-Limit: |au %
Madell-Typ: IKante vl ™ valle Grike
-200 0 100
ROI Meu Farm:  © Kreis Farbe: - .
M & Rechteck
Mame: IMam
Sprache:
m Main: X:-10 ¥: 90 Breite: 228 Hohe: 76 Drehwinkel: 0.0 b
Startseite zurick | weiter | Hire | o
|§'| Applet gestartet ’_ ’_ ’_ ’_ ’_ |hd Local intranet 4
Bild 9-14 Trainieren - Register ROI
Hinweis

e Das Main-ROl ist immer vorhanden und kann nicht geléscht werden. Sub-ROls werden
durch den Button ROI ,Neu“ erzeugt bzw. durch ,Ldschen entfernt.

o FUr eine gute Bildauswertung sollten die Umriss-Kanten des Main-ROls sehr nahe am
Modell liegen.

o Die Sub-ROls werden nur gefunden, falls die Qualitat des Main-ROls grof3er als die

definierte Qualitatsgrenze(Q-Limit) ist.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Main-ROls und Sub-ROls:

Fir die Bildauswertung wird mit der Computer-Maus ein Main-ROI markiert. Dieses
Main-ROlI zeigt an, welches Prufobjekt in der Aufnahme untersucht werden soll. Dazu
kénnen Sie bis zu 16 Sub-ROls anlegen, welche die Regionen des Main-ROlIs genauer
definieren. Die Sub-ROls kdnnen bei der Auswertung auch auRerhalb der Main-ROl liegen.

Abanderungen an Main- und Sub-ROls:

Namen und Farben:

9-30

Mit Drag-and-Drop kann ein ROI an seinen Kanten gefasst und verschoben werden.

Durch Anklicken erscheinen an den Ecken quadratische Markierungspunkte, mit denen
die GroRRe verandert werden kann.

Erneutes Anklicken des ROls zeigt eine runde Markierung der Ecken. In diesem Zustand
kann das ROI gedreht werden.

Mit den Radio-Buttons ,ROI-Form“ kann die Form des aktuellen ROls zwischen Kreis und
Rechteck umgeschaltet werden.

Unter dem Bild werden die Koordinaten des aktuellen ROIls angezeigt: Position (x, y),
GroRe (Breite, Hohe) und Winkel.

Fir eine exaktere Positionierung kann durch die Opfionskéstchen"Volle Gréle" das Bild
auf Originalgrofie vergroRert werden.

Im Textfeld ,Name* kénnen Sie fiir jedes Sub-ROI einen Namen mit max. 8 Zeichen
vergeben.

In der Auswabhlliste werden die definierten ROIs mit Namen angezeigt und kénnen durch
Anklicken markiert werden, alternativ zu einem Mausklick ins Bild.

Neben dem Namen kénnen Sie zur einfacheren Erkennbarkeit im Bild jedem ROI eine
Farbe zuweisen. Im Bild und in der Auswahlliste wird das ROI mit dieser Farbe
dargestellt.

Das aktuell markierte ROI hat in dieser Auswahl-Liste und in den Auswahl-Liste der
anderen Register folgende Darstellung:

— Nicht markierte ROls sind gestrichelt
— Markierte ROls sind durchgezogen

— Markierte und editierbare ROIs sind durchgezogen und mit Markierungspunkten
versehen

Vision Sensor SIMATIC VS120
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9.3 Bedienung der Einrichtunterstiitzung

Durch Klicken auf Trainieren - Register Kanten starten Sie das Bearbeiten von Kanten bzw.
Retuschieren von nicht benétigten Bildinhalten.

3

SIEMENS Vision Sensor SIMATIC VS120

Aufgabe:  Model Trainieren Teil 3/5: Kanten WEB

Einrichten

L

Auswahl ‘ ‘ROI ‘ ‘Kanten ‘ ‘Test ‘ ‘Speichern

WVerbindungen

Trainieren |

Anleitung:
Umwichtige oder stirende Kanten

Auswerten |
Optionen |
Info |

einer ROl aushlenden

ROl auswahlen

Werwalten |
Stopp |

Akt Zustand

=
h—

Sprache:
|Deutsch vl

Startseite

Finselstarke:

[~ volle Grélke

=

Riicksetzen |

Main: X:-10 ¥: 90 Breite: 228 Hohe: 76 Drehwinkel: 0.0 b

Hilfe |

-

’_ ’_ ’_ ’_ ’_ |\:J Local intranet: 5

Zuriick | Weiter |

|€| Applet gestartet

Bild 9-15

Trainieren - Register Kanten

Die vom Algorithmus gefundenen Kanten werden im Bild eingezeichnet. Fiur jedes ROI
kénnen nun bestimmte Kanten als unwichtig gekennzeichnet werden, indem sie mit einem
Pinsel wegradiert werden. Dazu wahlt man das entsprechende ROI mit der Auswahl-Liste
oder durch Mausklick im Bild und radiert mit dem Pinsel die Kante aus.

Auf der linken Seite sind verschiedene Pinselstarken dargestellt, die durch Anklicken
ausgewahlt werden kdnnen. Mit dem Button "Rlcksetzen" werden die Radierungen am
aktuellen ROI wieder entfernt.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Teil 4/5: Test

Durch Klicken auf Trainieren - Register Test starten Sie mit den Buttons der Steuerungs-
Buttons "Einzelauswertung" oder "Fortlaufend" ein Auswerteprogramm. Die Anzeigen
gleichen weitgehend dem Panel Auswerten mit den Unterschieden:

o Es wird eine eigene Statistik gefuhrt
e Es erfolgt keine Ausgabe an die Schnittstelle

e Es werden nur Modelle ausgewertet, aber keine Modellsets.

| v

SIEMENS Vision Sensor SIMATIC V5120

Aufgabe:  Model Trainieren Teil 4/5: Test WEB

L

Einrichten

Verbindungen

Trainieren | Belichtungsteuerung

Auswerten | Belichtung: IAuto 'l

optionen | Max. Belichtzeit. [tooon  %jps
o | | MacHeligkeit [503 2

S | Bel zeit Offset: |D Hs S]EME NS

Stopp | Info

Ok 58
Akt Zustand 100.000%
Warn: ]

0.000% .
N_OK: 0
= JilLE I volle Grofe
Qualitat 99.8 % : : £ 00 500
RUcks.l
| ¥ ¥ Winkel Qualitat
[~ Bild:

[sensor int. Trg) =] Aktuell ‘ -10.0 g0.0 0.0 99.9

Auswahl ‘ ‘ROI ‘ ‘Kanten ‘ ‘Test ‘ ‘Speichern

ROl auswahlen

Steuerung: Hl bl ll Min. -10.0 90.0 0.0 99.9

Sprache: Mz -10.0 90.0 0.0 99.9
lm Main: X:-10 ¥: 90 Breite: 228 Hohe: 76 Drehwinkel: 0.0 b

Startseite zurick | weiter | Hire | o
|€| Applet gestartet ’_ ’_ ’_ ’_ ’_ |hd Local intranet 4
Bild 9-16 Trainieren - Register Test
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Teil 5/5: Speichern

Durch Klicken auf Trainieren - Register Speichern kénnen Sie ein gelerntes Modell
speichern. In die Textfelder Nummer und Name tragen Sie die Nummer und den Namen fur
das zu speichernde Modell ein mit max. 8 Zeichen.

| v

SIEMENS Vision Sensor SIMATIC VS120

Aufgabe:  Model Trainieren Teil 5/5: Speichern WEB

Einrichten |
Verbindungen Auswahl ‘ ‘ROI ‘ ‘Kanten ‘ ‘Test ‘ ‘Speichern
Trainieren | Reihenfolge der Sub-ROIs wahlen
Auswerten | und Modell speichern.

Optionen |

Info | Modell speichern

Yerwalten | Nummer: |1

Stopp | Marme: ISiemens

Sub-ROls: {1 roit

Akt Zustand

Eil
3

Yorhandene|Siemens (1)
Modelle:

=
h—
Sprache:

|Deutsch vl i

Startseite zurick | peiter | Hie |
|.Ej Applet gestartet ’_ ’_ ’_ ’_ ’_ |\-j Local intranet
Bild 9-17 Trainieren - Register Speichern

A

9.3.5 Auswerten

Das Panel ,Auswerten® ist in zwei Bereiche unterteilt. Im linken Bereich starten Sie den
Auswertebetrieb mit "Start" fur ein Modell oder ein Modellset. Zusatzlich wird in einem
mehrseitigen Bereich eine Statistik zum aktuell laufenden Betrieb ausgegeben. Dies
entspricht den Ergebnissen die in Info - Register Statistik ausgegeben werden.

e Zur Optimierung der Auswertung kann gleichzeitig das Q-Limit und Warn-Limit mit dem
Button Q-Limit angehoben bzw. abgesenkt werden. Der aktuelle Wert wird seitlich
angezeigt und die geénderten Werte kdnnen mit ,Ubernehmen® auf dem Controller
gespeichert werden.

o Auf der rechten Seite wird das zuletzt ausgewertete Bild angezeigt. In diesem Bild
werden auch Ergebnisse der letzten Auswertung graphisch dargestellt. Welche
Ergebnisse angezeigt werden sollen, kann tber die Klapplisten und Optionskéstchen, die
sich neben und unter dem Bild befinden, eingestellt werden.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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e Unter dem aktuellen Bild werden in einer Tabelle die Ergebnisse der letzten Auswertung
angezeigt. Der Inhalt der Tabelle wird Uber Klapplisten neben dem aktuellen Bild
ausgewahilt.

Modell wahlen / Modellset wahlen

Hier geben Sie die Nummer eines bereits trainierten Modells oder Modellsets an, das Sie mit
einem aktuellen Prifobjekt vergleichen méchten. Die Nummern aller bereits trainierten

Modelle bzw. Modellsets werden in einer Klappliste angezeigt.

Hinweis

Die Klappliste "Modell" erscheint dann, wenn im "Optionen - Register Extras" der Klappliste
Multimodell - Verwenden "Aus" eingestellt ist. Dies entspricht dem Normalbetrieb.

Die Klappliste "Modellset" erscheint dann, wenn "Optionen - Register Extras" bei Multimodell
- Verwenden " "Ein" eingestellt ist. Dies entspricht dem Klassifikationsbetrieb.

Normalbetrieb bei Priifung und Erkennung

9-34

SIEMENS Vision Sensor SIMATIC VS120

| v

Aufgabe:  Auswertebetrieb WEB
Einrichten |
- Modell wahlen
Yerhindungen | °
_— Maodell: ISiemens {13 'l
Trainieren |
Auswerten_| o | Tabelleninhalt
optionen_| Model:
Info | Optimierung: ISiemens ) ,I
verwatien | Q-Limit 0% +| -] T
Stapp | IMain 'I
Akt Zustand oS Modell 5 40 Tl
0: Modell *Siemens (1) [1/6] [V ¥ry-Bereich
- Ok 39 .
e ¥ Zeige Kanten
- z ' -200 -100 0 100 300
arn; i
= 0.000% b!d Zeige: IAIIe Bilder 'l Aktuelles Bild: 44
M_Di: 0
0.000% Siemens {1} | b4 i Winkel Gualitat Zykluszeit
Aktuell -9.0 8.0 0.0 9909 381 ms
h_
Min. -9.0 8.9 0.0 99,9 37T ms
Sprache: £ | & | = | EE2 | RUcks.l It -8.9 89.0 0.0 99.9 382 ms
|Deutsch vl i
Startseite Ubernehmen' Hilfe |
|.Ej Fertig ’_ ’_ ’_ ’_ ’_ |\-j Local intranet 4
Bild 9-18 Auswerten im Normalbetrieb
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Eigenschaften

<<|<|

e Mit den Steuerbuttons | > | Rucks] wsnnen die Informationen dber
Auswerteergebnisse ausgewahlt werden.

o Das ROI, dessen Ergebnisse angezeigt werden sollen, kann im Normalbetrieb auf der
rechten Seite unter "Tabelleninhalt ROI" selektiert werden.

e Abhangig vom Ergebnis wird die Qualitat verschiedenfarbig dargestellt.

e Die Farben der ROIs werden dargestellt wie in "Trainieren - Register ROI" festgelegt

Hinweis
Kanten werden nur angezeigt, wenn die Auswahlbox "Zeige Kanten" angewahlt ist.

e Farbgebung fur Kanten im Auswertebetrieb:
— Blau. Kantenlinien, die wegradiert wurden
— Grdn: Kanten, die Gber dem Schwellwert liegen

— Rot Kanten, die unter dem Schwellwert liegen erscheinen rot

Beispiel fiir Auswerteergebnisse bei Prifung und Erkennung im Normalbetrieb

Info: Modell *Siemens (1) [1 /6] Info: Modell “Siemens (1) [2 /6] Info: Modell *Siemens (1) [3 /6]

OK: 39 Qualitat 99,9 Zykluszeit 3B1ms

100.000% Min.: 99.9 Min.: 377Tms

Warn: 0 Ma.: 99.9 Man: 382ms
0.000% Lage: Triggerintervall; 00:00:01.058
N_OK: 0 X -9.0 Min.: 00:00:01.057
0.000% ¥ 89.0 Max.: 00:00:01.058

Winkel: 0.0 Triggerzu schnell: 0
0.000%

il RUcks_l

;l_‘ >|1|Ri.lcks.| <<|;| i]ml il;l

info: Modell *Siemens (1) [4 /6] Info: Modell *Siemens (1)" [5 /6] Info: Modell ‘Siemens (1)' [6 /6]
Selekt. ROI: Main Main-ROI: Protokollierung
H-Min.: -9.0 Bilder 6
oK 39 A-Ma.: -89 Reports 3303
100.000% Y-Min.: 89.0
Warn: 0 Y-Max.: 88.9
0.000% Winkel-min.: 0.0
N_OK: 0 Winkel-Mas.; 0.0
0.000%
<< | < | e | RUcks_l << | < > I Rﬁcks.|
Bild 9-19 Infoseiten: Auswerten im Normalbetrieb
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Klassifikationsbetrieb zur Teileerkennung

Eigenschaften

9-36

SIEMENS Vision Sensor SIMATIC VS120
Aufgabe:  Auswertebetrieb WEB
Einrichten |
" Modellset wahlen
Yerhindungen | .
— Modellzet: |1 =0k= 'l
Trainieren |
Auswerten_| o | Tabelleninhalt
optianen_| Model:
Info | Optimierung: IElestes ,l
verwalien | Q-Limit 0% | | RO
Stapp | IMain 'l
At ebatan Info: Modellset Nr. 1 115
— (el ¥ X¥-Bereich
Ok 44 .
¥ Zeige Kanten
100.000%
-200 -100 0 100 300
e . ) Zeige:  [Ale Bilg ] Aktuelles Bid: 44
0.000% 2lge; e dilaer Leles Bild:
MN_DkK: 0
0.000% Siemens {1 | H Y Winkel Gualitat Iykluszeit
. Aktuell -84 882 0.0 00.8 2704 ms
h—
Min. -84 8.2 0.0 09.6 1056 ms
Sprache: <= | = | = | RUcks.l It -8.8 89.7 0.0 99.8 2704 ms
|Deutsch 'I i
Startseite Ubernehmenl Hilfe |
|€| Fertig ’_ ’_ ’_ ’_ ’_ |hd Local intranet 4
Bild 9-20 Auswerten beim Klassifikationsbetrieb

e Der Auswertebetrieb mit Modellsets liefert Ihnen Auswerteergebnisse des kompletten
Modellsets

e Zusatzlich werden Informationen zum besten Modell, den einzelnen Modellen und ggf. in
den Modellen vorhanden Sub-ROls angezeigt

e Abhéngig vom Ergebnis wird die Qualitat entsprechend eingefarbt

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Beispiel fir Auswerteergebnisse bei Teileerkennung beim Klassifikationsbetrieb

Info: Modellset Nr. 1 [1/4] Info: Modellset Nr. 1 [2 5] Info: Modellset Nr. 1 3 /5]

OK: 44 Qualitat: 99.9 Zykluszeit: 2704ms

100.000% Min.: 09.8 Min.: 1056ms

Warn: a Mas.: 99,9 Max.: 2704ms
0.000% Lage: Triggerintervall: 00:00:01.163
N_OK: g X -89 Min.: 00:00:01.056
0.000% Y: 29.2 Max.: 00:00:01.163

Winkel: 00 Triggerzu schnell: 0
0.000%

>> | Rcks]

;l >>|Rﬂcks.| <<| 2 I

>> | Racks| _<<| _< |

Info: Modellset Nr. 1 4 /5] Info: Modellset Nr. 1 [5 /5]

M1 44 Protokollierung

M2 0 Bilder 6
M3 O Reports 5000
M4 0
M5 0O
ME D
M7 0
Mg 0

>> | Ricks]

>> | RUcks,| << <

Bild 9-21 Infoseite Auswerten bei Klassifikation

9.3.6 Optionen

Abweichend von den Standardeinstellungen kdnnen Sie unter "Optionen" zusatzliche
Einstellungen fir das Trainieren von Modellen, Benutzerberechtigungen, zur Abspeicherung
von Informationen zu Diagnosezwecken und Zusatzfunktionen fir die Bildauswertung
festlegen. Die optionalen Einstellungen wirken sich direkt auf die Aufgaben wie z. B.
Trainieren und Auswerten aus.

Der Dialog "Optionen" besteht aus den folgenden vier Teilen:

Teil 1/4: Training

Teil 2/4: Sicherheit

Teil 3/4: Diagnose & Uberwachung
Teil 4/4: Extras

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Teil 1/4 Training

Die Vorgaben fir die Einstellungen des Trainings von Main-ROI und Sub-ROls kénnen Sie
mit den "Optionen - Register Training" einstellen.

| v

SIEMENS Vision Sensor SIMATIC V5120

Aufgabe:  Optionen Teil 1/4: Training WEB

Einrichten |

Verbindungenl Training ‘ ‘ Sicherheit ‘ ‘ Diag.&Dhervachung | ‘ Extras

Trainieren | — Sub-ROIs und Main_ROI — Main_ROI

Auswerten | Standardwert Editierbar Standardwert Editierbar

Optionen | Genauigkeit.  [Feinz -l Winkel: [reo - u

Infa | Aufgabe: IFinden 'l r ¥-Bereich: 1640 u

Werwalten | Skalierung; IFest 'l o Y-Bereich: 1480 [

sStopp | Suche: IElegrenzt 'l r

Al Zustand Gl [0 % b -

— wam-Limit [0 % - \}Q)

Madell-Typ: IKante 'l [ ]
Anleitung:
et Legen Sie hier fest wie die Voreinstellung
5 _ Test der Parameter beim Trainieren ist und ob
die Parameter zum Zeitpunkt des
Belichtungseinstellungen editierbar ird Trainierens gedndert werden Kinnen.

h—

Sprache:
|Deutsch vl i

Startseite Furiick | Weiter | Ubernehmenl Hilfe |
|.éj Applet gestartet ’_ ’_ ’_ ’_ ’_ |\-_£ Local intranet 5

Bild 9-22 Optionen - Register Training

Die Auswahlkastchen "Editierbar" sind standardméafiig nicht angekreuzt. Wenn Sie ein
Kastchen z. B. fur Genauigkeit ankreuzen, so kdnnen Sie diesen Parameter wahrend des
Trainierens andern. Ansonsten werden beim Training die hier eingestellten Werte
verwendet.

Hinweis

Die Einstellung der "Genauigkeit" ist abhangig von der Voreinstellung der Genauigkeit in
"Einrichten".

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Teil 2/4: Sicherheit

Durch Mausklick auf den Benutzernamen oder auf Sicherheit in Optionen gelangen Sie auf
die Seite "Optionen - Register Sicherheit". Hier ersehen Sie alle momentan erteilten
Benutzerberechtigungen.

Achtung

Im Register Sicherheit legt der Administrator fest, welcher Benutzer welche Aufgaben
bearbeiten darf, und er andert bei Bedarf die Kennworter der einzelnen Benutzer. Die
Berechtigungen kénnen nur mit Administratorrechten verandert werden.

SIEMENS Vision Sensor SIMATIC V$120

Aufgabe:  Optionen Teil 2/4: Sicherheit wee ©
Einrichten | D
Verbindungenl Training ‘ ‘ Sicherheit ‘ ‘ Diag.&Uherwvachung ‘ ‘ Extras
Trainieren
Auswerten | Benutzer
O I Aufgabe WEB Tastatur e visar
Infa | Steusrung dbern, I I
ml Verbindungen I I I I
s Optionen F~ 7 = Iz
e £t Trainieran I v v
Werwalten I I I >

Momentan ist Benutzer "WEB® angemeldet.

=
[ —

( i Anleitung:
Anmelden Melden Sie sich als
= Benutzer: WEB - Kennwort: | Anrmelder I UB\erl!ll:ltzS?; :ig:“'“ an,
. Einstellungen dndern
Sprache: Kenmyyort anderm... | Ganley
|Deutsch - I -
Startseite Zurick | Weitar | Ubemehmenl Hilfe |
|.iﬂ Applet gestartet ’_ ’_ ’_ ’_ ’_ |\'J Local intranet: 7

Bild 9-23 Optionen - Register Sicherheit - Benutzerberechtigung
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Aktuell angemeldeter Benutzer und Modus der Einrichtunterstiitzung

Nach Bewegen des Mauszeigers auf WEB werden in einem Popup-Feld die Berechtigungen
des Benutzers angezeigt. Folgende Icons sind in dem Popup-Feld dargestellt:

Benutzer

9-40

®

ED EO HO

|Q!

Rotes Schloss mit schwarzem R: Nur-Lesen-Modus, d. h. es sind keine
Bedienungen maoglich, weil die Einrichtunterstiitzung eines anderen PC die
Kontrolle Gber das Auswertegerat hat.

Graues Schloss: Der angemeldete Benutzer hat keine Berechtigung,
Einstellungen zu andern.

Rotes Schloss mit griinem D: DISA ist aktiv. Nur die Benutzer Service und User1
kdénnen die Kontrolle des Auswertegerats von der Steuerung tUbernehmen.

Grlines Schloss mit grauem D: Der aktuell angemeldete Benutzer hat die
Kontrolle Gber das Auswertegerat oder von der Steuerung Gbernommen.

Der Auswertebetrieb ist aktiv. Falls Sie Anderungen vornehmen wollen, miissen
Sie das Auswertegerat zuerst in STOP schalten.

Benutzer kdnnen sich unter ihnrem Namen mit dem entsprechenden Passwort anmelden.
Unterhalb der Tabelle "Benutzer" wird angezeigt, welcher Benutzer gerade angemeldet ist.

¢ WEB (Voreinstellung): allgemeiner Benutzer, der ohne explizite Anmeldung Aufgaben
durchfiihren darf

e Service: Servicetechniker

e User1: frei verfugbar

¢ Admin: Administrator

Der Benutzer "Admin" vergibt die Rechte fiir alle Benutzer und andert deren Kennworter.

Hinweis

Die Einstellung "WEB" entspricht keinem Benutzer im eigentlichen Sinne. Sie kennzeichnet
lediglich, dass die Verbindung zwischen Web-Browser und Einrichtunterstitzung besteht.

Im Feld "Anmelden" kénnen Sie diese Berechtigungen andern, indem Sie aus der Klappliste
"Benutzer" einen Benutzer mit Administratorrechten auswahlen und sich mit dem
entsprechenden Kennwort anmelden.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Schaltflache "Kennwort andern ..."

Rechtevergabe

Die Anderung des Kennworts irgendeines Benutzers durch den Administrator geschieht wie
folgt:

e Der Benutzer "Admin" meldet sich an. Damit wird die Schaltflache "Kennwort andern ..."
aktiv.

o Erwahltin der Klappliste "Benutzer" den Benutzer an, dessen Kennwort gedndert werden
soll.

¢ Durch Klicken auf die Schaltflache "Kennwort &ndern ..." gelangt er in einen Dialog, in
dem er das Passwort des ausgewahlten Benutzers andern kann.

Der Benutzer "Admin" hat als Einziger die Méglichkeit Rechte zu vergeben. Dies geschieht,
indem er in der Tabelle diejenigen Optionskastchen eines Benutzers markiert, die den ihm
erlaubten Aufgaben entsprechen.

In der Tabelle sind in den Zeilen die mdglichen Aufgaben, in den Spalten die mdglichen
Benutzer angegeben.

Hinweis

Bei gesetztem DISA-BIt, d. h. wenn Vision Sensor SIMATIC VS120 Uber ein
Automatisierungsgeréat gesteuert wird, missen Sie sich wie folgt beim Auswertegerat VS120
anmelden:

1. Stellen Sie sicher, dass nur von einem PC auf das Auswertegerat VS120 zugegriffen wird
(rotes Schloss mit grinem D).

2. Stellen Sie den Mauszeiger auf den aktuell angemeldeten Benutzer (rechts oben) und
klicken Sie darauf. Damit gelangen Sie auf die Seite "Optionen - Register Sicherheit".

3. Melden Sie sich unter einem solchen Benutzer wie "User1" oder "Service" an, der die
Steuerung des Vision Sensors SIMATIC VS120 tibernehmen darf (Optionskastchen
"Steuerung Ubern." aktiviert). Beachten Sie, dass mit Ihrer Anmeldung in die Steuerung
des Vision Sensors SIMATIC VS120 durch das Automatisierungsgerat eingegriffen wird
(nur relevant fir Funktionen, die das DISA-Bit benétigen, wie z. B. Modell-Wechsel).

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Teil 3/4: Diag. & Uberwachung

Unter Optionen - Register Diagnose & Uberwachung legen Sie fest, welche Informationen zu

Diagnosezwecken gespeichert werden sollen.

| v

SIEMENS Vision Sensor SIMATIC V5120
Aufgabe:  Optionen Teil 3/4: Diagnose & Uberwachung WEB
Einrichten |
Verbindungenl Training ‘ ‘ Sicherheit ‘ ‘ Diag.&Jberwachung ‘ ‘ Extras
Trainieren | —Protokollierung —Beohachten
Ausweren | Bild Beim Auswerten: An E
Optionen | Pufferart; IRing 'I
LI Ursache: [~ Trigaer [~ Warn — Persistenz {Dauerhaftes Speichern)
Werwalten | ok [~ Training [~ Machstes M_OK Bild sichem
Stopp | V N_OK [ Machste Reports sichemn

Akt Zustand

Fam

Sprache:

=ch

Startseite

Aufzeichnung;

IEIiId 'l

!EDDD

Anzahl Reports;

Report Bild [Gschen | Einttage laschen |
Fufferart: IRing 'l
Anleitung:
: 5 1. Legen Sie hier fest, welche Informationen fiir
—Zeit Basis Diagnosezwecke gespeichert werden sollen
Giala: T = 2. Bei Anwendungen mit hohen Leseraten kann es
. notwendig sein, hier die Beohachtenfunktion im
IP-Adresse: i1gz |68 .iu .!44 tebetrieb zu deaktivieren.
3. Optional: spezifizieren Sie die Adresse des
SNTP-Servers im Netzwerk, an dem VY5120 betrieben
wird.
Zuriick | Weiter | Ubernehrnenl Hilfe |

=l

|.éj Applet gestartet

’_ ’_ ’_ ’_ ’_ [&J Local intranet

A

Bild 9-24

9-42

Optionen - Register Diagnose & Uberwachung
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Teil 4/4: Extras

Mit Optionen - Register Extras legen Sie fest, welche Zusatzfunktionen Sie fur die
Bildauswertung verwenden wollen.

SIEMENS Vision Sensor SIMATIC V5120 i
Aufgabe: Optionen Teil 4/4: Extras WEB
Einrichten |
Verbindungenl Training ‘ ‘ Sicherheit ‘ ‘ Diag.&0herwachung ‘ ‘ Extras
Trainieran | —Multi —Belichtungssteuerung
Ausweren | Werwenden: Ein - Bel zeit-Offset verwenden: Aus -
piinnen | Modellsat [1 ~| Automatik:
Info | Enthalt Modelle: Siemens (1) Messfeld verwenden: Ein -
Werwalten | Siemens (2)
Siemens {3
Stopp | Siemens (4) —Erweiterte Triggeropti
Siemens {5
Akt Zustand S@emens (] Schneller Trigaer (D1 [
Siemens {7}
— Siemens (&)
Siemens (9) = tung
Siemens {10}
Siemens (11} Winkelgenauigkeit: 410 -
Siemens {123
Siemens {13
Siemens {14) —Beleuchtung
Siemens {18)
Siemens (16) Ty Rot b
Siemens {173
Sirmens M LI
Sprache: @ o o . i L
I Spezi tell Bitte lesen Sie die Online-Hilfe oder das Handbuch. L
|Deutsch vl
Startseite Zurick | Wieiter | Ubermehmen Hilfe |
=
L@ Fertig ’_ ’_ ’_ ’_ ’_ |\:_.§ Local intranet: v
Bild 9-25 Optionen - Register Extras
9.3.7 Information
Der Dialog Info besteht aus vier Teilen:
e Teil 1/4; Statistik
o Teil 2/4: Modell
e Teil 3/4: Diagnose
o Teil 4/4: Gerateinformation
Vision Sensor SIMATIC VS120
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Teil 1/4: Statistik

Dieser Teil des Dialogs zeigt Ihnen statistische Werte der Erkennung der momentan aktiven
Modelle / Modellsets an.

Normalbetrieb fiir Prifung und Erkennung (Voreinstellung)

SIEMENS Vision Sensor SIMATIC V5120
Aufgabe:  Info Teil 1/4: Statistik EB Q
Einrichten |
Verbindungenl Statistik ‘ ‘ Modell ‘ ‘ Diagnose | ‘ Gerateinformation
Trainieren | M it Modell: Si 1
Ausweerten | Statistik
Optionen | Okl 38 Fykluszeit: IBIms Selekt. ROI IMain 'I
100.000% Min.: 3Tms
Info |
= m Warn: ] It e 382ms Ok £
__Verwalten_| 0.000% Triggerintervall:  00:00:01.058 100.000%
Stopp | N_OK: o in.: 00:00:01.057 Warn: o
0.000% M 00:00:01.058 0.000%
Akt Zustand Triggerzu schnell: 0 N_0K: a
— 0.000% 0.000%
Gualitat: 499 Frotokallierung Main-ROl:
hin.: 99.9 Bilder 6 H=Min.: -9.0
(E= 499 Repors 3303 HeMax -89
Lage: -Min.: 89.0
H -9.0 -hla 88.49
i 89.0 Winkel-Min.: 0.0
e Winkel: 0.0 Winkel-Max.: 0.0
Sprache: Statistik ricksetzen |
|Deutsch vl i
Startseite Zuick | weiter | s |
|.éj Fertig ’_ ’_ ’_ ’_ ’_ |\'J Local intranet: %
Bild 9-26 Info - Register Statistik im Normalbetrieb

Uber die Schaltflache "Statistik riicksetzen" kénnen Sie die Statistik Iéschen, wenn Sie die
Berechtigung zum Verwalten haben (siehe Optionen - Register Sicherheit). Das Ricksetzen
der Statistik erfolgt automatisch, wenn das Modell gewechselt wird.

Die Auswahl-Box enthalt die Namen der Main-ROlIs und Sub-ROls der Modelle. Fiir jedes
Main-ROI und Sub-ROI kénnen Sie sich die Ergebnisse fur OK, Warn und N_OK anzeigen
lassen.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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9.3 Bedienung der Einrichtunterstiitzung

Teileerkennung beim Klassifikationbetrieb

SIEMENS Vision Sensor SIMATIC VS120
Aufgabe: Info Teil 1/4: Statistik e O
Einrichten |
Verbindungenl Statistik ‘ ‘ Modell ‘ ‘ Diagnose ‘ ‘ Gerateinformation
Trainieren | M it Modellset: 1
Auswerten Statistik
Optiohen | Ok 44 Fykluszeit: 2704ms Ol Siemens (1) 44
100.000% Mir.: 1056ms Siemens (2) 0
= - Warmn; i Max.: 2704ms S?emens 3 a
_Verwatten_| 0.000% Triggerintervall,  00:00:01.163 g?emens (;) g
Stopp N_OK: 0 Mir.: 00:00:01.056 ietens o)
! s Siemens (B} i)
P —— 0.000% e 00:00:01.163 Siemens (7) 0
5 Tringerzu schnell: 0 Siemens (8) 0
— 0.000%
Gualitat: 999 Frotokaollierung
- Mir.: 99.8 Bilder 6
. 949 9 Repors 5000
Lage:
b4 -84
i 892
e Winkel: 0.0
Sprache: Statistik ricksetzen |
|Deutsch = i
Startseite ZUrlick | Weiter | Hilfe |
€] Applet gestartet ’_ ’_ ’_ ’_ ’_ |8 Local intranet .

Bild 9-27 Info - Register Statistik beim Klassifikationsbetrieb

Gegeniiber dem Normalbetrieb werden Ihnen folgende Statistik-Ergebnisse angezeigt:
o Keine Ergebnisse zu den Sub-ROls;

o Die Haufigkeit der mit OK erkannten Modelle fur die im Modellset enthaltenen Modelle.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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9.3 Bedienung der Einrichtunterstiitzung

Teil 2/4: Modell

Dieser Teil des Dialogs zeigt Ihnen alle vorhandenen Informationen tber das ausgewahite
Modell.

| v

SIEMENS Vision Sensor SIMATIC V5120

Aufgabe:  Info Teil 2/4: Modell WEB |

Einrichten |

Verbindungen |

Trainieran | Modell wahlen Bild:

Auswerten Modell:

MI Training Information: @
Info | Belichtung: Auto /
- SIEMENS
Werwalten | Mazx. Belichtzeit: 10000ps
Stopp | Ma. Helligkeit: s00 3

Helzeit Ofset:

Akt Zustand Messfeld anzeigen V[
— Main-ROI |

Statistik ‘ ‘Modell ‘ ‘Diagnose ‘ ‘Geréteinformation

Genauigkeit; Fein2
Aufgabe; Finden
Skalierung: Fest Mairn-ROL X:-10 Y: 90 H: 222 B: 74 W 0.0°
B Sl Sub-ROL: |r0i1 'l Suche: Begrenzt
Q-Lirmnit: 70% e : -
Genauigkeit: Fein2 Q-Limit: T0%
[ - Warn-Limit: 80%
Aufgabe: Find Warn-Limit 80%
Modell-Typ: Kante Ehe ingen arm-timi
Sprache: Winkel: 180° Skalierung; Fest Modell-Typ: Kante
lm Hiv-Beraich; B40/480 Beschreibung: 44 Y2102 RS54 W00 L
Startseite Zuriick | Weiter | ﬂl
|€| Fertig ’_ ’_ ’_ ’_ ’_ |hd Local intranet 4

Bild 9-28 Info - Register Modell

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Teil 3/4: Diagnose

9.3 Bedienung der Einrichtunterstiitzung

In diesem Teil des Dialogs kénnen Sie Diagnose-Bilder und Diagnose-Reports anzeigen,
I6schen und speichern.

SIEMENS

Aufgabe: |nfo

Vision Sensor SIMATIC V¥S120

Teil 3/4: Diaghose

| v

wes ©

Einrichten |
Verbindungenl Statistik ‘ ‘Modell ‘ ‘Diagnose ‘ ‘Geréteinformation
Trainieren | Bilder Reports
Auswerten | Anzahl: 5 Anzahl: 3303
Optionen _ | Inhalt ¥ Fehler W Zustande
Info V¥ Ergebnisse ¥ Steuerung
venvalten | Sfinen | " mit persistentan I¥ Bild ¥ Diagnose
Stopp |
Speichern | [ mitpersistenten _ _
Akt Zustand Offnen&Speichern | " mit persistenten
Riicksetzen | (ohne persistente)
Als CEY Speichern | [ mit persistenten
Ricksetzen | (alle ohne persist)
Persistente Reports
Gffnen&Speichenn |
Als CE5Y Bpeichern |
Sprache:
|Deutsch vl i
Startseite Zuriick | Weiter | ﬂl
|.§'| Fertig ’_ ’_ ’_ ’_ ’_ |\.J Local intranet: 5
Bild 9-29 Info - Register Diagnose
Hinweis

Die Option fiir persistente Datenséatze wird bei Bedarf unter Optionen - Register Extras

aktiviert.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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9.3 Bedienung der Einrichtunterstiitzung

Teil 4/4: Gerateinformation

9-48

In diesem Teil des Dialogs sind Informationen Uber das Auswertegerat, die Firmware und

den Sensorkopf angegeben.

| v

SIEMENS Vision Sensor SIMATIC VS120
Aufgabe: Teil 4/4: Gerateinformation EB \
Einrichten |
Verbindungenl Statistik ‘ ‘ mMaodell ‘ ‘ Diaghose ‘ ‘ Gerdteinfarmation
Trainieren | Auswertegerit
Auswerten | Al IP-Adresse; 1417310113
Optianen | MAC-Adresse: 08:00:06:71:6C:86
info Akt DP-Adresse: 7
Verwalten | Hardwareversion: 440
Stopp | MLFE: BGF1 018-24410
Akt Zustand
— Firmware
Wersion: W2.0.0
Sensorkopf
Hardwareversion: 01
MLFB: BGF2 002-8CH..
h—
Sprache:
|Deutsch 'I i
Startseite Zuriick | Weier | Hilfe |
|:éj Fertig ’_ ’_ ’_ ’_ ’_ |\—J Local intranet: %
Bild 9-30 Info - Register Gerateinformation

Vision Sensor SIMATIC VS120
Betriebsanleitung, Ausgabe 02/2006, ASE00757506-01



Bedienen

9.3 Bedienung der Einrichtunterstiitzung

9.3.8 Verwaltung

Der Dialog Verwaltung bietet die Méglichkeit Modelle zu 16schen, Einstellungen und Modelle
zu speichern bzw. wieder herzustellen und die SIMATIC VS120 auf den urspriinglichen
Lieferzustand zurtickzustellen. Unter Verwaltung kénnen Sie bei Bedarf auch notwendige
Firmware Updates durchfiihren.

| v

SIEMENS Vision Sensor SIMATIC ¥$120

Aufgabe:  Verwaltung HEQ

Einrichten |
Verbindungen |

Trainieren

. N
Modelle lischen \.;/
Auswertan | Madell: ISiemens 13 'I Léschen | Achtung:
Optionen | Operationen in diesem Dialog
I | kinnen zum Yerlust gespeicherter
Daten auf dem Auswertegerat

Verwalten | fithren. Sie benitigen die

entsprechenden Zugriffsrechte,

Stopp | Einst und Modell um Operationen in diesem Dialog
durchfiihren zu kinnen. Melden Sie
Akt Zustand . ) sich gegebenenfalls am
ikl Speichermniedarherst, | Auswertegerat an. Gehen Sie
— hierzu nach Optionen/Sicherheit
Lieferzustand herstellen: Riicksetzen | oder klicken Sie auf den
Benutzernamen rechts oben neben
dem Schlosssymbol.
Firmware
Firmware Update
h‘_

Sprache:

Startseite _ e |
|.§| Fertig ’_ ’_ ’_ ’_ ’_ |‘-_§ Local intranet
Bild 9-31 Verwaltung

-

B

Hinweis

Beim Laden eines Modells in das Auswertegerat werden auch die mit dem Modell
abgespeicherten Parameter geladen und sind damit gultig.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Firmware

Mit der Schaltflache "Firmware Update" rufen Sie eine Webseite zur Durchfihrung eines
Firmware-Updates auf.

Hinweis

Wenn Sie den SIMATIC VS120 Uber ein Automatisierungssystem steuern, missen Sie daflr
sorgen, dass das DISA-Bit wahrend des Firmware-Updates nicht gesetzt ist. Damit wird
verhindert, dass ein Automatisierungsgerat das Auswertegerat VS120 in RUN setzt.

Firmware des SIMATIC V5120 aktualisieren (\VSZ)

Lm eingn neuen Ausgabestand des ¥3120 Decoder-

V120 Frogrammes zu instalieren, wahlen Sie bitte die Datei

Hetovenric c_ws120.wsz, die lhnen von Siemens AG bereitgestellt wurde:
:‘ﬂ;gt:i:raeggg: | Durchsuchen... |
DB'DD'DE'?']'BC'BB WWenn Sie die Aktualisierung nicht innerhalb van & min. starten, missen Sie

Blidiss diese Seite won gintichten und kontrollieren aus neu Gffnen)

141.73.10,113 o _

(DHCPR) o Falls Sie eine Datei namens . . .bin anstatt

c_ws120.wvsz bekommen haben, machen Sig hier bitte
nicht weiter Benutzen Sie stattdessen die System-
Aktualisierung.
Zur System-Aktualisierung gelangen Sie durch Driicken
der Rechts-Taste am Auswertegerat wahrend des
Einschaltens.

« Sichern Sie die Einstellungen lhres Gerates auf der Seite
“Yenwalten" won einrichten und kontrollieren

« Stellen Sie sicher, dass das Auswertegerat im
Betriebszustand "STOP" ist, bevor Sie die Aktualisierung
der Firmware starten

« Stellen Sie sicher, dass keine SFS oder anders externe
Steuerung das Auswertererat in den Betrighszustand
"REUN" versetzt, bevor die Aktualisierung abgeschlossen
ist.

« Unterbrechen Sie die Stromwersorgung nicht wahrend der
Firmware-Aktualisisrung

« Yenwenden Sie keine Verknipfungen im Browser wahrend
der Firmware-Aktualisierung

« MNach erfolgreicher Firmware-Aktualisierung wird das L%
Auswertegerat neu gestartet

Start Aktualisierung

N | R

r_&j Fertig | | | |_ |_ ;i-_'g Local inkranet

Bild 9-32 Firmware des SIMATIC VS120 aktualisieren

Vision Sensor SIMATIC VS120
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9.3.9 Stopp

9.3 Bedienung der Einrichtunterstiitzung

Mit dem Aufrufen dieses Dialogs setzen Sie das Auswertegerat VS120 in den

Betriebszustand STOPP.

SIEMENS

Vision Sensor SIMATIC ¥S120

Aufgabe: Stopp Sensor

| v

Einrichten
Verbindungen
Trainieren
Auswerten

Optionen

Stopp

Info

Werwalten

_Einrchten_|
etbindungen |
_Traineren_|
_huswetten_|
__ Optionen_|
L
_Verwatien |
_ st |

Akt Zustand

—
h‘“——

Stopp

e

Sprache;

Aktueller Betriebszustand des Auswertegerites:

Startzeite

Bild 9-33 Stopp

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Prozessanbindung Uber ein Automatisierungssystem
(SPS, PC) 1 O

10.1 Einbindung des PROFIBUS DP-Slaves SIMATIC VS120 in HW Konfig

Gerate-Stammdaten-Datei (GSD-Datei)

In der mitgelieferten GSD-Datei SI0180ED.GSD sind die Eigenschaften des PROFIBUS
DP-Slaves SIMATIC VS120 hinterlegt.

Die Datei kann bei Bedarf aus dem Internet geladen werden unter:
http://support.automation.siemens.com

Baugruppenkatalog von HW-Konfig

Achtung

Bei STEP7 kleiner als V5.3 SP1 ist der Vision Sensor SIMATIC VS120 noch nicht im
Baugruppenkatalog von HW Konfig enthalten. Sie missen erst die GSD-Datei des Vision
Sensor SIMATIC VS120 mit Extras > GSD-Dateien installieren... hinzufiigen. Die zugehdrige
Grafik-Datei VS1X0__N.DIB muss im selben Verzeichnis wie die GSD-Datei liegen.

Der Vision Sensor SIMATIC VS120 erscheint im Baugruppenkatalog von HW-Konfig
(siehe folgende Abbildung):

e Ab STEP7 V5.3 SP1 unter PROFIBUS-DP \ Sensorik \ VS100 \ VS120

e Bei STEP7 kleiner als V5.3 SP1 unter PROFIBUS-DP \ Weitere FELDGERATE \
Allgemein \ Machine Vision

Vision Sensor SIMATIC VS120
Betriebsanleitung, Ausgabe 02/2006, ASE00757506-01 10-1



Prozessanbindung tiber ein Automatisierungssystem (SPS, PC)

10.1 Einbindung des PROFIBUS DP-Slaves SIMATIC VS120 in HW Konfig

Konfigurationsbeispiel

[E:IHW Konfig - [SIMATIC 300(1) (Konfiguration) - ¥5120052] . =131 x]
W) Station Bearbeiten  Einfiigen  Zielystem  Ansicht Extras  Fenster  Hife 1= x|

DI(e-2 (%] & e sl @] %8 vl

e/———————————— gl
= ] :
i PS 307 B4 = Suchen: ﬂﬂ
2 CPU 317-2 PN/DP Profit  [Standard id
o Al PROFIBLIS[ ) DP-Mastersysten [1]
X2 Ind Etpear =38 PROFIEUS DP
3 T . =0 bersits projektierte Stationen
4 Jijvs120 00 CiR-Obiekt
: = @ DPYOSlaves
£ @ (R N
i -0 DPPALink
«{|| =3 ENCODER
4 L'J | m 1 ET 2008
| @ {0 ET 200C
i @] ET 200eco
ﬂ:l (1) vs120 o @0 ET 2008
Steckplatz | [§ DPKennung | Bestelnumme: / Bezeichrung | Etdrosse | dtdresse | Kommentar (il =& LA
; a7 LELAT ] bt o 1 s T 7 7 g % i
‘ - - =0 ET 200p0
Eigenschaften - DP-Slave ﬂ g % g gggg
Adesse  Kenrung | - E{OET2000
© om0 ET 200
E/& Ty Aug- Eingang F Direkteingate ¢ @0 Funktionsbauguppen
¢ @=-{1 IDENT
Ausgang eI P
Adresse L&rge: Einfisit Karsistert tiben LomIg N
Anfang: |1 B o [Fote =] [ossemislanosx] | [ [ Netzkomponenten
Ende: 32 i 0 Regler
; i @ Schaltgerdte
Prazsfiabbild: 0B1-P4 ¥ - I Sensork
: - L SIMADYN
~Eingang @] sIMaTIC
Adesse  Lanoe Einbet farsistert tiber | @1 SIMODRIVE
Anfang; 1 16 3 |'Wor'\-s j |-;|esain!f: L::nge;l i B {1 SIMOREG
Endh 32 ¢ @0 SIMOVERT
nde ;
0 SINAMICS
FiozeRabbid OBT-P4 = | @] sIPos
| @ {0 Weitere FELDGERATE
IS shhe - PROFIBUS P4
Herstellersprzfische Daten | w8 eeoeET 10
[inemimal 14 Byte heradezimsl, duich Komime oder Lseeeichen gettennt] - SIMATIC 300
SIMATIC 400
SIMATIC PC Based Control 300/400
e i ®- 8 SIMATIC PC Station
Videasensaren flir SIMATIC T

Bild 10-1 Einbindung PROFIBUS DP-Device SIMATIC VS120 in HW-Konfig

10-2

Im obigen Konfigurationsbeispiel wurde das Steuerbyte des SIMATIC VS120 auf die
Ausgangs-Adresse 0 und das Statusbyte des SIMATIC VS120 auf die Eingangs-Adresse 0
der CPU (DP-Master) gelegt (Steckplatz 1). Liegen diese Adressen im Prozessabbild des
OB1 (Teilprozessabbild "OB1-PA"), dann kédnnen Sie hier im OB1 mit Prozessabbildzugriffen
arbeiten (z. B. "U E0.6" oder "S A0.1"). Ist dies nicht der Fall, missen Sie mit direkten
Peripheriezugriffen arbeiten (z. B. "L PEB 0").

Der Beginn des 16 Worte groRen konsistenten Kommunikationsbereichs des Vision Sensors
SIMATIC VS120 wurde im obigen Konfigurationsbeispiel auf die Eingangs-Adresse 1 und
Ausgangs-Adresse 1 gelegt (Steckplatz 2).

Wenn diese Adressen im Prozessabbild des OB1 (Teilprozessabbild "OB1-PA") liegen, dann
kénnen Sie im OB1 mit Zugriffen auf Prozessabbilder arbeiten (z. B. "L EW 2", "T AB 1"),
ohne die Konsistenz zu verletzen.

Das gilt nur fur CPUs, die konsistente Nutzdaten per Prozessabbild Ubertragen. Liegen diese
Adressen hingegen nicht im Prozessabbild des OB1, dann mussen Sie auf den
Kommunikationsbereich von SIMATIC VS120 mit Hilfe der SFCs 14 "DPRD_DAT" und

15 "DPWR_DAT" zugreifen, um die Konsistenz zu gewahrleisten.

Vision Sensor SIMATIC VS120
Betriebsanleitung, Ausgabe 02/2006, ASE00757506-01



Prozessanbindung tiber ein Automatisierungssystem (SPS, PC)

10.1 Einbindung des PROFIBUS DP-Slaves SIMATIC VS120 in HW Konfig

Achtung

Die konsistente Nutzdatenibertragung per Prozessabbild wird von folgenden S7-CPUs
unterstitzt:

e von der CPU 318 und den S7-400-CPUs ab Firmwarestand V3.0.0
e von den S7-300-CPUs mit MMC

Bei allen anderen S7-300- und S7-400-CPUs ist zwingend der Einsatz der SFCs 14
"DPRD_DAT" und 15 "DPWR_DAT" erforderlich.

Ubertragungsgeschwindigkeit des PROFIBUS DP

Der Vision Sensor SIMATIC VS120 erkennt die Uber_ftragungsgeschwindigkeit des
PROFIBUS DP automatisch. Auch ein Wechsel der Ubertragungsgeschwindigkeit wird
automatisch erkannt. Folgende Werte sind mdglich:

e 9,6 kbit/s

e 19,2 kbit/s
e 45,45 kbit/s
e 93,75 kbit/s
e 187,5 kbit/s
e 500 kbit/s

e 1,5 Mbit/s

e 3 Mbit/s

e 6 Mbit/s

e 12 Mbit/s

PROFIBUS DP-Adresse des Auswertegerats SIMATIC VS120

Die PROFIBUS DP-Adresse des Auswertegerats SIMATIC VS120 wird im Menu Settings >
Ports > DP Addr. des Auswertegerats eingestellt. Mdgliche Werte sind 1 ... 125.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Prozessanbindung tiber ein Automatisierungssystem (SPS, PC)

10.2 Einbindung des PROFINET 10-Device SIMATIC VS120 in HW Konfig

10.2 Einbindung des PROFINET |O-Device SIMATIC VS120 in HW Konfig

Gerate-Stammdaten-Datei (GSD-Datei)

In der mitgelieferten GSD-Datei GSDML-V2.0-Siemens-002A-VS100-20060208.xml sind die
Eigenschaften des PROFINET 10-Devices SIMATIC VS120 hinterlegt.

Die Datei kann bei Bedarf aus dem Internet geladen werden unter:
http://support.automation.siemens.com

Baugruppenkatalog von HW-Konfig

Achtung

Bei STEP7 kleiner als V5.4 ist der Vision Sensor SIMATIC VS120 noch nicht im
Baugruppenkatalog von HW Konfig enthalten. Sie missen erst die GSD-Datei des Vision
Sensor SIMATIC VS120 mit Extras > GSD-Dateien installieren... hinzufiigen. Die zugehorige
Grafik-Datei VS100.bmp muss im selben Verzeichnis wie die GSD-Datei liegen.

Der Vision Sensor SIMATIC VS120 erscheint im Baugruppenkatalog von HW-Konfig (siehe
folgende Abbildung):

e Ab STEP7 V5.4 unter PROFINET IO \ Sensors \ VS100 \ VS120

Konfigurationsbeispiel

Hinweis

Beim Einsatz einer CPU 317-2 PN/DP mussen Sie im Eigenschaftenfenster des PROFINET
|O-Systems (Slot X2) im Register "Optionen" bei den individuellen Netzwerkeinstellungen als
"Ubertragungsmedium / Duplex" "Automatische Einstellung" wéahlen.

Vorsicht

Vision Sensor SIMATIC VS120 unterstiitzt keine Aktualisierungszeit unter 4 ms und kann
daher nicht auf kleinere Aktualisierungszeiten eingestellt werden. Falls Sie die Projektierung
mit STEP 7 V5.3 + SP1 vornehmen, verandert sich daher die kleinstmdgliche
Aktualisierungszeit fur alle PROFINET 10-Devices des betroffenen PROFINET |0-Systems
auf 4 ms.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Prozessanbindung tiber ein Automatisierungssystem (SPS, PC)
10.2 Einbindung des PROFINET 10-Device SIMATIC VS120 in HW Konfig

[27Hw Konfig - [SIMATIC 300(1) (Konfiguration)

. 18] x]
Wy Station  Bearbeten . Einftigen  Zielsystem Ansicht Extras Fenster Hife - = x|
D(e[® (%] & el lul @] 2 el
ﬂ -
1 PS 307 5a - Suchen: I b dh
2 CPU 317-2 PN/DP _'ij
X MPLDP : Profit  [Standard |
X A0 Ethemet(1}: PROFINET-I0-System [100]
3 @%‘ PROFIBUS-DP
4 | (115120 4 PROFIBLS-PA
-3 PROFINET 10
| @ General
i : @-f_’j 140
{271 Metziibergang
= 427 Sensors
0l | v = vsoo
L@ ¥s1z0
L @ ve1302
== v {2 Weitere FELDGERATE
Staokplalz Bauanppe Bestellnummer Eddwesse | Addesse | Disgnosesdiesse | Kommenter | g:mgg jgg
f RS i SIMATIC PC Based Contral 3004400
= B GIMATIC PC Station
E
Lllgemein Adiessen |
~Eingange
Anfang 256 Prozefabbild:
Ende: 287 | ¥
— Augangs
Anfang; ||255 Prozefabbild:
Erde: 267 I j'
GGF1 018-25410 £
SIEMENS 5 —
%5120 (Objektpriifung)
G5 DMLAY2.0-5iemens-00264/5100-20060208. sl

Bild 10-2 Einbindung PROFINET 10-Device SIMATIC VS120 in HW Konfig

Der Beginn des 16 Worte gro3en konsistenten Kommunikationsbereichs des Vision Sensors
SIMATIC VS120 wurde im obigen Konfigurationsbeispiel auf Eingangs-Adresse 256 und
Ausgangs-Adresse 256 gelegt (Steckplatz 2). Liegen die Adressen im Prozessabbild des
OB1 (Teilprozessabbild "OB1-PA"), dann kénnen Sie im OB1 mit Prozessabbildzugriffen
arbeiten (z. B. "LEW 2", "TAB 1"), ohne die Konsistenz zu verletzen. Das gilt nur fir CPUs,
die konsistente Nutzdaten per Prozessabbild tibertragen, siehe nachfolgenden
Sicherheitshinweis "Achtung".

Liegen diese Adressen hingegen nicht im Prozessabbild des OB1, dann missen Sie auf den
Kommunikationsbereich von SIMATIC VS120 mit Hilfe der SFCs 14 "DPRD_DAT" und
15 "DPWR_DAT" zugreifen, um die Konsistenz zu gewahrleisten.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Prozessanbindung tiber ein Automatisierungssystem (SPS, PC)

10.2 Einbindung des PROFINET 10-Device SIMATIC VS120 in HW Konfig

Achtung

Die konsistente Nutzdatenlbertragung per Prozessabbild wird von folgenden S7-CPUs
unterstitzt:

e von der CPU 318 und den S7-400-CPUs ab Firmwarestand V3.0.0
e von den S7-300-CPUs mit MMC

Bei allen anderen S7-300- und S7-400-CPUs ist zwingend der Einsatz der SFCs 14
"DPRD_DAT" und 15 "DPWR_DAT" erforderlich.

Ubertragungsgeschwindigkeit des PROFINET 10

Der Vision Sensor SIMATIC VS120 erkennt die Ubertragungsgeschwindigkeit des
PROFINET IO automatisch. PROFINET IO wird im 100 Mbit/s-Vollduplexmode betrieben.

Vergabe des Geratenamens

Bei der Vergabe des Geratenamens fur das Auswertegerat SIMATIC VS120 gehen Sie wie
folgt vor:

1. Offnen Sie in HW Konfig das Eigenschaftenfenster des Vision Sensor SIMATIC VS120
und tragen Sie dort den Geratenamen ein. AnschlieRend speichern und Ubersetzen Sie
die Hardware-Konfiguration.

2. Machen Sie dem Auswertegerat SIMATIC VS120 den soeben festgelegten Geratenamen
bekannt. Dies ist auf folgende drei Arten mdéglich:

10-6

In HW Konfig wahlen Sie Zielsystem > Ethernet > Ethernet-Teilnehmer bearbeiten...
und betatigen Sie die Schaltflache "Durchsuchen". Danach werden alle am PNIO-
System angeschlossenen Gerate angezeigt (Achtung: SIMATIC VS120 muss sich im
IP-Mode "PNIO" befinden, sonst wird er nicht angezeigt!). Wahlen Sie SIMATIC
VS120 Uber seine MAC-Adresse aus und identifizieren Sie ihn ggf. Uber die
Schaltflache "Blinken". Bei erfolgreicher Identifikation blinkt die LED "LINK" am
Ethernet-Stecker des SIMATIC VS120. Tragen Sie den Geratenamen ein und
betatigen Sie die Schaltflache "Name zuweisen".

Geben Sie den Geratenamen direkt am Auswertegerat SIMATIC VS120 Gber das
Menu Connect > Ports > PNIO > DevName ein.

Vergeben und Ubertragen Sie den Geratenamen Uber die Einrichtunterstiitzung:
Verbindungen - Register Schnittstellen > Bereich PROFINET IO > Parameter
Geratename

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Prozessanbindung tiber ein Automatisierungssystem (SPS, PC)
10.3 Steuerung tiber die Peripherieschnittstelle "Dl / DO"

10.3 Steuerung uber die Peripherieschnittstelle "DI / DO"

Die Steckerbelegung der Peripherie-Schnittstelle "DI / DO" finden Sie im Kapitel 7echnische
Daten unter Schnittstellenbelegung Auswertegerat.

Steuerbyte
Bit-Nr. Signal Funktion
DISA Disable: Sperren der manuellen Tastenbedienung, Modelauswahl tber

Digital 1/0

1 SELO Select 0: Modellauswahl Bit 0

2 SELA1 Select 1: Modellauswahl Bit 1

3 SEL2 Select 2: Modellauswahl Bit 2

4 SEL3 Select 3: Modellauswahl Bit 3

5 - Nicht belegt

6 TRG Trigger: Bildaufnahme und Starten der Auswertung

7 RES Reset: Fehler zurlicksetzen mit positiver Flanke

Hinweis

e Die Signale SELO, SEL1, SEL2, und SEL3 wirken nur, wenn DISA=1 ist.

o Das Signal RES (Bit-Nr. 7) wirkt auch ohne die Ansteuerung des Signals DISA (Bit-Nr. 0).

Statusbyte

Bit-Nr. Signal Funktion LED

0 IN_OP In Operation: Sammelfehler:
e 0 = Fehlermeldung wird angezeigt e SFein
e 1=SIMATIC VS120 funktionsfahig, kein Fehler e SF aus

1 TRD Trained: TRAINED

e 0= Modell/Modellset ist nicht ablauffahig
e 1= Modell/Modellset ist ablauffahig

2 RDY Ready: READY
e 0 = Anlauf des Gerats oder SIMATIC VS120 im Stopp
e 1 =SIMATIC VS120 im Auswertebetrieb (Run)

3 OK Modell wurde erkannt: OK
e 1 =0K wahrend der eingestellten Pulszeit
- Nicht belegt -
N_OK Modell wurde nicht erkannt N_OK

1 = N_OK wahrend der eingestellten Pulszeit

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Prozessanbindung tiber ein Automatisierungssystem (SPS, PC)

10.3 Steuerung tiber die Peripherieschnittstelle "Dl / DO"

Modellauswahl

Zur Auswahl eines Modells legen Sie das entsprechende Bitmuster an den Eingdngen SELO
bis SEL3 an. Sie kénnen die Modelle 1 bis 15 auswahlen. Sind alle Eingange von "Select" =
0, bleibt das zuletzt ausgewahlte Modell erhalten.

SEL 0 e o oo

SEL 1 |l - e oo

SEL 2

SEL 3 o - oo

DISA

RES

TRG

IN_OP

[ PUIPIE [ LU I AU N KU S N I Y I P R I N E——

FONNEE EyENEEI RPN S (R | (5 P

TRD

-———f%T———fr—————f——f -1~~~

I
1
Y

Start oder Wechsel Ubernahme
der Modellauswahl Modellanwahl

RDY

e LA

At

min

At

max

Bild 10-3 Modellauswahl

Legende:
) At des Modells mit, z. B. Atmin = 150 ms (unabhéangig vom Modell/Modellset)
und Atmax = abhangig vom Modell/Modellset. Kann bis zu einigen Minuten dauern.

Hinweis

Es sind nur 15 Modelle anwahlbar. Bei einer gréfleren Anzahl der Modelle muss Uber die
Modellsets ausgewahlt werden.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Prozessanbindung tiber ein Automatisierungssystem (SPS, PC)
10.3 Steuerung tiber die Peripherieschnittstelle "Dl / DO"

Bitmuster anlegen

Schritt | Eingang Ausgang Beschreibung
1 DISA=1 Modellauswahl und Modellsets vorbereiten
TRG=0 Dazu muss DISA den Wert 1 haben. Es ist jedoch kein
RES=0 Flankenwechsel nétig.
2 SELO=1 Modell/Modellsets auswahlen (am Beispiel von
SEL1=1 Modell 11)
SEL2=0
SEL3=1
3 TRD=0 Modellumschaltung wird nach max. 150 ms gestartet
RDY=0
4 TRD=1 Modellauswahl wird nach einem Zeitraum von
RDY=0 150 ms bestatigt. Modell 11 ist ausgewanhlt.
5 TRD=1 Modellumschaltung ist nach einem Zeitraum von
RDY=1 min. 150 ms bis einige Minuten(abhangig vom
Modell/Modellset) abgeschlossen.

Hinweis
Ist das angewéahlte Modell nicht trainiert, behalten TRD und RDY den Wert 0.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Prozessanbindung tiber ein Automatisierungssystem (SPS, PC)

10.4 Steuerung tber PROFIBUS DP und PROFINET /1O

10.4 Steuerung uber PROFIBUS DP und PROFINET IO

10.4.1 Prinzip der Datenibertragung tiber PROFIBUS DP und PROFINET IO

Im folgenden Prinzipbild sind die fir die Datenibertragung iber PROFIBUS DP und
PROFINET IO relevanten Schnittstellen des Auswertegerats SIMATIC VS120 dargestellt.

DP-Master/IO-Controller Auswertegerat SIMATIC VS120

Nutzdaten-
schnittstelle
4 .Senden”
(32 Bytes)

Nutzdaten-
schnittstelle
> ~+Empfangen*
(32 Bytes)

Bild 10-4 Dateniibertragung Gber PROFIBUS DP und PROFINET 10

Hinweis

Von der Nutzdatenschnittstelle "Senden" sind die Bytes 0 bis 31 relevant, von der
Nutzdatenschnittstelle "Empfangen” sind nur die Bytes 0 bis 9 relevant.

Falls diese beiden Nutzdatenschnittstellen nicht im Prozessabbild des OB1 liegen, mlssen
Sie bei der Datenlbertragung von der Nutzdatenschnittstelle "Senden" des Auswertegeréats
SIMATIC VS120 zum PROFIBUS DP-Master die SFC 14 "DPRD_DAT" verwenden, damit
die Datenkonsistenz gewahrleistet ist. Analog ist in diesem Fall bei der DatenlUbertragung
vom PROFIBUS DP-Master zur Nutzdatenschnittstelle "Empfangen" die SFC 15
"DPWR_DAT" zu verwenden.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Prozessanbindung tiber ein Automatisierungssystem (SPS, PC)
10.4 Steuerung dber PROFIBUS DP und PROFINET 10

10.4.2 Belegung der fir PROFIBUS DP / PROFINET IO relevanten Schnittstellen des
Auswertegerats

10.4.21  Steuerbyte

Bit-Nr. Signal Funktion

0 DISA Disable: Sperren der manuellen Tastenbedienung, Modellauswahl tber
PROFIBUS DP / PROFINET IO

1 SELO Select 0: Modellauswahl Bit 0

2 SEL1 Select 1: Modellauswahl Bit 1

3 SEL2 Select 2: Modellauswahl Bit 2

4 SEL3 Select 3: Modellauswahl Bit 3

5 - Nicht belegt

6 TRG Trigger: Bildaufnahme und Starten der Auswertung

7 RES Reset: Fehler zurlicksetzen mit positiver Flanke

Hinweis

Das Signal TRG und RES (Bit-Nr. 6 und 7) wirkt auch ohne die Ansteuerung des Signals
DISA (Bit-Nr. 0).

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Prozessanbindung tiber ein Automatisierungssystem (SPS, PC)

10.4 Steuerung tber PROFIBUS DP und PROFINET /1O

10.4.2.2

10.4.2.3

10-12

Statusbyte
Bit-Nr. Signal Funktion
0 IN_OP In Operation:
0 = SIMATIC VS120 im Anlauf oder Fehlermeldung wird angezeigt.
1 = SIMATIC VS120 funktionsfahig, kein Fehler
1 TRD Trained:
o 0 = Modell/Modellset ist nicht ablauffahig.
o 1= Modell/Modellset ist ablauffahig.
2 RDY Ready:
e 0= Anlauf des Gerats oder SIMATIC VS120 im Stopp
e 1 =SIMATIC VS120 im Auswertebetrieb (Run)
3 OK Objekt wurde erkannt:
e 1 =0K wahrend der eingestellten Pulszeit
4 - Nicht belegt
5 N_OK Objekt wurde nicht erkannt
1 = N_OK wahrend der eingestellten Pulszeit
- reserviert
- reserviert
Hinweis

Das Beschreiben des Steuerbytes und das Lesen und Auswerten des Statusbytes erfolgt
analog dem Zeitdiagramm von Kapitel Steuerung dber die Peripherieschnittstelle "Dl / DO".

Nutzdatenschnittstelle "Senden" Auswertegerat VS120 >>> Automatisierungsgerat

Byte-Nr. Datentyp | Bedeutung

0 BYTE Reserviert

1 BYTE Laufende Nr. des zum PROFIBUS DP-Master zu ubertragenden
Datenpakets

2+3 WORD Nettogesamtlange der zu Ubertragenden Daten in Bytes im STEP 7-
Format

4 BYTE Reserviert

5 Byte 1. Nutzdatenbyte

31. Byte 27. Nutzdatenbyte

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Prozessanbindung tiber ein Automatisierungssystem (SPS, PC)

10.4 Steuerung dber PROFIBUS DP und PROFINET 10

Nutzdatenstruktur
Nutzdatenbyte | Datentyp | Bedeutung
Nutzdatenblock 1
1 BYTE Gesamt-Warnung”)
e 0= Warngrenze Uberschritten
e 1 =Warngrenze unterschritten
2 BYTE Gesamt-Ergebnis”
e 0=N_OK
e 1=0K.
3 BYTE Gesamt-Qualitatswert (Wert bezieht sich auf das Gesamtergebnis mit
Main-ROI und allen Sub ROls)
4 bis 7 REAL Main-ROI: x-Position
8 bis11 REAL Main-ROI: y-Position
12 bis 15 REAL Main-ROI: Winkel
16 BYTE Modell-Nummer: Ausgewertetes Modell des angewéhlten Modelsets.
17 BYTE Main-ROI Qualitat
18 BYTE Anzahl der Sub-ROls: n
19 BYTE Reserviert
20 + 21 WORD Reserviert
22 BYTE 1. Sub-ROI :
e 0=N_OK
¢ 1=0K
e 3 = Warngrenze unterschritten
23 BYTE 1. Sub-ROI Qualitatswerte in Prozent
24 bis 27 REAL 1. Sub-ROI x-Position
Nutzdatenblock 2 ....
28 bis 31 REAL 1. Sub-ROI y-Position
32 bis 35 REAL 1. Sub-ROI Winkel
22+nx14 BYTE n. Sub-ROI Ergebnisse:
e 0=N_OK
e 1=0K
e 3 =Warngrenze unterschritten
23+nx14 BYTE n. Sub-ROI Qualitatswerte in Prozent
24 + n x 14 bis | REAL n. Sub-ROI x-Position
27 +nx14
28 + n x 14 bis | REAL n. Sub-ROI y-Position
31+nx14
32+nx 14 bis |REAL n. Sub-ROI Winkel
35+nx14

) Wert bezieht sich auf das Gesamtergebnis mit Main-ROI und allen Sub-ROls

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Prozessanbindung tiber ein Automatisierungssystem (SPS, PC)

10.4 Steuerung tber PROFIBUS DP und PROFINET /1O

10.4.24 Nutzdatenschnittstelle "Empfangen” Automatisierungsgerat >>> Auswertegerat VS120

Byte-Nr. Datentyp | Bedeutung

0 BYTE Reserviert

1 BYTE Laufende Nr. des vom DP-Master korrekt empfangenen Datenpakets
2 BYTE Reserviert

3 BYTE Reserviert

4 BYTE Reserviert

5 BYTE Reserviert

6 bis 9 DINT Delay-Time fiir Hardware-Triggerverzogerung”

10 bis 31 BYTE Reserviert

") Delay-Time ist die Verzdgerung eines Triggersignals um die eingestellte Zeit.

10.4.3 Programmierung der Datenblockung

Hinweis

Wenn sie eine Steuerung mit einer S7-CPU verwenden und den Funktionsbaustein FB1
benutzen, bendtigen Sie kein Handshake-Verfahren.

Handshake-Verfahren

Im Folgenden wird das Handshake-Verfahren vorgestellt, das unabhéngig von eventuell
konfigurierten Konsistenzsicherungsmechanismen des PROFIBUS DP bzw. PROFINET 10
die Konsistenz samtlicher vom Auswertegerat an den PROFIBUS DP-Master bzw.
PROFINET IO-Controller zu Ubertragenden Daten gewahrleistet. Dieses Verfahren muss bei
jeder Ubertragung verwendet werden, auch wenn diese nur aus einem Datenblock besteht.

Hinweis

Bei den Handshake-Verfahren ist auf die konstante Datenlibertragung von 32 Byte
(Ein- und Ausgéange) zu achten.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Prozessanbindung tiber ein Automatisierungssystem (SPS, PC)

Vorgehen

10.4 Steuerung dber PROFIBUS DP und PROFINET 10

Schritt

Tatigkeit im Anwenderprogramm des DP-Masters bzw. I0-Controllers

Fragen Sie Byte 1 der Nutzdatenschnittstelle "Senden" zyklisch ab. Solange dieses
Byte den Wert 0 hat, liegen keine neuen Daten vor. Falls es den Wert 1 hat, gehen Sie
zu Schritt 2.

Der Wert 1 im Byte 1 der Nutzdatenschnittstelle "Senden" bedeutet: Die
SIMATIC VS120 hat mit der Datenuibertragung begonnen.

Lesen Sie aus den Bytes 2 und 3 der Nutzdatenschnittstelle "Senden" die
Nettogesamtldnge der zu Ubertragenden Daten und aus den Bytes 5 bis 31 die
Nutzdaten des 1. Datenpakets.

Quittieren Sie den korrekten Empfang des 1. Datenpakets, indem Sie in das Byte 1 der
Nutzdatenschnittstelle "Empfangen” den Wert 1 schreiben.

Das Auswertegerat fragt Byte 1 der Nutzdatenschnittstelle "Empfangen" zyklisch ab.
Sobald es den Wert 1 liest, fiillt es die Bytes 5 bis 31 der Nutzdatenschnittstelle
"Senden" mit den Nutzdaten des 2. Datenpakets und trégt in Byte 1 die Nummer dieses
Datenpakets ein, namlich 2.

Fragen Sie Byte 1 der Nutzdatenschnittstelle "Senden" zyklisch ab. Solange in diesem
Byte die Nummer des zuvor (bertragenen Datenpakets (1) steht, liegen keine neuen
Daten vor. Sobald Byte 1den Wert 2 (Nummer des nachsten Datenpakets) hat, gehen
Sie zu Schritt 5.

Lesen Sie aus den Bytes 5 bis 31 die Nutzdaten des 2. Datenpakets.

Quittieren sie den korrekten Empfang des 2. Datenpakets, indem Sie in Byte 1 der
Nutzdatenschnittstelle "Empfangen” den Wert 2 schreiben.

letzter - 4

Fragen Sie Byte 1 der Nutzdatenschnittstelle "Senden" zyklisch ab. Solange in Byte 1
die Nummer des vorletzten Datenpakets steht, stehen die Daten des letzten
Datenpakets noch nicht zur Verfligung. Sobald in Byte 1 die Nummer des letzten
Datenpakets steht, gehen Sie zum nachsten Schritt.

letzter - 3

Lesen Sie aus den Bytes 5 bis 31 die Nutzdaten des letzten Datenpakets.

letzter - 2

Quittieren Sie den Empfang des letzten Datenpakets, indem Sie in Byte 1der
Nutzdatenschnittstelle "Empfangen" die Nummer des letzten Datenpakets schreiben.
Das Auswertegerat fragt Byte 1 der Nutzdatenschnittstelle "Empfangen" zyklisch ab.
Sobald es die Nummer des letzten Datenpakets liest, schreibt es in die Bytes 2 und 3
der Nutzdatenschnittstelle den Wert 0 und ebenso in das Byte 1. Mit dem Wert 0 in
Byte 1 wird dem PROFINET DP-Master das Ende der laufenden Datenlbertragung
signalisiert.

letzter -1

Fragen Sie Byte 1 der Nutzdatenschnittstelle "Senden" zyklisch ab. Sobald Sie den
Wert 0 lesen, gehen Sie zum letzten Schritt.

letzter

Quittieren Sie den korrekten Empfang samtlicher Daten, indem Sie in Byte 1 der
Nutzdatenschnittstelle "Empfangen” den Wert 0 schreiben.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Prozessanbindung tiber ein Automatisierungssystem (SPS, PC)

10.4 Steuerung tber PROFIBUS DP und PROFINET /1O

Verhalten bei Stérungen, Timeouts und Fehlern
Das Auswertegerat fiihrt folgende Uberwachungen durch:

e Die Zeitdauer zwischen dem Eintreffen zweier Quittungen des DP-Masters /
I0-Controllers wird auf den im Meni Connect > Ports > DP > Timeout bzw. Connect >
Ports > PNIO > Timeout parametrierten Wert Giberwacht.

¢ Die korrekte Reihenfolge der vom DP-Master bzw. I0-Controller quittierten Datenpakete
wird Uberwacht.

Beim Auftreten eines Fehlers tragt das Auswertegerat in Byte 1 der Nutzdatenschnittstelle
"Senden" B#16#FF ein und veranlasst dadurch den Abbruch der laufenden
Datenlibertragung.

Beim Auftreten eines Fehlers kénnen Sie durch Schreiben von B#16#FF in Byte 1 der
Nutzdatenschnittstelle "Empfangen” den Abbruch der laufenden Dateniibertragung
veranlassen.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Prozessanbindung tiber ein Automatisierungssystem (SPS, PC)

10.5 Funktionsbaustein FB1

10.5 Funktionsbaustein FB1

Zur einfacheren Bedienung der Funktionen von Vision Sensor SIMATIC VS120 gibt es einen
Funktionsbaustein FB1 fir 10-Operationen.

Ergénzend zu den SIMATIC S7 - Systemmechanismen fir die Integration von Vision Sensor
SIMATIC VS120 in einer PROFIBUS DP- oder PROFINET I0-Umgebung erleichtert der FB1
die softwaretechnische Einbindung in Steuerungsprogramme.

10.5.1 Aufgabe

Aufgaben des Funktionsbausteins FB1

¢ Anwahlen eines Modells oder Modellsets

Lesen der Ergebnisdaten und diese im DB10 ablegen

(DB10 ist im Dokumentationspaket enthalten)

"LEL"

—{ EN

LADDE_
—|CONTROL

LADDE_
—|STATUS

LADDE_
— RECY

LADDE_
—|SEND

—{MOLEL
R T
—{ REZET
—{ TR
—{DELAT

—{ RECT

WFEL"

IN_OP
TED

EDY

0K

N_OK

HDE

ERROR
ERRCODE
MODEL_OUT
LENGTH

ENO

Bild 10-5

Steuer- und Status-Schnittstelle bedienen (Triggern, Ergebnisbits, ...)
Verzdgerungszeit (Delay-Time) des Triggers Ubertragen

Fehlermeldungen ausgeben

Funktionsbaustein FB1

Aufgaben des Datenbausteins DB10

Der DB10 ist ausgelegt fiir die strukturierte Aufnahme / Speicherung der Daten von einem
Main-ROI und max. 16 Sub-ROls. In der Einrichtunterstitzung wird die Anzahl der Sub-ROls
eingestellt in Verbindungen - Register Ausgabe.
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Prozessanbindung tiber ein Automatisierungssystem (SPS, PC)

10.5 Funktionsbaustein FB1

10.5.2 Parameter

Parameter

Dekla-
ration

Daten-
typ

Beschreibung

LADDR_
CONTROL

INPUT

INT

Adresse des Steuerbytes in der SIMATIC VS120
Schnittstelle, die unter Verbindung Steuerung
eingetragen ist.

Dieser Parameter muss verschaltet werden!

LADDR_
STATUS

INPUT

INT

Adresse des Statusbytes des SIMATIC VS120
Schnittstelle, die unter Verbindung Steuerung
eingetragen ist.

LADDR_
RECV

INPUT

INT

Anfangsadresse der Nutzdatenschnittstelle ,Senden"
des SIMATIC VS120 / ,Empfangen® der SPS.

LADDR_
SEND

INPUT

INT

Anfangsadresse der Nutzdatenschnittstelle
-empfangen" des SIMATIC VS120 / ,Senden“ der
SPS.

MODEL

INPUT

BYTE

Modellnummer 1 bis 15

Hinweis:

Bei einem Modellwechsel muss das DISA-Bit gesetzt
werden.

DISA

INPUT

BOOL

Disable: Sperren der manuellen Tastenbedienung.

RESET

INPUT

BOOL

Reset: Fehler Auswertegerat oder FB-Fehler
zuriuicksetzen.

Hinweis:
Wirkt auch ohne Ansteuerung des DISA-Bits.

TRG

INPUT

BOOL

Trigger: Bildaufnahme und Starten der Auswertung

DELAY

INPUT

DINT

Delay-Time: Ubergabe der Trigger-Verzégerungszeit
an die SIMATIC VS120 in ps
(Wertebereich 0 - 9.999.999 ps).

Hinweis:

Der Delay-Wert ist ein Vielfaches von 50 ps,
mit Rundungsgrenzen von 0 oder 50 ps.
z.B. 49 ps werden zu 0 ps

65 s werden zu 50 ps.

RECV

INPUT

ANY

Receive: Empfangsbereich fiir die Ergebniswerte

Zugelassen sind nur Datenbaustein-Bereiche sowie
der Datentyp BYTE. Diesen Parameter missen Sie
verschalten, und der Datenbaustein muss mindestens
so grof sein wie das maximal zu erwartende
Ergebnis.

IN_OP

OUTPUT

BOOL

In Operation:
e 0= Fehlermeldung wird angezeigt
e 1 =SIMATIC VS120 funktionsfahig, kein Fehler

TRD

OUTPUT

BOOL

Trained:
e 0= Modell / Modellset ist nicht ablauffahig
e 1 =Modell / Modellset ist ablauffahig

10-18
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Prozessanbindung tiber ein Automatisierungssystem (SPS, PC)

10.5 Funktionsbaustein FB1

Parameter Dekla- Daten- Beschreibung
ration typ
RDY OUTPUT BOOL Ready:
e 0= Anlauf des Gerats oder SIMATIC VS120 im
Stopp
e 1=SIMATIC VS120 im Auswertebetrieb (Run)
OK OUTPUT BOOL Objekt wurde erkannt:
1 = OK wahrend der eingestellten Pulszeit
N_OK OUTPUT BOOL Objekt wurde nicht erkannt
1 = N_OK wahrend der eingestellten Pulszeit
NDR OUTPUT BOOL New Data Received: Neue Daten empfangen
Hinweis:
Dieser Parameter steht nur einen CPU-Zyklus lang zur
Verfligung.
ERROR OUTPUT BOOL Es ist ein Fehler aufgetreten.
ERRCODE OUTPUT WORD Tritt wahrend der Bearbeitung der Funktion ein Fehler
auf, enthalt der Riickgabewert einen Fehlercode:
o  W#16#0000: kein Fehler
o  W#16#1xyz: FB1-interner Fehler
o  W#16#2xyz: Fehler des Auswertegerats
o W#16#8xyz: Fehlermeldungen interner SFCs.
MODEL_OUT OUTPUT BYTE Nummer des aktuell angewahlten Modells
LENGTH OUTPUT INT Lange des Ergebnisses in Bytes
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Prozessanbindung tiber ein Automatisierungssystem (SPS, PC)

10.5 Funktionsbaustein FB1

10.5.3 Bedienung

Modellanwahl

Reset

Triggern

Um ein Modell anwahlen zu kénnen, muss das DISA-Bit auf 1 gesetzt werden.
Die gewlinschte Modellnummer wird am FB1-Eingang MODEL angelegt.

Der Modellwechsel ist abgeschlossen, wenn das TRD- und RDY-Bit von FALSE auf
TRUE wechselt. Die angelegte Modellnummer wird in diesem Fall auf den Ausgang
MODEL_OUT gelegt.

Solange kein Modell Gbertragen wurde, wird am Ausgang MODEL_OUT der Wert 0
ausgegeben.

Der Ausgang MODEL_OUT wechselt auf 0, sobald das DISA-Bit zurlickgesetzt wird.

Bei MODEL = 0 bleibt das zuletzt angewahlte Modell erhalten. Am Ausgang
MODEL_OUT wird eine 0 ausgegeben.

Beim Rucksetzen von Fehlern werden SIMATIC VS120 - Baugruppenfehler (IN_OP = 0)
und die FB1-Ubertragungsfehler zuriickgesetzt.

Mit dem Triggereingang am FB1 kann eine Bildauswertung mit der SIMATIC VS120
ausgeldst werden.

Beim Mix-Betrieb ,Steuern iber PROFIBUS DP und Triggern iber DI / DO* kann das
Triggersignal direkt am Auswertegerat VS120 angeschlossen werden. Der FB1-
Parameter TRG bleibt in diesem Fall frei.

Delay-Time iibertragen

Der Zeitwert fiir die hardwaremaRige Triggerverzdégerung wird am FB1-Parameter
DELAY angelegt. Mit dem Delay-Time Parameter kann der Wert fiir die hardwaremafige
Triggerversorgung festgelegt werden.

Ergebnisdaten lesen und Ubertragen

10-20

Der FB1 ist immer in Empfangsbereitschatft.
Nach einer OK oder N_OK Auswertung werden die Ergebnisdaten ausgegeben.
Die Daten sind giltig, wenn Bit NDR von Null auf 1 wechselt.

Mit der Einrichtunterstiitzung unter "Verbindungen - Register Ausgabe" wird eingestellt,
wie viele Sub-ROls Ubertragen werden.
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10.54 Fehlerinformationen

10.5 Funktionsbaustein FB1

Ist ein Fehler aufgetreten, wird ERROR = 1 gesetzt. Die genaue Fehlerursache wird dann in

ERRCODE angezeigt.

Fehlerinformation
e 0000: kein Fehler

e 1xyz: FB1-interner Fehler

e 2xyz: Fehler des Auswertegerats

o 8xyz: Fehlermeldungen interner SFC’s

ERRCODE

ERRCODE ERROR | Erlauterung

(W#16#)

0000 0 kein Fehler

1001 1 Unzuladssige Modellnummer (Parameter Model). Zulassig sind die Werte
1 bis 15.

1002 1 Unzuldssiger Empfangsbereich. Zulassig sind nur der Datentyp BYTE.

1003 1 Unzuldssiger Datenbereich. Zulassig sind nur Datenbausteine.

1004 1 Der Empfangsbereich ist nicht vorhanden (Datenbaustein nicht
vorhanden).

1005 1 Der Empfangsbereich ist zu kurz.

1006 1 Der Empfangsbereich ist schreibgeschitzt.

1007 1 Der Delay-Wert liegt aulRerhalb des zulassigen Bereichs von 0 bis
9.999.999 ps.

2001 1 Angewahlte Modellnummer ist nicht trainiert.

80xx 1 Ubergabe von SFC14 und SFC15 Fehlermeldungen.

8090 1 Fir die angegebene logische Basisadresse haben sie keine Baugruppe
projektiert.

80A0 1 Beim Zugriff auf die Peripherie wurde ein Zugriffsfehler erkannt.

80C0 1 Systemfehler bei externer PROFIBUS DP-Anschaltung.

Baugruppenfehler

Der Baugruppenfehler VS120 (IN_OP=0) wird nicht auf das Sammelfehlerbit ERROR gelegt,
da beim Ein- und Ausschalten nicht unterschieden werden kann, ob sich der Controller im
Anlauf- oder im Fehlerzustand befindet.

Hinweis

Es wird empfohlen grundséatzlich das Bit IN_OP auszuwerten.
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10.6 Beispielprogramme

10.6 Beispielprogramme

Wir haben fur Sie folgende Beispiele beschrieben:

¢ Beispiel 1: Programm zur Anbindung des Auswertegerats SIMATIC VS120 an eine
SIMATIC-Steuerung mit Hilfe des FB1

e Beispiel 2: Programm zur Archivierung von Diagnoseinformationen auf einem PC / PG

10.6.1 Beispiel 1: Programm zur Anbindung des Auswertegerats SIMATIC VS120 an eine
SIMATIC-Steuerung mit Hilfe des FB1

Hinweis

Das hier beschriebene Programm finden Sie auf der Dokumentations-CD des
Dokumentationspakets unter Examples\SIMATIC.

WLELN
WFEL"
.. —iEN
LADDE
2 —{ CONTROL "WE120:IN_
IN_ 0P —qpn
LADDE
2 —{ STATUS TRED | ..
LADDR_ "PROCESS
256 — RECW DY —RELEASE"
LADDE "RESULT
256 —SEND OE g
.. —|MODEL "RESULT
N_OELyoT omH"
.. —DISA
"DATA
"RESET_ NDER|=aLID"
BUTTON" — RESET
"ERROR_
"LASER- ERROR—LLERT"
PROXIMITY
SWITCH" — TR ERECODE =
.. —|DELAY MODEL_OUT [~ .
FEDELOD. LENGTH - .
DEX1.0
EYTE 245 —{RECV ENO |~

Bild 10-6 Programmbeispiel FB1
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10.6 Beispielprogramme

Legende:

Verwendete Parameter Parameter des FB1 | Bedeutung

RESET_BUTTON RESET Reset-Taster um Fehler zu quittieren
LASER- TRG Lichtschranke flir Triggerung
PROXIMITY_SWITCH

P#DB10. RECV Empfangsbereich fir die Ergebniswerte
DBX1.0

BYTE 245

VS120:IN_OP IN_OP SIMATIC VS120 funktionsfahig, kein Fehler
PROCESS_RELEASE RDY SIMATIC VS120 im Auswertebetrieb (Run)
RESULT_OK OK Objekt wurde erkannt

RESULT_NOT_OK N_OK Objekt wurde nicht erkannt

DATA_VALID NDR Neue Daten empfangen

ERROR_ALERT ERROR Es ist ein Fehler aufgetreten.

Einbindung des FB1 in ein STEP 7-Programm

In dem beiliegenden STEP 7-Programm enthalt die Funktion FC1 ein Beispiel zur Ausgabe
der Ergebnis-Daten.

Prozessanbindung

Das Auswertegerat SIMATIC VS120 wird tber PROFIBUS DP oder PROFINET 10 an eine
speicherprogrammierbare Steuerung angebunden. Wird eine Lichtschranke oder ein
Naherungsschalter zum Triggern verwendet, mussen die Triggersignale Uber eine
Digitaleingabebaugruppe eingelesen werden. Die empfangenen Daten werden im
Datenbaustein DB10 in den Byte 1 bis 245 abgelegt.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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10.6 Beispielprogramme

10.6.2

Beispiel 2: Programm zur Archivierung von Diagnoseinformationen auf
einem PC / PG

Hinweis

Das hier beschriebene Programm finden Sie auf der Dokumentations-CD des
Dokumentationspakets unter Examples\Diagnostics.

Mit dem Beispiel "archivedemo.exe" kénnen Sie Diagnosedatensatze in Form von
csv-Dateien (z. B. mit Excel lesbar) und Diagnosebilder als Bitmaps auf einem PC
archivieren. Zuséatzlich zu den Diagnosebildern wird eine Textdatei Ubertragen, in der Details
Uber das Bild stehen.

Prozessanbindung

Fir die Archivierung der Reports und/oder der Diagnosebilder ist der PC / PG Uber Ethernet
mit dem Auswertegerat VS120 verbunden.

Einrichtunterstiitzung
Sie missen auf der Einrichtunterstiitzung die folgenden Einstellungen vornehmen:

Beispielprogramm

10-24

Dialog Verbindungen - Register Schnittstellen:
Geben Sie bei "Archiv" die IP-Adresse und den Port des PC / PG ein, auf dem Sie
Diagnoseinformationen archivieren méchten.

Dialog Verbindungen - Register Integration:.
Wahlen Sie bei "Diagnoselibertragung” aus, was Sie archivieren wollen:
nur Diagnosedatensatze, nur Diagnosebilder oder beides.

Unter "Connection" stellen Sie die IP-Konfiguration der Ethernet-Schnittstelle lhres PC
ein, Uber die Sie mit dem Auswertegerat VS120 kommunizieren wollen. Diese
Einstellungen missen identisch mit den Werten sein, die Sie auf dem

Auswertegerat VS120 in "Verbindungen - Register Schnittstellen" - Archiv bzw. unter
Connect ->Ports - > Archive eingestellt haben.

Unter "Options" geben Sie die maximale Grof3e einer csv-Datei vor. Wenn die aktuelle
csv-Datei diese GroéRe Uberschreitet, legt das Beispielprogramm eine neue csv-Datei an.
AuRerdem koénnen Sie im Eingabefeld "Timeout" diejenige Zeitdauer in Sekunden
vorgeben, nach welcher sich das Beispielprogramm selbst anhalt, wenn es wahrend
dieser Zeitdauer keine Antwort vom Auswertegerat VS120 erhalten hat. Damit kdnnen
Sie feststellen, ob die Verbindung zum Auswertegerat VS120 noch besteht.

Unter "Output" geben Sie an, in welchen Ordnern die Diagnosebilder und die csv-Dateien
abgelegt werden sollen.

Nachdem Sie auf die Schaltflache "Start" geklickt haben, wartet das Programm auf die
Verbindungsherstellung durch das Auswertegerat VS120. Die Ubertragung der
Diagnosedaten beginnt nach Herstellung der Verbindung.

Die Dateinamen sind wie folgt aufgebaut:
— csv-Dateien: diagrecs_<Datum>_<Uhrzeit>.csv
— Bitmaps: diagimg_<Datum>_<Uhrzeit>.bmp

— Details Uber das Bild: diagimg_<Datum>_<Uhrzeit>.txt
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11.1

Ubersicht

11

Bei bestimmten Bedienungen und beim Auftreten eines Fehlers im Auswertebetrieb stellt
Ihnen SIMATIC VS120 Diagnoseinformationen zur Verfliigung. Dies erfolgt wie folgt:

e Meldung von Fehlerdiagnosen und Fehlermeldungen des Auswertegerats und der
Einrichtunterstitzung

e Meldung von Warnungen und Hinweisen auf dem LCD-Display des Auswertegerats

¢ Diagnosemeldungen durch Auswerten der LED "BF"
e Diagnosemeldungen bei PROFIBUS DP und PROFINET 1O

11.2

Fehlermeldungen

Fehlerdiagnose und Fehlermeldungen

Bei Fehlermeldungen wird das Signal "IN_OP" (In Operation) riickgesetzt und die LED SF
(Sammelfehler) eingeschaltet.

Mit Ausnahme der Fehlermeldungen PROFIBUS DP Error und PROFINET IO Error missen
Sie alle aufgetretenen Fehler quittieren, indem Sie das RES-Bit des Steuerbytes setzen.

Falls die SIMATIC VS120 an PROFIBUS DP bzw. PROFINET IO angeschlossen ist, I6sen
alle Fehlermeldungen am zugehérigen DP-Master bzw. |O-Controller einen Diagnosealarm
aus, bei denen in der folgenden Tabelle in der Spalte " PROFIBUS DP Bit-Nr. ab
Diagnosebyte 0" bzw. " PROFINET 10 Wert" eine Zahl steht. Wie die Diagnoseinformation
der SIMATIC VS120 ausgelesen und ausgewertet werden, finden Sie im Kapitel S/ave-
Diagnose bzw. /0-Diagnose.

Lfd. | Meldung auf PROFIBUS |PROFINET |Beschreibung Abhilfemafnahmen
Nr. |LCD-Display DP Bit-Nr. ab | IO
Diagnose- Wert
byte 0
1 Invalid Sensor |0 W#16#5000 | Der angeschlossene | SchlieRen Sie einen
Sensorkopf wird nicht | Sensor an, den
unterstitzt. SIMATIC VS120
unterstitzt.
2 Sensor Not 1 W#16#5001 | Kein Sensorkopf Verbinden Sie den
Found angeschlossen. Sensor
ordnungsgeman mit
dem Auswertegerat.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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11.2 Fehlerdiagnose und Fehlermeldungen

Lfd. | Meldung auf PROFIBUS |PROFINET |Beschreibung AbhilfemaRnahmen
Nr. | LCD-Display DP Bit-Nr. ab |10
Diagnose- Wert
byte 0
3 Model corrupt |5 W#16#5005 | Modell konnte nicht Fuhren Sie den
wiederhergestellt Trainiervorgang erneut
werden. durch.
4 Internal File 5 W#16#5005 | Beim Speichern in Bei gehauftem
Error den Festwertspeicher | Auftreten dieses
ist ein Fehler Fehlers wenden Sie
aufgetreten. sich bitte an den
Customer Support.
5 TCP/RS232 7 W#16#5007 | Der Sende-Pufferist | Verringern Sie die
Trm. Error voll, weil die Daten Triggerfrequenz oder
nicht in ausreichend | verarbeiten Sie die
kurzer Zeit gesendet | Ergebnisse auf der
werden kénnen. Server-Seite schneller.
AufRerdem kann eine
hohe Auslastung des
Netzwerks, an dem
das Auswertegerat
angeschlossen ist, die
Ubertragung der Daten
blockieren. Uberpriifen
Sie ggf. Ihre Netzwerk-
verbindung.
6 Archive 7 W#16#5007 | Der Sende-Pufferist | Verringern Sie die
Trm. Error voll, weil die Daten Triggerfrequenz oder

nicht in ausreichend
kurzer Zeit gesendet
werden kénnen oder
der Server den
Empfang der Daten
nicht rechtzeitig
bestatigt.

reduzieren Sie die
Menge der zu
archivierenden
Diagnosedaten.
Verarbeiten Sie die
Ergebnisse auf der
Server-Seite schneller.
Aulerdem kann eine
hohe Auslastung des
Netzwerks, an dem
das Auswertegerat
angeschlossen ist, die
Ubertragung der Daten
blockieren. Uberpriifen
Sie ggf. Ihre Netzwerk-
verbindung.
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11.2 Fehlerdiagnose und Fehlermeldungen

Lfd. | Meldung auf PROFIBUS |PROFINET |Beschreibung Abhilfemanahmen
Nr. |LCD-Display DP Bit-Nr. ab | IO
Diagnose- Wert
byte 0
7 DP/PNIO Trm. |7 W#16#5007 | Die Ubertragung des | Verringern Sie die
Error letzten Lese- Triggerfrequenz oder
ergebnisses ist noch | verarbeiten Sie die
nicht abgeschlossen, | Ergebnisse schneller.
das nachste Lese- Andern Sie ggf. die
ergebnis steht aber Baudrate bei der
schon zur Verfligung, | DP-Konfiguration bzw.
oder der DP-Master die Aktualisierungszeit
bzw. der IO-Controller | bei der PROFINET-
antwortet nicht Konfiguration.
innerhalb der
Handshake-
Uberwachungszeit
(Parameter Connect
>Ports >DP >Timeout
am Auswertegerat
bzw. Parameter
Zeitlimit bei
PROFIBUS DP im
Teil 1/3: Schnittstellen
des Dialogs
Verbindungen in der
Einrichtunter-
stitzung, Parameter
Connect >Ports
>PNIO >Timeout am
Auswertegerat bzw.
Parameter Zeitlimit
bei PROFINET 10 im
Teil 1/3: Schnittstellen
des Dialogs
Verbindungen in der
Einrichtunter-
stutzung).
8 Invalid DP 8 - PROFIBUS DP- Korrigieren Sie die
Parameters Einstellungen nicht DP-Einstellungen.
korrekt
9 PROFI 13 - Fehler bei der Stellen Sie sicher,
BUS DP Error PROFIBUS DP- dass die Parameter fiir
Kommunikation. die Kommunikation
Uber PROFIBUS DP
und die
Kommunikationspartne
r korrekt konfiguriert
und aktiv sind.
Uberpriifen Sie die
Verbindung zum
DP-Master.
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11.2 Fehlerdiagnose und Fehlermeldungen

Lfd. | Meldung auf PROFIBUS |PROFINET |Beschreibung AbhilfemaRnahmen
Nr. | LCD-Display DP Bit-Nr. ab |10
Diagnose- Wert
byte 0
10 | TCP/RS232 14 W#16#500E | Verbindungsfehler bei | Stellen Sie sicher,
Communic. Kommunikation Gber | dass der
eine TCP-Verbindung | angeschlossene
bzw. bei Verwendung | TCP-Server bzw.
eines Ethernet- Ethernet-RS232-
RS232-Umsetzers: Umsetzer korrekt
Es besteht keine konfiguriert und
TCP-Verbindung oder | empfangsbereit ist.
die Datenlbertragung | Abhangig vom
kann nicht innerhalb | angeschlossenen
des parametrierten Ethernet-RS232-
Zeitlimits Umsetzer kann es bis
abgeschlossen zu 20 s dauern, bis
werden. Anderungen an
RS232-Einstellungen
oder die
Umparametrierung der
Triggerquelle oder der
Ausgabe des
Ergebnis-Strings auf
"TCP/RS232" wirksam
werden. In diese
Zeitspanne sollte
weder der erste
Trigger eines
Auswertezyklus fallen
noch in RUN
geschaltet werden.
11 | Archive 14 W#16#500E | Fehler bei Prifen Sie die
Communic. Kommunikation tber | Verbindung zum

die Archivierungs-
verbindung: Es
besteht keine
TCP-Verbindung, der
Server antwortet nicht
innerhalb des
parametrierten
Zeitlimits oder verletzt
das Archivierungs-
Protokoll.

Server.

Stellen Sie sicher,
dass die Daten vom
Server in ausreichend
kurzer Zeit verarbeitet
werden und das
Protokoll eingehalten
wird.
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11.2 Fehlerdiagnose und Fehlermeldungen

Lfd.
Nr.

Meldung auf
LCD-Display

PROFIBUS
DP Bit-Nr. ab
Diagnose-
byte 0

PROFINET
10

Wert

Beschreibung

AbhilfemaRnahmen

12

Lamp Overload

15

W#16#500F

Die IR-Beleuchtungs-
einheit wird
Uberlastet.

Im Folgenden ist fir
ausgewahlte
Belichtungszeiten TB
die maximal zul&ssige
Triggerfrequenz fr
angegeben:

TB =500 ps mit
fr =60 Hz

TB = 1000 ps mit
fr=40Hz

TB = 2000 ps mit
fr=20 Hz

TB = 3000 ps mit
fr=13 Hz

TB = 4000 ps mit
fr=10 Hz

TB = 5000 ps mit
fr=8Hz

TB = 6000 ps mit
fr=7Hz

TB = 7000 ps mit
fr=6Hz

TB = 8000 ps mit
fr=5Hz

TB = 9000 ps mit
fr=45Hz

TB = 10000 ps mit
fr=4Hz

Hinweis:
Triggerfrequenzen
> 33 Hz sind nicht
sinnvoll.

Verringern Sie die
Triggerfrequenz oder
verkleinern Sie die
Belichtungszeit.

13

PROFINET IO
Error

W#16#5011

Fehler bei der
PROFINET IO-
Kommunikation

Stellen Sie sicher,
dass die Parameter fiir
die Kommunikation
Uber PROFINET IO
und die
Kommunikations-
partner korrekt
konfiguriert und aktiv
sind. Uberpriifen Sie
die Verbindung zum
10-Controller.
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11.2 Fehlerdiagnose und Fehlermeldungen

Auftreten von PROFIBUS DP Error oder PROFINET 1O Error

Wenn einer der beiden Fehler "PROFIBUS DP Error" oder "PROFINET IO Error" auftritt,
Uberprift das Auswertegerat wahrend der Anzeige des Fehlers, ob die Fehlerursache

weiterhin vorliegt.

Wenn die betroffene Kommunikation wieder hergestellt werden konnte, setzt das
Auswertegerat die Fehleranzeige zurlck.

Unabhangig davon kénnen Sie den Fehler manuell quittieren (am Auswertegerat oder Uber
die Einrichtunterstiitzung) und damit Konfigurationsdnderungen vornehmen.

Das Auftreten dieser beiden Fehler sowie deren automatische Quittierung werden in den

Diagnosedatensatzen dauerhaft gespeichert, d. h. die zugehdrigen Eintrage werden nicht
durch neuere Fehler Uberschrieben. Falls ihre Anzahl von Null verschieden ist, wird sie an
folgenden Stellen angezeigt:

¢ im Info-Meni des Auswertegerats VS120

e in der Einrichtunterstitzung bei der Aufgabe "Auswerten"

¢ in der Einrichtunterstiitzung bei der Aufgabe "Info" im Register "Statistik"

Hinweis

Das Auftreten eines PROFIBUS DP Errors oder eines PROFINET |O Errors hat bei einer
SIMATIC S7-CPU den Aufruf des OB 86 (Rackausfall-OB) zur Folge.

Falls Sie den OB 86 nicht programmiert haben, geht die CPU in STOP.

Warnungen/Hinweise als LCD-Display Anzeigen am Auswertegerat

Lfd. | Meldung Beschreibung Abhilfemafnahmen

Nr.

1 PROFIBUS | Beim Einstellen von Control, OK/N_OK, Sie mussen die PROFIBUS DP
Connection | Output oder Trigger auf PROFIBUS DP Parameter korrigieren oder den
failed konnte keine Verbindung hergestellt Kommunikationspartner aktiv

werden. schalten.
Die Einstellung wird Gbernommen, wenn

die Meldung mit OK quittiert wird. Bei

Quittierung mit ESC wird die Einstellung

nicht tbernommen.

2 Permission Die Sicherheitseinstellungen verhindern Stellen Sie den Wert iber die Web-
denied for ... | eine Einstellung dieses Wertes (iber das Oberflache ein oder andern Sie die

Menu des Auswertegerats. Sicherheitseinstellungen Uber die
Web-Oberflache.

3 Restart to Anderung des Geratenamens am Schalten Sie die

Activate PROFINET IO wird erst nach einem Spannungsversorgung des
Neustart des Auswertegerats aktiv. Auswertegerats aus und wieder
ein.

Vision Sensor SIMATIC VS120

Betriebsanleitung, Ausgabe 02/2006, ASE00757506-01




Alarm-, Fehler- und Systemmeldungen

11.2 Fehlerdiagnose und Fehlermeldungen

Lfd. | Meldung Beschreibung Abhilfemanahmen
Nr.
4 TCP/IP Beim Selbsttest wird auf die Aktivierung Wenn die Meldung nach einigen
Esc:Skip der TCP/IP Verbindungen gewartet (ggf. Sekunden nicht selbsténdig
Erhalten der IP-Adresse vom erlischt, Uberpriifen Sie ggf. die
DHCP-Server). Netzwerkverbindung.
Mit ESC kann der
Verbindungsaufbau ibersprungen
werden (bzw. er [auft im
Hintergrund weiter).
5 Archive Beim Selbsttest wird auf den Aufbau der | Wenn die Meldung nach einigen
Esc:Skip TCP/IP-Verbindung zur Sekunden nicht selbstandig
Archivierungssoftware gewartet. erlischt, Uberpriifen Sie ggf. die
Verbindung zur
Archivierungssoftware.
Mit ESC kann der
Verbindungsaufbau ibersprungen
werden (bzw. er [auft im
Hintergrund weiter).
6 TCP/RS232 | Im Selbsttest kann (noch) keine Wenn die Meldung nach einigen
Esc: Skip Verbindung zum konfigurierten Ethernet- | Sekunden nicht selbstandig
RS232-Umsetzer bzw. PC/PG mit erlischt, Uberprifen Sie ggf. die
TCP-Server aufgenommen werden. Verbindung zum Ethernet-RS232-
Umsetzer bzw. PC/PG mit
TCP-Server.
Mit ESC kann der
Verbindungsaufbau ibersprungen
werden (bzw. er [auft im
Hintergrund weiter).
7 PROFIBUS | Im Selbsttest kann (noch) keine Wenn die Meldung nach einigen
Esc:Skip Kommunikation tber PROFIBUS DP Sekunden nicht selbstandig
aufgenommen werden. erlischt, Uberprifen Sie ggf. die
Verbindung zum DP-Master.
Mit ESC kann der
Verbindungsaufbau Gbersprungen
werden (bzw. er lauft im
Hintergrund weiter).
8 PROFINET | Im Selbsttest kann (noch) keine Diese Meldung rihrt von der
Esc:Skip Kommunikation iber PROFINET Umstellung der IP-Adresse bei
aufgenommen werden. Neukonfiguration her. Sie steht so
lange an, bis der Umstellvorgang
beendet ist.
Wenn die Meldung nach einigen
Sekunden nicht selbstandig
erlischt, Uberprifen Sie ggf. die
Verbindung zum IO-Controller.
Mit ESC kann der
Verbindungsaufbau Gbersprungen
werden (bzw. er lauft im
Hintergrund weiter).
9 Factory Es werden die Voreinstellungen fir alle
Settings Parameter verwendet, keine Modelle sind
used. trainiert. Nach dem Selbsttest wird das
Auswertegerat direkt in den Adjust-Betrieb
wechseln.
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11.2 Fehlerdiagnose und Fehlermeldungen

Lfd. | Meldung Beschreibung Abhilfemanahmen
Nr.
10 | This will Der IP-Mode wird auf PNIO geé&ndert,
cause a oder er stand auf PNIO und soll einen
restart. anderen Wert erhalten. Die Anderung wird
erst mit einem Neustart des
Auswertegerats wirksam. Bestatigung mit
"OK" fuhrt zum Durchfiihren des
Neustarts. Driicken von "ESC" fiihrt dazu,
dass die Anderung nicht Gibernommen
wird und kein Neustart durchgefiihrt wird.
11 This will Beim Andern des aktuellen Parameters
reset wird ebenfalls die eingestellte
DelaySrc Triggerverzégerungsquelle auf ,Manuell®
zuriickgesetzt.
12 | Invalid Bei Eingabe einer Subnetmask unter Die Subnetzmaske muss die Form
Netmask Ports > Ethernet wurde ein unzuldssiger | xXX.XXX.XXX.Xxx mit xxx = 0...255
Wert eingegeben. Der Wert wird nicht haben und binér betrachtet von
Ubernommen. links her gesehen aus Einsen ohne
Lucke und von rechts her gesehen
aus Nullen ohne Liicke bestehen.
AufRerdem sind die Masken 0.0.0.0
und 255.255.255.255 nicht
zuléssig.
13 | Mustbe a Der eingegeben Profinet Stationsname
DNS-style entspricht nicht der DNS-Konvention.
Name
14 | Hires not Sie kdnnen mit diesem Auswertegerat Verwenden Sie einen nicht
supported keinen hochauflésenden Sensor hochauflésenden Sensor.
betreiben.
15 | Hardware not | Sie kdnnen auf lhrem Auswertegerat Verwenden Sie die
supported diese Firmwareversion nicht betreiben. Systemaktualisierung, um eine fir
Ihr Auswertegerat gultige
Firmwareversion zu installieren
oder benutzen Sie ein
Auswertegerat mit einem
Ausgabestand, der diese
Firmwareversion unterstutzt.
16 | Loading Beim Starten der Auswertung bzw. beim
modeldata. Modell(-set)wechsel werden die
Please wait... | Modeldaten geladen und vorverarbeitet.
Dies kann abhangig von der Datenmenge
einige Sekunden bis Minuten dauern.
17 | Model not Bei Betrieb mit einem Uberpriifen Sie lhre
trained Automatisierungsgerat wurde ein Modell Modellauswahl. Trainieren Sie ggf.
angewahlt, welches nicht trainiert ist das Modell neu.
18 | Modelset Bei Betrieb mit einem Entfernen Sie das nicht trainierte
incomplete Automatisierungsgerat wurde ein Modell aus dem Modellset oder
Modellset angewahlt, welches nicht trainieren Sie das fehlende Modell.
trainierte Modelle enthalt
19 | Different Bei Betrieb mit einem Prifen Sie anhand Info->Modelle
precisions Automatisierungsgerat wurde ein die Genauigkeiten der Modelle im

Modellset angewéahlt, welches Modelle
unterschiedlicher Genauigkeit enthalt.

Set. Trainieren Sie ggf. Modelle

Vision Sensor SIMATIC VS120
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11.2 Fehlerdiagnose und Fehlermeldungen

Lfd. | Meldung Beschreibung Abhilfemanahmen
Nr.
20 | Modelset too | Bei Betrieb mit einem Entfernen Sie Modelle aus dem
large Automatisierungsgerat wurde ein Modellset oder reduzieren Sie die
Modellset angewahlt, dessen Modelle Anzahl der Sub-ROls in den
nicht alle gleichzeitig im Speicher gehalten | einzelnen Modellen. Prifen Sie, ob
werden kdnnen. Sie mit geringerer Genauigkeit

arbeiten kdénnen.

Fehlerinformation FB1

Siehe hierzu Kapitel Steuerung dber ein Automatisierungssystem (SPS, PC)
/Funktionsbaustein FB1

Anzeige: Temporérer Fehler

Der "Temporéare Fehler: xx" bei der Vision Sensor SIMATIC VS120 zeigt an, dass die
Verbindung tber PROFIBUS DP bzw. PROFINET IO gestort war, mit der Anzahl "xx" der
Stdérungen.

Beispiel:

Im laufenden Betrieb wird mit HwKonfig auf die CPU eine neue Projektierung geladen.
Deswegen baut nun die CPU die Verbindung zu ihren Slaves ab und startet dann die
Kommunikation mit PROFIBUS DP neu. Dieser Vorgang wird in der Vision Sensor SIMATIC
VS120 vermerkt und die Fehlermeldungen werden als Temporéare Fehler hochgezahit.

Wenn der Zahlerstand beim Temporaren Fehler ansteigt, kann dies auf einen haufigen
Neustart der Verbindung mit PROFIBUS DP bzw. eine Neuparametrierung der Slaves durch
die CPU hindeuten. Dieser Hinweis bedeutet, dass die PROFIBUS DP-Segmente nicht
sauber arbeiten. Gegebenenfalls muss ein Fachmann fir PROFIBUS DP-Systeme das
Gesamtsystem Uberprufen.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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11.3 Diagnose durch Auswerten der LED "BF"

11.3

Diagnose durch Auswerten der LED "BF"

LED "BF" bei PROFIBUS DP

Datenaustausch noch bei der
Baudratensuche

LED "BF" | Bedeutung im Fehlerfall AbhilfemaRnahmen
ein SIMATIC VS120 ist nicht im e Uberpriifen Sie, ob der Busanschlussstecker
Datenaustausch, sondern bei der richtig steckt.
Baudratensuche o Uberpriifen Sie, ob das Buskabel zum
DP-Master nicht unterbrochen ist.
e Falls Sie einen S7-DP-Master einsetzen: Sehen
Sie in HWKonfig im Diagnosepuffer des
DP-Masters bzw. in der DP-Slave-Diagnose
nach.
blinkt SIMATIC VS120 ist weder im o Uberpriifen Sie die Leitungsléngen in Bezug auf

die Baudrate.

Uberpriifen Sie die Einstellung der
Abschlusswidersténde.

Uberpriifen Sie die Konfigurierung des DP-
Masters (PROFIBUS-Adresse, Baudrate,
Konfiguration, Busprofil).

Falls Sie einen S7-DP-Master einsetzen: Sehen
Sie in HW-Konfig im Diagnosepuffer des DP-
Masters bzw. in der DP-Slave-Diagnose nach.

LED "BF" bei PROFINET 10

11-10

PROFINET 10O ist
unterbrochen.

e |P-Adresse ist falsch.
e Falsche Projektierung
e Falsche Parametrierung

e Falscher oder fehlender
Geratename

e |O-Controller nicht vorhanden/
ausgeschaltet aber
Ethernetverbindung steht

LED "BF" | Bedeutung im Fehlerfall AbhilfemaRnahmen
ein e Busfehler (keine physikalische Uberprijfen Sie, ob der Busanschlussstecker richtig
Verbindung zu einem Subnetz | steckt.
/ Switch)
e Falsche Ubertragungs-
geschwindigkeit
e Vollduplex-Ubertragung ist
nicht aktiviert
blinkt e Die Buskommunikation Gber Uberpriifen Sie, ob die IP-Adresse oder der

Geratename mehrfach im Netz vorkommt.

Uberpriifen Sie die Einstellungen des I0-Controllers.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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11.4 Slave-Diagnose bzw. |0-Devise Diagnose

11.4 Slave-Diagnose bzw. 10-Devise Diagnose

Fehler wie z. B. "Sensor not found" I6sen eine Slave- bzw. 10-Device-Diagnose aus. Die
Slave-Diagnose verhalt sich gemaf den PROFIBUS-Normen EN 50170 und IEC 61158 /
IEC 61784. Die Diagnose kann in Abhangigkeit vom DP-Master bzw. I0-Controller mit
STEP 7 ausgelesen werden.

Wie die Slave- bzw. 1/0O-Device-Diagnose ausgelesen werden kann und wie sie aufgebaut

ist, wird im Folgenden kurz beschrieben. Eine ausfihrliche Beschreibung finden Sie im
Handbuch Dezentrales Peripheriegerét ET 200M bzw. im Programmierhandbuch PROFINET
10 — Von PROFIBUS DP nach PROFINET /0.

Hinweis

SIMATIC® VS120 unterstitzt die Steuerkommandos SYNC und FREEZE nicht. Falls der
Slave SIMATIC® VS120 dennoch eines dieser Steuerkommandos erhalt, wird Bit 0 im
Diagnosebyte 1 gesetzt (siehe Diagnose bei PROFIBUS DP).

Auslesen der Diagnose mit S 7

Falls am Auswertegerat z. B. der Fehler "Sensor not found" auftritt und Sie als DP-Master
bzw. 10-Controller eine S7-CPU einsetzen, wird am DP-Master bzw. 10-Controller der
Diagnosealarm-OB (OB 82) gestartet.

Dabei haben seine lokalen Variablen OB_82_EV_CLASS, OB_82_MDL_DEFECT und
OB82_EXT_FAULT die folgenden Werte:

Variable Wert Bedeutung
OB_82_EV_CLASS B#16#39 kommendes Ereignis
OB_82 MDL_DEFECT TRUE Baugruppenstorung
OB_82_EXT_FAULT TRUE Externer Fehler

Die eigentliche Stérungsursache kdnnen Sie leider nicht den lokalen Variablen des OB 82
entnehmen. Diese ermitteln Sie wie folgt:

e bei PROFIBUS DP: durch Aufruf der SFC 13 "DPNRM_DG" oder durch Aufruf des
SFB 54 "RALRM" im OB 82;

e Dbei PROFINET I|O: durch Aufruf des SFB 54 "RALRM" im OB 82.

Im Diagnosepuffer erscheint der Eintrag "Baugruppe gestort”, und beim Baugruppenzustand
des SIMATIC VS120 erscheint der zugehérige Text aus der GSD-Datei, z. B. "Sensor not
found".

Wenn der Fehler beseitigt ist (am Beispiel: der Sensor ist wieder gesteckt) und Sie dies am
Auswertegerat quittiert haben, wird am DP-Master bzw. |O-Controller der Diagnosealarm-OB
(OB 82) erneut gestartet.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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11.4 Slave-Diagnose bzw. /0-Devise Diagnose

Dabei haben seine lokalen Variablen OB_82_EV_CLASS, OB_82 _MDL_DEFECT und
OB82_EXT_FAULT die folgenden Werte:

Variable Wert Bedeutung
OB_82_EV_CLASS B#16#38 gehendes Ereignis
OB_82_MDL_DEFECT FALSE keine Baugruppenstérung
OB_82_EXT_FAULT FALSE kein externer Fehler

Im Diagnosepuffer erscheint jetzt der Eintrag "Baugruppe Ok", und beim
Baugruppenzustand des SIMATIC VS120 erscheint bei PROFIBUS DP der zum bisherigen
Fehler gehorige Text aus der GSD-Datei nicht mehr.

Diagnose beim PROFIBUS DP

Lesen der Diagnosedaten (Slave-Diagnose) mit der SFC13 "DPNRM_DG"

Die Bytes 7 bis 10 der mit der SFC 13 gelesenen Slave-Diagnose (Diagnosebytes 0 bis 3)
entsprechen dem 32 Bit langen Feld "Unit_Diag_Bit" der GSD-Datei SI0180ED.GSD bzw.
den in der Tabelle unter Fehlermeldungen dargestellten Diagnosebits.

Die Slave-Diagnose ist wie folgt aufgebaut:

PROFIBUS-
Telegramm

Bedeutung

Giiltigkeitsbereich

Byte 0

Stationsstatus1 (Bit 3 = 1: externe Diagnose
vorhanden)

gemal Norm

Byte 1

Stationsstatus 2

gemaf Norm

Byte 2

Stationsstatus 3

gemafl Norm

Byte 3

Master-PROFIBUS-Adresse

gemafl Norm

Byte 4

Herstellerkennung (high byte): B#16#80

gemal Norm

Byte 5

Herstellerkennung (low byte): B#16#ED

gemafl Norm

Byte 6

Lénge der SIMATIC VS120 spezifischen
Diagnosedaten incl. Byte 6: B#16#05

gemal Norm

Byte 7

Diagnosebyte 0 (z. B. Bit 1 "Sensor not found")

SIMATIC VS120-spezifisch

Byte 8

Diagnosebyte 1

SIMATIC VS120-spezifisch

Byte 9

Diagnosebyte 2

SIMATIC VS120-spezifisch

Byte 10

Diagnosebyte 3

SIMATIC VS§120-spezifisch

11-12
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Alarm empfangen mit SFB54 "RALRM"

11.4 Slave-Diagnose bzw. |0-Devise Diagnose

Der SFB 54 "RALRM" liefert bei PROFIBUS DP im Parameter TINFO (Task Information)

folgende Diagnoseinformation zurtick:

Byte Wert

Bedeutung

0 bis 19 siehe OB-Beschreibung

Startinformation des OB, in dem der SFB 54 aufgerufen
wurde.

20 bis 21 abhangig von der
Projektierung

Adresse:

Bit 0 bis 7: Stationsnummer (geman Projektierung)

Bit 8 bis 14: DP-Mastersystem-ID (gemaf
Projektierung)

Bit 15: 0

22 B#16#00

Bit O bis 3: Slavetyp (DP)
Bit 4 bis 7: Profiltyp: 0000

23 B#16#01

Bit 0 bis 3: Alarminfotyp (Alarm eines Nicht-DPV1-
Slaves/Nicht 10-Devices)

Bit 4 bis 7: Strukturversion

24 B#16#00 / B#16#01

Flags der PROFIBUS DP-Master-Anschaltung:

Bit 0 = 0: Alarm von einer integrierten Anschaltung
Bit 0 = 1: Alarm von einer externen Anschaltung
Bit 1 bis 7: jeweils 0

25 B#16#01 / B#16#00

Flags der PROFIBUS DP-Master-Anschaltung:

Bit 0 = 1 bei kommendem Alarm
Bit 0 = 0 bei gehendem Alarm
Bit 1 bis 7: jeweils 0

26 bis 27 W#16#80ED

PROFIBUS Identnummer (fest)

Vision Sensor SIMATIC VS120
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11.4 Slave-Diagnose bzw. /0-Devise Diagnose

11-14

Der SFB 54 "RALRM" liefert bei PROFIBUS DP im Parameter AINFO
(Alarmzusatzinformation) folgende Diagnoseinformation zurtck:

Byte Wert Bedeutung

0 B#16#0F Lange der empfangenen Alarminformation in Bytes: 15

1 B#16#01 Kennung fiir den Alarmtyp: 1=Diagnosealarm

2 B#16#00 Steckplatznummer der Alarm auslésenden Komponente

3 B#16#01 / B#16#02 1: kommendes Ereignis, Steckplatz gestort
2: gehendes Ereignis, Steckplatz nicht mehr gestort

4 gemal Norm Stationsstatus1 (Bit 3 = 1: externe Diagnose vorhanden)

5 gemafl Norm Stationsstatus 2

6 gemal Norm Stationsstatus 3

7 gemal Norm Master-PROFIBUS DP-Adresse

8 B#16#80 Herstellerkennung (high byte)

9 B#16#ED Herstellerkennung (low byte)

10 B#16#05 Lange der SIMATIC VS120 spezifischen Diagnosedaten
inklusive diesem Byte

11 SIMATIC® VS120 Diagnosebyte 0 (z. B. Bit 1 "Sensor not found")

12 SIMATIC® VS120 Diagnosebyte 1

13 SIMATIC® VS120 Diagnosebyte 2

14 SIMATIC® VS120 Diagnosebyte 3

Vision Sensor SIMATIC VS120
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11.4 Slave-Diagnose bzw. |0-Devise Diagnose

Diagnose bei PROFINET IO

Alarm empfangen mit SFB54 "RALRM"

Der SFB 54 "RALRM" liefert bei PROFINET IO im Parameter TINFO (Task Information)
folgende Diagnoseinformation zurtick:

Byte Wert Bedeutung

0 bis 19 siehe OB-Beschreibung Startinformation des OB, in dem der SFB 54 aufgerufen
wurde

20 bis 21 abhangig von der Adresse:

Projektierung e Bit 0 bis 10: Stationsnummer (gemaR Projektierung)

e Bit 11 bis 14: 10-System-ID (gemaf Projektierung)
e Bit15:1

22 B#16#08 e Bit 0 bis 3: Slavetyp: 1000 = PNIO
e Bit 4 bis 7: Profiltyp: 0000

23 B#16#00 e Bit 0 bis 3: Alarminfotyp: 0000
e Bit 4 bis 7: Strukturversion: 0000

24 B#16#00 / B#16#01 Flags der PNIO-Controller-Anschaltung:

e Bit 0 = 0: Alarm von einer integrierten Anschaltung
e Bit 0 = 1: Alarm von einer externen Anschaltung

e Bits 1 bis 7: jeweils 0

25 B#16#01 / B#16#00 Flags der PNIO-Controller-Anschaltung:

e Bit0 =1 bei kommendem Alarm

e Bit 0 =0 bei gehendem Alarm

e Bits 1 bis 7: jeweils 0

26 bis 27 W#16#0B01 PNIO-Device Identnummer (fest)
28 bis 29 W#16#002A Herstellerkennung (fest)
30 bis 31 W#16#0001 Identnummer der Instanz

Der SFB 54 "RALRM" liefert bei PROFINET 10 im Parameter AINFO
(Alarmzusatzinformation) folgende Diagnoseinformation zurtick:

Hinweis

Beim gehenden Alarm werden nur die Bytes 0 bis 25 des Parameters AINFO beschrieben
(siehe auch Bedeutung der Bytes 2 und 3 von AINFO)

Vision Sensor SIMATIC VS120
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11.4 Slave-Diagnose bzw. /0-Devise Diagnose

Byte Wert Bedeutung
0 bis 1 W#16#0002 Bausteintyp (fest)
2 bis 3 W#16#0022 / W#16#0016 Lénge der Diagnosedaten bei kommendem / gehendem
Alarm
4 bis 5 W#16#0100 Version (fest)
6 bis 7 W#16#0001 / W#16#000C Kennung fiir den Alarmtyp: Diagnosealarm kommend /
Diagnosealarm gehend
8 bis 11 DW#16#00000000 AP (fest)
12 bis 13 W#16#0000 Slot (fest)
14 bis 15 W#16#0001 Subslot (fest)
16 bis 19 DW#16#00000300 Modul-Identifikation (fest)
20 bis 23 DW#16#00000000 Submodul-Identifikation (fest)
24 bis 25 WH#H16#Bxxx / WH#16#0xxX Alarm Specifier bei kommendem / gehendem Alarm:
e Bits 0 bis 10: Sequenznummer
e Bit 11: Kanaldiagnose: 0 (fest)
e Bit 12: Status der herstellerspezifischen Diagnose
o Bit 13: Status der Diagnose beim Submodul
e Bit 14: reserviert: 0
e Bit 15: Application Relationship Diagnosezustand
26 bis 27 W#16#0003 Formatkennung flr herstellerspezifische Diagnose (fest)
28 bis 29 W#16#0000 Slot (fest)
30 bis 31 W#16#0001 Subslot (fest)
32 bis 33 W#16#0000 Channel (fest)
34 bis 35 W#16#0805 Properties (fest)
36 bis 37 Wert aus der Tabelle unter | Kennung fir den aufgetretenen Fehler
Fehlermeldungen

Datensatz lesen mit dem SFB52 "RDREC"

Im Gegensatz zum ereignisbezogenen Auslesen der Diagnose-Daten mit dem SFB 54 ist
auch ein zustandsbezogenes Auslesen der Diagnose-Daten mdéglich. Das
zustandsbezogene Auslesen der Diagnose-Daten fiihren Sie mit Hilfe des SFB 52 "RDREC"

durch.

Der Aufruf des SFB 52 geschieht wie folgt:

e Dem Parameter ID weisen Sie die Diagnose-Adresse des SIMATIC VS120 in
hexadezimaler Form zu.

e Dem Parameter INDEX weisen Sie den Wert 2 zu.

11-16
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Der Diagnosedatensatz ist wie folgt strukturiert:

Byte Wert Bedeutung

0 bis 1 W#16#0010 Datensatztyp: Diagnosedatensatz

2 bis 3 W#16#0012 Datensatzlange ab Byte 4: 18 Bytes

4 bis 5 W#16#0100 Version

6 bis 7 W#16#0000 Slot

8 bis 9 W#16#0001 Subslot

10 bis 11 W#16#0000 Kanal

12 B#16#08 / B#16#10 Fehler vorhanden / kein Fehler vorhanden

13 B#16#05 Kennung dafir, dass ab Byte 14 alle Variablen

wortweise abgelegt sind

14 bis 15 W#16#0003 Kennung fiir herstellerspezifische Diagnose

16 bis 17 W#16#0000 Kanalnummer

18 bis 19 W#16#0805 / W#16#1005 identischer Inhalt wie Bytes 12 und 13

20 bis 21 Wert aus der Tabelle unter | Kennung fir den aufgetretenen Fehler
Fehlermeldungen
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Allgemeine Technische Daten

Stromversorgung

Versorgungsspannung (UN)

e Verpolungssichere Eingangsspannung
e Spannungsunterbrechung (Uberbriickbar)

DC 24 V; (DC 20,4...DC 28,8 V,
Sicherheitskleinspannung, SELV).

SIMATIC VS120 besitzt keinen integrierten
Schutz gegen energiereiche Stdrimpulse im
ps-Bereich (Surge-Impuls). Externe Malnahmen
sieche EMV.

Ja
<20 ms

Stromaufnahme (IN)

typisch: | = 2 A (maximale Last von 1,5 A Uber
die digitalen Ein-/ Ausgénge)

Absicherung

max. 10 A

Einschaltstrom

l1 max. 10 A; <1 ms

Sicherheitsanforderung geman

IEC 61131-2 entspricht DIN EN 61131-2

Elektromagnetische Vertraglichkeit

Impulsférmige Stérgrélie

Vision Sensor SIMATIC VS120

Storgrofle Priifspannung Entspricht Scharfegrad
Elektrostatische Entladung nach e Luftentladung: +8 kV 3
IEC 61000-4-2 e Kontaktentladung: 6 kV
Burst-Impulse (schnelle e 2 kV (Stromversorgungsleitung) 3
transiente StorgréRen) nach e 2 kV (Signalleitung)
IEC 61000-4-4
Energiereicher Einzelimpuls (Surge) nach IEC 61000-4-5
Einkopplung Priifspannung Entspricht Scharfegrad
Unsymmetrisch 2 kV (Versorgungsleitung) 3
Gleichspannung mit
Schutzelementen
Symmetrisch 1 kV (Versorgungsleitung) 3
Gleichspannung mit
Schutzelementen
12-1
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12.1 Allgemeine Technische Daten

Elektromagnetische Vertraglichkeit

Sinusférmige Stérgrole

HF-Einstrahlung Prifwerte Entspricht Scharfegrad
(elektromagnetische Felder)
nach IEC 61000-4-3 10 V/m mit 80 % 3

Amplitudenmodulation von 1 kHz im
Bereich von 80 MHz bis 1000 MHz

nach IEC 61000-4-3 10 V/m mit 50 % Pulsmodulation bei 3
900 MHz
HF-Bestromung auf Prifwerte Entspricht Scharfegrad
Leitungen/Leitungsschirmen
nach IEC 61000-4-6 Prifspannung 10 V mit 80 % 3

Amplitudenmodulation von 1 kHz im
Bereich von 9 kHz bis 80 MHz

Storaussendung

Grenzwertklasse e Stdraussendung von elektromagnetischen Feldern nach
EN 55011: Grenzwertklasse A, Gruppe 1;

e Stéraussendung Uber Netz-Wechselstromversorgung nach
EN 55011: Grenzwertklasse A, Gruppe 1;

e Stdraussendung und Beleuchtung halten den Grenzwert nach
EN 55022: Klasse B ein.

Transport und Lagerung von Baugruppen

SIMATIC VS120 ubertrifft beziiglich Transport- und Lagerbedingungen die Anforderungen nach
IEC 61131-2. Die folgenden Angaben gelten flir Baugruppen, die in der Originalverpackung
transportiert bzw. gelagert werden.

Die klimatischen Bedingungen entsprechen IEC 60721-3-3, Klasse 3K7 fiir Lagerung und
IEC 60721-3-2, Klasse 2K4 fir Transport.

Die mechanischen Bedingungen entsprechen IEC 60721-3-2, Klasse 2M2.

Bedingungen Zulassiger Bereich

Freier Fall <1 m (bis 10 kg)

Temperatur -30 °C bis +70 °C

Luftdruck 1080 bis 660 hPa, entspricht einer Héhe von
1000 bis 3500 m

Relative Luftfeuchte (bei +25 °C) 5 bis 95 %, ohne Kondensation

Sinusférmige Schwingungen nach 5-9Hz: 3,5mm

IEC 60068-2-6 9 - 500 Hz: 9,8 m/s?

Stol3 nach IEC 60068-2-29 250 m/s2, 6 ms, 1000 Schocks

Vision Sensor SIMATIC VS120
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12.1 Allgemeine Technische Daten

Mechanische Umgebungsbedingungen fiir den Betrieb

SIMATIC VS120 ist fir den wettergeschitzten, ortsfesten Einsatz vorgesehen und erfiillt die
Einsatzbedingungen nach DIN IEC 60721-3-3 der:

o Klasse 3M3 (mechanische Anforderungen);
o Kilasse 3K3 (klimatische Umgebungsbedingungen).

Mechanische Umgebungsbedingungen, sinusférmigen Schwingungen

Frequenzbereich in Hz Priifwerte
10<f<58 0,075 mm Amplitude
58 <f< 500 1 g konstante Beschleunigung

Priifung auf mechanische Umgebungsbedingungen

Prifung auf / Priifnorm Bemerkungen

Schwingungen e Schwingungsart: Frequenzdurchléufe mit einer
Schwingungspriifung Anderungsgeschwindigkeit von 1 Oktave/Minute.
nach IEC 60068-2-6 — 10 Hz < f < 58 Hz, konstante Amplitude 0,075 mm
(Sinus) — 58 Hz =< f <500 Hz, konstante Beschleunigung 1 g

— 10 Hz <f =55 Hz, Amplitude 1 mm (nur Sensorkopf und
Beleuchtung)

e Schwingungsdauer: 10 Frequenzdurchlaufe pro Achse in jeder der
3 zueinander senkrechten Achsen.

Priifung auf / Priifnorm Bemerkungen
StoR  StoRprifung e Art des StoRes: Halbsinus
nach e Starke des StoRes:
IEC 60068-2-29 — Auswertegerat: 10 g Scheitelwert/ 16 ms Dauer
— Sensorkopf, Beleuchtung: 10 g Scheitelwert / 16 ms Dauer
e StoRrichtung: 100 St6Re in jeder der 3 zueinander senkrechten

Achsen
StoRprifung Sensorkopf, Beleuchtung:
nach e 70 g Scheitelwert / 6 ms Dauer 3 mal je Richtung

IEC 60068-2-27 3 g Scheitelwert / 11 ms Dauer 3 mal je Richtung

Klimatische Umgebungsbedingungen fiir den Betrieb

Umgebungsbedingungen Zulassiger Bereich Bemerkungen

Temperatur 0 bis +50 °C

Temperaturéanderung max. 10 °C/h

Relative Luftfeuchte max. 95 % bei +25 °C Keine Kondensation, entspricht
RH-Beanspruchungsgrad 2 nach
IEC 61131-2.

Luftdruck 1080 bis 795 hPa, entspricht

einer H6he von 1000 bis 2000 m
Schadstoff-Konzentration e SO2:<0,5ppm; RH <60 %, e Prifung: 10 ppm; 4 Tage
keine Kondensation e Prifung: 1 ppm; 4 Tage
e H2S:<0,1ppm;
RH < 60 %, keine
Kondensation
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12.1 Allgemeine Technische Daten

Hinweis

Die oben angegebenen mechanischen und klimatischen Umgebungsbedingungen fiir den
Betrieb gelten nur fir die Sensorkdpfe mit den Bestellnummern 6GF2 002-8DA01 und
6GF2 002-8EA01.

Fir den Sensorkopf mit der Bestellnummern 6GF2 002-8CB hangen die mechanischen und
klimatischen Umgebungsbedingungen vom eingesetzten Objektiv ab.

Priifspannungen nach IEC 61131-2

Stromkreise mit Bemessungsspannung Ue gegen Priifspannung
andere Stromkreise bzw. gegen Erde

0V<Ue<50V 350V
50V <Ue<100V 700 V
100V <Ue =150 V 1300 V
150 V < Ue < 300 V 2200V
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12-4 Betriebsanleitung, Ausgabe 02/2006, ASE00757506-01



Technische Daten

12.2 Technische Daten SIMATIC V/S120

12.2 Technische Daten SIMATIC VS120

Beleuchtungseinheit

LED-Ringlicht e LEDs, Wellenldnge 630 nm (rot)
e Ausfiihrung als Ring-Blitzleuchte mit Blitzdauer 20 ps ... 10 ms, diffus
e DIN EN 60825-1:1994+A11:1996+A2:2001

Gehause Kunststoff
MafRe (B x H x T) 102 x 102 x 26,5
in mm
Gewicht ca. 0,13 kg
Nennspannung DC 16,5V
Schutzart IP 65
Sensorkopf
Bilderfassung CCD-Chip %", 640 x 480, quadratische Bildpunkte; Full Frame Shutter
Bilddaten-Ubertragung  getriggerter Bildeinzug
Gehause Aluprofilgehduse, schwarz eloxiert
Mafe (Bx H x T) 42 x 42 x 110
in mm
Gewicht ca. 0,24 kg
Nennspannung DC 16,5V

SIMATIC VS120 fir SIMATIC VS120 fir ~ Sensorkopf fiir variable

grof3e Priifobjekte kleine Priifobjekte Priifobjekte

(C-/CS-Mount)
Abstand 100 mm 90 mm abhéangig vom Objektiv
Sensor-Vorderkante -
Prifling
Sichtfeld 70 mm x 50 mm 40 mm x 30 mm Variabel,
je nach Objektiv

Schutzart IP 65 nach IEC 60529
CCD-Auflésung 0,11 mm=Pixel 0,06 mm-=Pixel Bildbreite + 640 (Pixel)

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Technische Daten

12.2 Technische Daten SIMATIC VS120

12-6

Auswertegerat

Bedienerfiihrung

4-zeiliges Textdisplay und 6 Bedientasten

Einlernen neuer Modelle und
Modellsets ("Training")

Modelle kdnnen eingelernt werden.

Anzahl speicherbarer Modelle

64 verschiedene Modelle in 15 Modellsets, anwahlbar tber
Einrichtunterstitzung, Bedientasten oder digitale Eingénge,
netzausfallsicher speicherbar

Triggerung der Priifung

Extern, Uber digitalen Eingang, PROFIBUS DP, PROFINET 10
oder Ethernet TCP Verbindung, Mindestimpulslange 5 ms

Inbetriebnahme-Software

Weboberflache zur Inbetriebnahme, Montage und Justierung von
Sensorkopf und Beleuchtung

Gehause

Kunststoff, alle Kabel steckbar, geeignet fir schaltschranklosen
Aufbau

MafRe (B x H x T) in mm

170 x 140 x 76

Gewicht ca. 0,5kg
Nennspannung DC 16,5V
Schutzart IP 40 nach IEC 60529

Schnittstellen am Auswertegerét

Schnittstelle zur
Laststromversorgung

e 4poliger Rundstecker (Stifte) zur Laststromversorgung
e Leitungslange: 10 m (4 x 0.56 mm2)

e Eingangsnennspannung: DC 24 V

e Eingangsnennstrom: 2,2 A

e Eingangsspannungsbereich: DC 20,4 V... 28,8 V

Beleuchtungsansteuerung

e 4-poliger Rundstecker (Buchse) zur Spannungsversorgung
und Triggerung der Blitzleuchte

e Stromaufnahme bei 16,5 V: max. 0,3 A
e Leitungslénge: 2,5 m (4 x 0.23 mm2)

Sensorkopf-Schnittstelle

¢ Digitale Schnittstelle (26 pol. Sub-D-Buchse) zum Anschluss
des SIMATIC VS120-Sensorkopfes

e Stromaufnahme bei DC 16,5 V: max. 0,16 A
e Leitungslange: 2,5 m (26 x 0.09 mm?2)

Digitale Eingange fur DC 24 V

e 8; davon ein interruptfahiger Trigger-Eingang fiir Standard-
Binarsensoren,

e 7 weitere SPS-fahige Steuereingédnge

Digitale Ausgénge fiir DC 24 V

e 6; max. Belastung jeweils 0,5 A, jedoch in Summe hdchstens
1,5 A (15polige Sub-D-Buchse fiir Ein-/Ausgénge)

e Leitungslange: 10 m (15 x 0.14 mm?2)

DP-Schnittstelle

e 9-pol. Sub-D, Buchse; per Software programmierbar;

— potenzialgetrennt: Datenleitungen A,B; Steuerleitungen
RTS; 5V Versorgungsspannung (max. 90 mA)

— erdgebunden: Schirm der DP12-Anschlussleitung; RS 485;
potenzialgetrennt

— potenzialgebunden DC 24 V/150 mA

Ethernet-Schnittstelle

¢ 8-poliger RJ45-Stecker (Buchse), 10/100 MBit/s

Vision Sensor SIMATIC VS120
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12.2 Technische Daten SIMATIC V/S120

Seitenlénge eines Bildbreite Tatsachliche Lénge Tats&chliche Lénge
Pixels bei einer Auflésung bei einer Auflésung
von 640 x 480 von 640 x 480

SIMATIC VS120 70 mm 70/640 mm 70/320 mm

fur groRe Priifobjekte

SIMATIC VS120 40 mm 40/640 mm 40/320 mm

fur kleine Prifobjekte

C-/CS-Mount 12 mm 12/640 mm 12/320 mm

300 mm 300/640 mm 300/240 mm

Vision Sensor SIMATIC VS120
Betriebsanleitung, Ausgabe 02/2006, ASE00757506-01
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12.3
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Schnittstellenbelegung Auswertegeréat

Stromversorgung von "IN DC 24 V" (Stift)

Anschluss Name Funktion Richtung Aderfarbe
1 +24V DC 24 V Spannungsversorgung - rot

2 +24V DC 24 V Spannungsversorgung - orange

3 M Masse - schwarz
4 M Masse - braun
Schnittstelle zur Beleuchtungseinheit "LAMP" (Buchse)

Anschluss Name Funktion Richtung
1 +16V DC 16,5 V Spannungsversorgung -

2 LIGHT Impuls zum Start eines Lichtblitzes (DC 24 V') Ausgang
3 M Masse -

4 M Masse -
Schnittstelle zum Sensorkopf "SENSOR" (Buchse)

Anschluss Name Funktion Richtung
Gehause Schirm -

9 M -

10 M -

14 +16 V -

20 TxDP Bilddaten+ Eingang
21 TxDN Bilddaten- Eingang
22 CLK_P Bild-Synchronisation+ Ausgang
23 CLK_N Bild-Synchronisation- Ausgang
24 RxD_P Sensor-Parameter+ Ausgang
25 RxD_N Sensor-Parameter- Ausgang
26 M -
Peripherie-Schnittstelle "DI/DO" (Buchse)

Anschluss Name Funktion Richtung Aderfarbe
1 DISA Disable: Sperren der manuellen Eingang schwarz
Tastenbedienung, Modellauswahl tuber

Digital I/0-Eingang
SELO Select 0: Modellauswahl: Bit 0 Eingang braun
SEL1 Select 1: Modellauswahl: Bit 1 Eingang grin
SEL2 Select 2: Modellauswahl: Bit 2 Eingang orange

Vision Sensor SIMATIC VS120
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12.3 Schnittstellenbelegung Auswertegerét

Peripherie-Schnittstelle "DI/DO" (Buchse)

5 SEL3 Select 3: Modellauswahl: Bit 3 Eingang gelb
6 -- nicht benutzt -- --
7 TRG Trigger: Mit positiver Flanke wird eine Eingang blau
Auswertung gestartet
8 RES Reset: Fehler zurlicksetzen Eingang violett
9 IN_OP In Operation: Ausgang weil-schwarz
e 0= SIMATIC VS120 im Anlauf oder
Fehlermeldung wird angezeigt.
e 1 =SIMATIC VS120 funktionsfahig,
kein Fehler
10 TRD Trained: Ausgewahltes Modell ist trainiert. Ausgang weil3-braun
11 RDY Ready: Ausgang weill-griin
¢ 0= Anlauf des Gerats oder
SIMATIC VS120 im Stopp
e 1=SIMATIC VS120 im
Auswertebetrieb (Run)
12 OK Auswerteergebnis: Gelerntes Modell Ausgang weilk-orange
wurde erkannt.
13 -- nicht benutzt -- --
14 N_OK Auswerteergebnis: Gelerntes Modell Ausgang weild-rot
wurde nicht erkannt
15 M Masse - grau
PROFIBUS DP-Schnittstelle (Buchse)
Anschluss Name Funktion
1 - nicht benutzt
2 M Masse, nicht potenzialgetrennt
3 LTG_B Datenleitung (E/A)
4 RTSAS AS Sendeteil einschalten (A)
5 GND Masse, potenzialgetrennt
6 P5V + 5V (abgesichert) potenzialgetrennt
7 24V nicht potenzialgetrennt
8 LTG_A Datenleitung (E/A)
9 - nicht benutzt
Vision Sensor SIMATIC VS120
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Ethernet-Schnittstelle "ETHERNET" (Buchse)

Anschluss Name Funktion

1 TxD+ Sendedaten+

2 TxD- Sendedaten-

3 RxD+ Empfangsdaten+

4 - nicht benutzt

5 - nicht benutzt

6 RxD- Empfangsdaten-

7 - nicht benutzt

8 GND Masse, nicht potenzialgetrennt

Vision Sensor SIMATIC VS120
Betriebsanleitung, Ausgabe 02/2006, ASE00757506-01
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13.1 Auswertegerat SIMATIC VS120
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Bild 13-1 Auswerteeinheit

o Vorgesehene Befestigungsschrauben M4x12 oder langer

e Zulassige statische Biegeradien mit:
— Stromversorgungskabel mit einem Mindestradius von 40 mm
— Beleuchtungskabel mit einem Mindestradius von 25 mm
— Sensorkabel mit einem Mindestradius von 40 mm

— DI/ DO-Kabel mit einem Mindestradius von 50 mm

Vision Sensor SIMATIC VS120
Betriebsanleitung, Ausgabe 02/2006, ASE00757506-01 13-1
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13.2 Sensorkopf SIMATIC VS120
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Bild 13-3 Montagebleche Sensorkopf

1) Einpressmutter M4
2) Einpressbolzen M4 x 22

Vision Sensor SIMATIC VS120
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13.3 Beleuchtungseinheit SIMATIC VS120

13.3 Beleuchtungseinheit SIMATIC VS120

102

36

Bild 13-4 Beleuchtungseinheit

1) Schraube M4

2) Montagewinkel zur Montage an den Sensorkopf

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Lieferumfang/Ersatzteile/Zubehdr 1 4

14 .1 Komponenten

Komplettpaket
Das Komplettpaket des SIMATIC VS120 besteht aus:
e Sensorkopf mit CCD-Sensorchip zum Erfassen der Prifobjekte

¢ LED-Ringlicht rot diffus fur SIMATIC VS, Schutzart IP65 (nicht in jedem Komplettpaket
enthalten)

o Auswertegerat zur Bildauswertung, Ergebnisausgabe, PROFIBUS DP- und Ethernet-
Anbindung und Parametrierung

o Kabel zur Verbindung der einzelnen Komponenten

o Dokumentationspaket

Dokumentationspaket

Das Dokumentationspaket SIMATIC VS120 besteht aus:

o Betriebsanleitung (kompakt) SIMATIC VS120 als Papierfassung in den Sprachen
— Deutsch
— Englisch
— Spanisch
— ltalienisch
— Franzdsisch

¢ Dokumentations-CD SIMATIC VS120 mit:

— Betriebsanleitung SIMATIC VS120 in den Sprachen deutsch, englisch, spanisch,
italienisch und franzdsisch

— Betriebsanleitung (kompakt) SIMATIC VS120 in den Sprachen deutsch, englisch,
spanisch, italienisch und franzésisch

— Online-Hilfe

— Funktionsbaustein FB1 und Datenbaustein DB10 zum Datenaustausch PROFIBUS
DP und PROFINET IO

— Beispielprogramm zu FB1
— Beispielprogramm zur Archivierung von Diagnoseinformationen

— Installationshandbuch SIMATIC Automatisierungssystem S7-300

Vision Sensor SIMATIC VS120
Betriebsanleitung, Ausgabe 02/2006, ASE00757506-01 14-1
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14.2 Komplettpakete

— Gerate-Stammdatendatei SI0180ED.GSD mit der zugehdrigen Bitmap-Datei
VS1X0__N.DIB fir PROFIBUS DP

— Gerate-Stammdatendatei GSDML-V2.0-Siemens-002A-VS100-20060208. XML mit der
zugehdrigen Bitmap-Datei VS100.BMP fir PROFINET 10

Eine Ubersicht liber das komplette Lieferangebot finden Sie im Kapitel Komplettpakete.

Hinweis

Falls Sie C- oder CS-Mount-Sensoren unter IP65-Bedingungen einsetzen wollen,
verwenden Sie ein Objektiv-Schutzgehduse.

14.2 Komplettpakete

In den nachfolgenden Tabellen sind die Bestellnummern MLFB der Komplettpakete und der
Einzelkomponenten aufgefihrt.

6GF1 120-1AA

Komplettpaket SIMATIC VS120 Sichtfeld 70 x 50 mm, Kabel 2,50 m

6GF1 018-2AA10

Auswertegerat SIMATIC VS120

6GF2002-8DA01

Sensorkopf mit Montageblech (A5E00190326), Schutzart IP 65, Sichtfeld
70x50 mm

6GF7 021-1AA10

Dokumentationspaket SIMATIC VS120

6GF9002-8CA

Kabel zur Stromversorgung, 10 m

6GF9002-8CB

Kabel zum Anschluss von digitalen E/A-Geraten, 10 m

6GF9002-8CD

Kabel zwischen Auswertegerat und Sensorkopf, 2,5 m

6GF9002-8CE

Kabel zwischen Beleuchtung und Auswertegerat, 2,5 m

6GF9004-8BA

LED-Ringlicht rot diffus mit Montagewinkel (ASE00200046) fir SIMATIC VS,
Schutzart IP65

6GF1 120-1AA01

Komplettpaket SIMATIC VS120 Sichtfeld 70 x 50 mm, Kabel 10 m

6GF1 018-2AA10

Auswertegerat SIMATIC VS120

6GF2002-8DA01

Sensorkopf mit Montageblech (A5E00190326), Schutzart IP 65, Sichtfeld
70x50 mm

6GF7 021-1AA10

Dokumentationspaket SIMATIC VS120

6GF9002-8CA

Kabel zur Stromversorgung, 10 m

6GF9002-8CB

Kabel zum Anschluss von digitalen E/A-Geraten, 10 m

6GF9002-8CF

Kabel zwischen Auswertegerat und Sensorkopf, 10 m

6GF9002-8CG

Kabel zwischen Beleuchtung und Auswertegerat, 10 m

6GF9004-8BA

LED-Ringlicht rot diffus mit Montagewinkel (ASE00200046) fir SIMATIC VS,
Schutzart IP65

14-2
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Betriebsanleitung, Ausgabe 02/2006, ASE00757506-01



Lieferumtang/Ersatzteile/Zubehor

14.2 Komplettpakete

6GF1 120-2AA

Komplettpaket SIMATIC VS120 Sichtfeld 40 x 30 mm, Kabel 2,50 m

6GF1 018-2AA10

Auswertegerat SIMATIC VS120

6GF2002-8EA01

Sensorkopf mit Montageblech (A5E00190326), Schutzart IP 65, Sichtfeld
40x30 mm

6GF7 021-1AA10

Dokumentationspaket SIMATIC VS120

6GF9002-8CA

Kabel zur Stromversorgung, 10 m

6GF9002-8CB

Kabel zum Anschluss von digitalen E/A-Geraten, 10 m

6GF9002-8CD

Kabel zwischen Auswertegerat und Sensorkopf, 2,5 m

6GF9002-8CE

Kabel zwischen Beleuchtung und Auswertegerat, 2,5 m

6GF9004-8BA

LED-Ringlicht rot diffus mit Montagewinkel (ASE00200046) fir SIMATIC VS,
Schutzart IP65

6GF1 120-2AA01

Komplettpaket SIMATIC VS120 Sichtfeld 40 x 30 mm, Kabel 10 m

6GF1 018-2AA10

Auswertegerat SIMATIC VS120

6GF2002-8EA01

Sensorkopf mit Montageblech (A5E00190326), Schutzart IP 65, Sichtfeld
40x30 mm

6GF7 021-1AA10

Dokumentationspaket SIMATIC VS120

6GF9002-8CA

Kabel zur Stromversorgung, 10 m

6GF9002-8CB

Kabel zum Anschluss von digitalen E/A-Geraten, 10 m

6GF9002-8CF

Kabel zwischen Auswertegerat und Sensorkopf, 10 m

6GF9002-8CG

Kabel zwischen Beleuchtung und Auswertegerat, 10 m

6GF9004-8BA

LED-Ringlicht rot diffus mit Montagewinkel (ASE00200046) fir SIMATIC VS,
Schutzart IP65

6GF1 120-3AB

Komplettpaket SIMATIC VS120 Sichtfeld variabel, Kabel 2,50 m

6GF1 018-2AA10

Auswertegerat SIMATIC VS120

6GF2002-8CB

Sensorkopf mit Montageblech (A5E00190326), Schutzart IP 65, Sichtfeld
variabel

6GF7 021-1AA10

Dokumentationspaket SIMATIC VS120

6GF9002-8CA

Kabel zur Stromversorgung, 10 m

6GF9002-8CB

Kabel zum Anschluss von digitalen E/A-Geraten, 10 m

6GF9002-8CD

Kabel zwischen Auswertegerat und Sensorkopf, 2,5 m

6GF1 120-3AB01

Komplettpaket SIMATIC VS120 Sichtfeld variabel, Kabel 10 m

6GF1 018-2AA10

Auswertegerat SIMATIC VS120

6GF2002-8CB

Sensorkopf mit Montageblech (ASE00190326), Schutzart IP 65, Sichtfeld
variabel

6GF7 021-1AA10

Dokumentationspaket SIMATIC VS120

6GF9002-8CA

Kabel zur Stromversorgung, 10 m

6GF9002-8CB

Kabel zum Anschluss von digitalen E/A-Geraten, 10 m

6GF9002-8CF

Kabel zwischen Auswertegerat und Sensorkopf, 10 m

Vision Sensor SIMATIC VS120
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14.3 Zubehor
14.3 Zubehor
MLFB Bezeichnung
6XV1 850-2HH20 Ethernet-Kabel RJ45 x RJ45, 2 m lang, Sende- und Empfangsleitung
gekreuzt.
6XV1 850-2GH20 Ethernet-Kabel RJ45 = RJ45, 2 m lang, Sende- und Empfangsleitung nicht
gekreuzt.
Unterstiitzte Sensoren
MLFB Objektiv Max. Auflésung Entzerrungsfaktor | Licht
6GF2002-8AA Fix-Fokus 6,5mm | 640 x 480 Pixel 50 Infrarot mit
Infrarot-Bandfilter
6GF2002-8BA Fix-Fokus 8mm 640 x 480 Pixel 5 Infrarot mit
Infrarot-Bandfilter
6GF2002-8CB C-Mount 640 x 480 Pixel 0 Tageslicht
tubustauglich
6GF2002-8DA01 | Fix-Fokus 6,5mm | 640 x 480 Pixel 130 Tageslicht
6GF2002-8EA01 | Fix-Fokus 8mm 640 x 480 Pixel 50 Tageslicht
6GF2002-8FA01 Fix-Fokus 16mm | 640 x 480 Pixel 0 Tageslicht
Hinweis
Weiteres Zubehdr wie IP65 Objektiv-Schutzgehduse, Schutzgehduse, LED-Ringlicht,
Halterung, Sensorkopfhalter und Sensorkopfhalter (massiv) finden Sie im:
o Katalog simatic sensors mit der Bestellnummer E86060-K8310-A111-A2SIMATIC
SENSORS;
¢ Internet unter http://www.automation.siemens.com/simatic-sensors oder
http://www.siemens.com/automation/mall.
Vision Sensor SIMATIC VS120
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14.4 C-Mount-Objektiv und Sichitfenstergrof3e

14.4 C-Mount-Objektiv und Sichtfenstergrofie

Hinweis

Fir Ihre Applikation kdnnen Sie in nachfolgender Tabelle fur Ihre Applikation durch Auswahl
des passenden Abstands und Sichtfensters das passende Objektiv auswahlen.

Abstand Objektiv Sichtfenster
Objektivvorderkante —
Objekt in m

Bildbreite | Bildhohe | MLFB Brennweite in mm,

in mm in mm Lichtstarke
0,30 91 68 6GF9 001-1BLO1 12, 1:1,4
0,40 121 90 6GF9 001-1BLO1 12,1:1,4
0,40 92 69 6GF9 001-1BF01 16, 1:1,4
0,50 115 85 6GF9 001-1BF01 16, 1:1,4
0,50 72 54 6GF9 001-1BGO1 25,114
0,60 87 65 6GF9 001-1BGO1 25,114
0,70 101 75 6GF9 001-1BGO1 25,114
0,80 115 86 6GF9 001-1BGO01 25,1:1,4
0,80 85 63 6GF9 001-1BHO1 35,1:1,6
0,90 95 71 6GF9 001-1BHO1 35,1:1,6
1,00 105 79 6GF9 001-1BHO01 35, 1:1,6
1,10 116 86 6GF9 001-1BHO1 35,1:1,6
1,20 126 94 6GF9 001-1BHO1 35,1:1,6
1,20 81 60 6GF9 001-1BJO1 50, 1:2,8
1,30 88 65 6GF9 001-1BJO1 50, 1:2,8
1,40 95 71 6GF9 001-1BJO1 50, 1:2,8
1,50 102 76 6GF9 001-1BJ0O1 50, 1:2,8
1,60 109 81 6GF9 001-1BJO1 50, 1:2,8
1,70 116 87 6GF9 001-1BJO1 50, 1:2,8
1,70 79 59 6GF9 001-1BKO1 75,1:2,8
1,80 84 63 6GF9 001-1BKO1 75,1:2,8
1,90 89 66 6GF9 001-1BKO01 75,1:2,8
2,00 94 70 6GF9 001-1BKO1 75,1:2,8
2,10 99 73 6GF9 001-1BKO1 75,1:2,8
2,20 103 77 6GF9 001-1BKO01 75,1:2,8

Vision Sensor SIMATIC VS120
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14.4 C-Mount-Objektiv und Sichitfenstergrof3e

Abstand Objektiv Sichtfenster

Objektivvorderkante —

Objekt in m

2,30 108 81 6GF9 001-1BKO01 75,1:2,8

2,40 113 84 6GF9 001-1BKO01 75,1:2,8

2,50 118 88 6GF9 001-1BKO01 75,1:2,8

2,60 122 91 6GF9 001-1BKO01 75,1:2,8

2,60 88 66 6GF9 001-1BJ01 und 6GF9 | 50 und Brennweiten-
001-1BV verdoppler

2,70 92 69 6GF9 001-1BJ01 und 6GF9 | 50 und Brennweiten-
001-1BV verdoppler

2,80 96 71 6GF9 001-1BJ01 und 6GF9 | 50 und Brennweiten-
001-1BV verdoppler

2,90 99 74 6GF9 001-1BJ0O1 und 6GF9 | 50 und Brennweiten-
001-1BV verdoppler

3,00 103 77 6GF9 001-1BJ0O1 und 6GF9 | 50 und Brennweiten-
001-1BV verdoppler

Vision Sensor SIMATIC VS120
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15.1 A&D-Mall / Interaktiver Katalog (CA01)

Im Online-Katalog CAO1 des Bereichs Automation & Drives konnen Sie Folgendes im Detail
ansehen und bestellen:

e Produkte
e Systeme

Internet-Adresse:
http://mall.ad.siemens.com

15.2 Service und Support

Technical Support

Sie erreichen den Technical Support fir alle A&D-Produkte unter:
Telefon: ++49 (0) 180 5050 222
e Fax: ++49 (0) 180 5050 223

Internet

e Sie erreichen uns im Internet unter:
http://www.siemens.com/automation/service&support

¢ Support-Anfragen beantworten wir [hnen unter:
http://www.siemens.de/automation/support-request

¢ Den Online-Katalog und das Online-Bestellsystem finden Sie unter:
www.siemens.de/automation/mall

o Weitere Informationen zu Factory Automation Sensors erhalten Sie unter

http://www.siemens.de/simatic-sensors

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Richtlinien und Erklarungen 1 6

CE-Kennzeichnung
SIMATIC VS120 erflllt die Anforderungen und Schutzziele der nachfolgend aufgefiihrten

EG-Richtlinie.
EMV-Richtlinie
Die Gerate erfillen die Anforderungen der EG-Richtlinie “89/336/EWG Elektromagnetische
Vertraglichkeit” (gedndert durch 91/263/EWG, 92/31/EWG und 93/68/EWG) und sind
entsprechend der CE-Kennzeichnung fiir den Einsatz im Industriebereich ausgelegt.
Einsatzbereich Anforderung an
Stéraussendung Storfestigkeit
Industrie EN 61000-6-4: 2001 EN 61000-6-2: 2001
Konformitatserklarung

Die EG-Konformitatserklarungen und die zugehérige Dokumentation werden gemaf der
oben genannten EG-Richtlinie fir die zustadndigen Behdrden zur Verfligung gehalten bei:

Siemens Aktiengesellschaft
Automation and Drives
Factory Automation Sensors
P.O.Box 4848

90437 NUERNBERG
GERMANY

Ihr zustandiger Vertriebsbeauftragter kann diese auf Anfrage zur Verfiigung stellen.

Aufbaurichtlinien beachten

Die Aufbaurichtlinien und Sicherheitshinweise, die in dieser Dokumentation angegeben sind,
sind bei der Inbetriebnahme und im Betrieb zu beachten.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Richtlinien und Erkldrungen

DIN ISO 9001-Zertifikat

Das Qualitatssicherungssystem unseres gesamten Produktentstehungsprozesses
(Entwicklung, Produktion und Vertrieb) erfillt die Anforderungen der DIN ISO 9001
(entspricht EN29001: 1987).

Dies wurde uns von der DQS (Deutsche Gesellschaft zur Zertifizierung von
Qualitdtsmanagementsystemen mbH) bestatigt.

EQ-Net Zertifikat Nr.: 1323-01

Lizenzvertrag fir Liefersoftware

EMV

16-2

Das Gerat wird mit installierter Software geliefert. Bitte beachten Sie die zugehdrigen
Lizenzvereinbarungen.

USA

Federal This equipment has been tested and found to comply with the limits for a Class
Communications A digital device, pursuant to Part 15 of the FCC Rules. These limits are
Commission designed to provide reasonable protection against harmful interference when
Radio Frequency the equipment is operated in a commercial environment. This equipment
Interference generates, uses, and can radiate radio frequency energy and, if not installed
Statement and used in accordance with the instruction manual, may cause harmful

interference to radio communications. Operation of this equipment in a
residential area is likely to cause harmful interference in which case the user
will be required to correct the interference at his own expense.

Shielded Cables

Shielded cables must be used with this equipment to maintain compliance with
FCC regulations.

Modifications

Changes or modifications not expressly approved by the manufacturer could
void the user’s authority to operate the equipment.

Conditions of

This device complies with Part 15 of the FCC Rules. Operation is subject to

Operations the following two conditions: (1) this device may not cause harmful
interference, and (2) this device must accept any interference received,
including interference that may cause undesired operation.

CANADA

Canadian Notice

This Class B digital apparatus complies with Canadian ICES-003.

Avis Canadien

Cet appareil numérique de la classe b est conforme a la norme NMB-003 du
Canada.

AUSTRALIA

This product meets the requirements of the AS/NZS 3548 Norm (Class A).

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Aktor oder Aktuator

Bauelement am Ausgangsteil einer Steuer- oder Regelstrecke, welches in Energie- oder
Massenstrome eingreift und darin Verdnderungen bewirkt.

ASCII
American Standard Code for Information Interchange.

Auswertegerat
SIMATIC VS120 Hardware-Geréat zur Erkennung der Modelle und Priflinge. Die Bedienung
erfolgt interaktiv Gber Bedientasten und ein Anzeigefeld oder signalgesteuert Gber ein
Automatisierungssystem.

Automatisierungssystem
Ein Automatisierungssystem ist eine Speicherprogrammierbare Steuerung, die aus
mindestens einer Zentralbaugruppe, verschiedenen Ein— und Ausgabebaugruppen sowie
Bedien— und Beobachtungsgeraten besteht.

AWL
Anweisungsliste -> Anwenderprogramm, in dem die Steuerungsfunktionen in Form von
Anweisungen aufgelistet sind.

BF
Busfehler

Bit
Binary digit

Bus

Ein Leitungssystem zur Datenlbertragung zwischen den Komponenten eines
Computersystems. Eine wesentliche Eigenschaft eines Busses ist die Anzahl der Bits, die
dieser gleichzeitig Ubertragen kann. Es werden serielle (ein Bit nach dem anderen) und
parallele Bussysteme (mehrere Bits gleichzeitig auf mehreren Leitungen) unterschieden.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Byte

CCD

Com-Server

CPU

Binary term

Charge Coupled Device

Ein Com-Server stellt die Kommunikationszentrale zwischen einem seriellen Endgerat
(Maschine, Messgerat, Steuerung ...) und dem TCP/IP Computernetzwerk dar.

Central Processing Unit -> Zentrale Verarbeitungseinheit

Cross-Over-Kabel

Csv

DB

Ein Cross-Over-Kabel kann nur zur Direktverbindung zwischen zwei PCs bzw. Geraten
eingesetzt werden. Beide PCs/Gerate kdnnen durch die gedrehten Sende- und
Empfangsleitungen, ohne zuséatzliche Komponente (HUB, Switch) kommunizieren.

Beide, PC und Auswertegerat, missen einen Ethernet RJ45 Anschluss besitzen.

Character Separated Values -> Eine CSV-Datei (mit z.B. Microsoft-Excel lesbar) ist eine
Textdatei zur Speicherung oder zum Austausch einfach strukturierter Daten.

Datenbaustein

DHCP: Dynamic Host Configuration Protocol

DHCP-Client

Glossar-2

Ein TCP/IP-Dienstprotokoll, das fir eine bestimmte Zeitdauer dynamische Konfigurationen
von Host-IP-Adressen bietet und damit zusammenhangende Konfigurationsparameter an
berechtigte Netzwerkclients verteilt. DHCP bietet eine sichere, zuverlassige und einfach zu
verwendende Konfiguration von TCP/IP-Netzwerken, verhindert Adresskonflikte und hilft bei
der Verwendung von IP-Adressen im Netzwerk zu sparen. DHCP verwendet ein
Client/Server-Modell, in dem der DHCP-Server die zentrale Verwaltung von IP-Adressen
msernimmt, die im Netzwerk verwendet werden. Clients mit DHCP-Unterstiitzung kénnen
dann den Lease einer IP-Adresse von einem DHCP-Server bereits beim Starten des
Netzwerkes anfordern und erhalten.

Jedes netzwerkféhige Gerat, das die Fahigkeit zur Kommunikation mit einem DHCP-Server
unterstutzt, um dadurch dynamisch geleaste IP-Konfigurationen und weitere optionale
Parameterinformationen zu erhalten.

Vision Sensor SIMATIC VS120
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DHCP-Server
Ein Computer, auf dem der Microsoft DHCP-Dienst ausgefiihrt wird. Dieser bietet DHCP-
aktivierten Clients dynamische Konfiguration der IP-Adressen und damit
zusammenhangende Informationen.

DI/DO
Digital Input /Digital Output -> Digitaler Eingang/ Digitaler Ausgang

DIN

Deutsches Institut fiir Normung

Distorsion: Verzeichnung

Abbildungsfehler, der sich darin duert, dass bei der Abbildung eines rechteckigen Gitters
die Geraden nach auf3en oder innen gekrimmt werden.

DNS-Server: Domain Name System-Server

Eine hierarchische verteilte Datenbank, die Zuordnungen von DNS-Doméanennamen zu
verschiedenen Datentypen, beispielsweise IP-Adressen, enthalt. DNS ermdglicht das
Suchen von Computern und Diensten anhand von benutzerfreundlichen Namen und
ermdglicht auRerdem die Suche nach anderen in der Datenbank gespeicherten
Informationen.

Download
In der Kommunikationstechnik die Ubertragung einer Datenkopie von einem entfernten
Computer auf den anfordernden Computer, z.B. Betriebsystem von PC auf Steuerung.
DP
Dezentrale Periphe
EEPROM

Electrically Erasable Programmable Read Only Memory -> Elektrisch Iéschbarer,
programmierbarer Nur-Lese-Speicher

Einrichtunterstiitzung

Software: Web-Server-Applikation, in der die meisten Bedienschritte am PC-Bildschirm mit
Maus und Tastatur durchgefihrt werden, um Modelle auszuwerten und anzuzeigen.

EMV
Elektro-Magnetische Vertraglichkeit

Vision Sensor SIMATIC VS120
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Endian

Entprellung

Ethernet

FB

Firmware

FUP

Gateway

Glossar-4

In unterschiedlichen Computerarchitekturen werden Daten teilweise unter Verwendung
verschiedener Bytereihenfolgen gespeichert. Intel-basierte Computer speichern Daten z. B.
anders als die Steuerung von Siemens (S7), namlich in umgekehrter Reihenfolge. Die
Bytereihenfolge von Intel, genannt Little-Endian, ist also die Umkehrung der Bytereihenfolge
S7 Big-Endian.Es gilt fiir:

o Little-Endian: Das hoéchstwertige Byte befindet sich am rechten Ende eines Wortes.

¢ Big-Endian:Das héchstwertige Byte befindet sich am linken Ende eines Wortes.

Bei elektrischen Schalt- oder Tastkontakten kommt es beim Schlief3en des Kontakts nicht
sofort zum permanenten elektrischen Kontakt, sondern die Verbindung 6ffnet und schlief3t
mehrfach im Zeitraum eines Sekundenbruchteils. Dieser Effekt flihrt bei digitalen
Eingabeverarbeitungsgeraten (Computertastatur, Eingabecontroller an Tastenfeldern etc.)
dazu, dass jeder dieser Prellvorgédnge als eigene Eingabe (Mehrfacheingabe) registriert wird.
Seit der Entdeckung dieses Phanomens wurden verschiedene Hard- und Softwareverfahren
entwickelt. Den Effekt diesem entgegenzuwirken nennt man Entprellen, also eine
Entprellschaltung oder Entprellroutine.

Ist ein bestimmter Typ eines lokalen Netzwerkes, das nach einem von Intel, DEC und Xerox
definierten Standard arbeitet.

Funktionsbaustein

Softwareroutinen, die im Read Only Memory (ROM) gespeichert sind. Startup-Routinen und
maschinennahe I/O-Befehle werden in der Firmware gespeichert. Die Firmware nimmt
hinsichtlich Anderungsfreundlichkeit eine Zwischenstellung zwischen Software und
Hardware ein.

Funktionsplan -> Der Funktionsplan ist die grafische Darstellung von Steuerungsfunktionen.
Jede Steuerungsaufgabe (Funktion) erhalt ein entsprechendes Symbol.

Ist ein Gerat, das mit mehreren physischen TCP/IP-Netzwerken verbunden ist, die
untereinander IP-Pakete weiterleiten oder verteilen kénnen. Ein Gateway Ubersetzt
verschiedene Transportprotokolle oder Datenformate (beispielsweise IPX und IP) und wird
zu Netzwerken in erster Linie aufgrund dieser Ubersetzungsfunktion hinzugefiigt.

Gateways werden auch als IP-Router bezeichnet.
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Gnd

GSD

Handshake

HF

Hostname

HTML

HTTP

IEC

IP-Adresse

Ground -> Erdung

Gerate-Stammdaten-Datei

Verfahren zur Synchronisation der Datenlibertragung bei unregelmaRig anfallenden Daten.
Der Sender signalisiert, wenn er neue Daten senden kann, und der Empfanger, wenn er fir
neue Daten aufnahmebereit ist.

Hochfrequent

Der DNS-Name eines Geréats in einem Netzwerk. Diese Namen werden dazu verwendet,
Computer im Netzwerk zu finden. Damit ein Computer gefunden werden kann, muss sein
Hostname in der Hostsdatei angezeigt werden oder einem DNS-Server bekannt sein. Bei
den meisten Computern unter Windows sind Hostname und Computername identisch.

HyperText Markup Language -> Klartextsprache zur Strukturierung von Text und Hypertext

HyperText Transfer Protocol -> Protokoll das hauptséachlich von Internet-Browsern im World-
Wide Web benutzt wird.

International Electrotechnical Commission -> Internationale Elektrotechnische Kommission

Internet Protocol

Eine 32-Bit-Adresse zur Identifizierung eines Knotens in einem IP-Netzwerk. Jedem Knoten
im IP-Netzwerk muss eine eindeutige IP-Adresse zugewiesen werden. Diese besteht aus
der Netzwerkkennung und einer eindeutigen Hostkennung. Die Adresse wird in der Regel
durch die Dezimalwerte der einzelnen Oktette, getrennt durch Punkte, dargestellt
(beispielsweise 192.168.7.27). Unter dieser Version von Windows kénnen Sie die IP-
Adresse statisch oder dynamisch durch DHCP konfigurieren.
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Kontur

KOP

LAN

LCD

LED

MAC

MAC-Adresse

Geschlossene Linie, die vollstdndig am Rand eines Objektes verlauft, also ausschliel3lich
aus Randpunkten besteht.

Kontaktplan -> Grafische Darstellung der Steuerungsfunktionen in Anlehnung an die
Stromlaufplane aus der Schiitztechnik. Die Strompfade sind jedoch waagerecht
untereinander angeordnet, und es werden abweichende Symbole verwendet.

Local Area Network -> lokales Netzwerk; z.B. Ethernet-Netzwerk innerhalb eines Gebaudes.

Liquid Crystal Display -> Fliissigkristallanzeige.

Light Emitting Diode -> Leuchtdiode.

Media Access Control -> Zugriffssteuerung auf das Netz

Die MAC-Adresse ist die Hardware-Adresse eines jeden Netzwerkgerates (Netzwerkkarte,
Switches), die zur eindeutigen Identifikation des Gerats im Netzwerk dient. Die MAC-
Adresse wird fest in einem Chip eingebrannt und kann in der Regel nicht mehr verandert
werden.

Main-ROI bzw. ROI

Master

MLFB

Glossar-6

Region of Interest -> Region von Interesse. Main-ROI ist derjenige Bereich der
Bildauswertung mit relevanten Merkmalen der Priiflinge.

In einem Kommunikationssystem als Master konfiguriertes Gerat leitet die Daten an das
Gerat weiter, das als Slave konfiguriert wurde. Der Master ist immer der aktive Partner.

Maschinenlesbare Fabrikatebezeichnung ->Die MLFB ist die Bestellnummer eines
Produktes und ist zugleich Typ-/Systembezeichnung.
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NF
Niederfrequent.
PC
Personal Computer.
PELV
Protective extra low voltage->Funktionskleinspannung mit sicherer Trennung.
Persistenz
Persistenz ist die Fahigkeit, Datenstrukturen (oder Objekte) in nicht-fliichtigen
Speichermedien wie Dateisystemen oder Datenbanken zu speichern. D. h. im Auswertegerat
SIMATIC VS120 werden die Daten Netzausfallsicher gespeichert.
PG
Programmiergeréat.
Ping

Ein Dienstprogramm zum Uberpriifen von Verbindungen zu einem oder mehreren
Remotehosts. Der Befehl "ping" verwendet die Echoanforderungs- und
Echoantwortmeldungspakete von ICMP, um zu ermitteln, ob ein bestimmtes IP-System in
einem Netzwerk betriebsbereit ist. Ping erleichtert die Diagnose von Fehlern des IP-
Netzwerkes oder des Routers.

Port oder Portadresse

Adresse fiir einen Kanal zum Datentransfer zwischen einem Eingabe- oder Ausgabegerat
und dem Prozessor. Aus Sicht der CPU stellt der Port eine oder mehrere Speicheradressen
dar, an welche die CPU Daten senden oder von denen sie Daten empfangen kann. Spezielle
Hardware, z.B. eine Erweiterungsplatine, legt Daten vom Gerat in den Speicheradressen ab
und sendet Daten von diesen Adressen zum Geréat. Einige Ports sind dabei nur flr die
Eingabe oder nur fur die Ausgabe bestimmt.

PROFIBUS
Process Field Bus->Internationale Feldbusnorm nach EN 50170/IEC 61158

PROFIBUS DP

PROFIBUS-DP (Dezentrale Peripherie) wird zur Ansteuerung von Sensoren und Aktoren
durch eine zentrale Steuerung in der Fertigungstechnik eingesetzt. Ebenfalls eingesetzt zur
Verbindung von "verteilter Intelligenz", also Vernetzung von mehreren Steuerungen
untereinander. Datenlbertragung bis zu 12MBit/sec. auf verdrillter Zweidrahtleitung und
Datenubertragung in Ausnahmeféllen Uber Schleifkontakte flr mobile Teilnehmer oder Gber
optische Datenlibertragung im freien Raum.
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PROFINET Device

PROFINET 10

Proxy

Ein PROFINET 10 System wird aus den folgenden Geraten zusammengesetzt:
e |O-Controller ist eine Steuerung oder ein PC, der Automatisierungsaufgaben kontrolliert.

e 10-Device ist ein Feldgerat, das von einem 10-Controller konfiguriert und gesteuert wird.
Ein 10-Device besteht aus mehreren Modulen und Submodulen.

e |O-Supervisor ist ein Engineering Werkzeug typischerweise basierend auf einem PC um
die einzelnen 10-Devices zu parametrieren, diagnostizieren und die gesamte Anlage zu
projektieren. Der Controller bekommt seine Daten vom Supervisor und konfiguriert
daraufhin das Device

Zwischen einem |O-Controller und einem 10-Device wird eine Application-Relation (AR)
aufgebaut. Uber diese AR werden Communication-Relations (CR) mit unterschiedlichen
Eigenschaften fur den Parametertransfer, zyklischen Datenaustausch und Alarm
Behandlung festgelegt.

Die Eigenschaften und Mdglichkeiten von einem 10-Device werden in einer Generic System
Description (GSD) Datei beschrieben. Diese Datei ist in GSDML (GSD Markup Language) -
eine Erweiterung des XML - geschrieben und dient einem Planungswerkzeug als Grundlage
fur die Planung der Konfiguration eines PROFINET I0-Systems.

PROFINET IO (Input Output) zur Ansteuerung von Sensoren und Aktoren durch eine
zentrale Steuerung in der Fertigungstechnik.

Ein Computer, der Rundsendungen von Namensabfragen entgegennimmt und bei Namen
antwortet, die nicht zu dem lokalen Subnet gehen. Zur Namensauswertung kommuniziert der
Proxy mit einem WINS-Server und behalt die Namen dann fir eine gewisse Zeit im Cache
bei.

RS 232: Recommended Standard 232

SELV

Sensor

Glossar-8

RS ist in anerkannter Industriestandard fir die serielle Datentbertragung. Fur
Leitungslangen kleiner 15 m. Keine Differenzauswertung. Senden und Empfangen auf
unterschiedlichen Leitungen.

Safety extra low voltage->Sicherheitskleinspannungs-Stromkreis.

Ein Sensor oder (Mess-)Fuhler ist in der Technik ein Bauteil, das neben bestimmten
physikalischen oder chemischen Eigenschaften (z. B.: Warmestrahlung, Temperatur,
Feuchtigkeit, Druck, Schallwechseldruck, Schall, Helligkeit, Magnetismus, Beschleunigung,
Kraft) auch die stoffliche Beschaffenheit seiner Umgebung qualitativ oder als MessgroRe
quantitativ erfassen kann.
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Server
Netzwerkstation, die fur andere Stationen Dienste anbietet und Ressourcen zur Verfliigung
stellt. Z. B. ein Rechner, der Datenbestéande verwaltet und diese je nach Bedarf an andere
Rechner weitergibt.

SF

Sammelfehler

Shutter Speed: Verschlusszeit

Die Verschlusszeit gibt an, wie lange der CCD-Sensor einer Kamera belichtet wird. Je mehr
Licht vorhanden ist, desto kiirzer kann der Bediener die Verschlusszeit wahlen und
umgekehrt. Bei langen Verschlusszeiten steigt die Gefahr, das Bild zu verwackeln.

SIMATIC S7

Siemens Automatisierungssystem mit den Steuerungsfamilien SIMATIC S7-300 und
SIMATIC S7-400.

Slave

In einem Kommunikationssystem als Slave konfiguriertes Gerat erhalt seine Daten von
einem Gerat, das als Master konfiguriert wurde. Der Slave ist immer der passive Partner.

SNTP: Simple Network Time Protocol

Das SNTP ist eine vereinfachte Version des NTP und das NTP ist eines der altesten noch
immer verwendeten TCP/IP-Protokolle.

SP1
Service Pack 1 -> Erganzungssoftware zum Betriebssystem Microsoft Windows XP
Professional und Internet Explorer 6.0.
SPS
Speicher Programmierbare Steuerung.
STEP 7
STEP 7 ist eine Programmiersoftware flr die Steuerungsfamilien S7-300 und S7-400
Sub-D

Typenbezeichnung fir einen Steckverbinder.
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Sub-ROI

Derjenige Bereich der Bildauswertung im Main-ROI mit speziellen relevanten Merkmalen der
Priflinge. Sub-ROls werden eingerichtet, falls die Merkmale des Main-ROls zur Auswertung
nicht genlgen.

Switch: engl. Weiche

Ein Switch ist ein elektronisches Gerat zur Verbindung mehrerer Computer bzw. Netz-
Segmente in einem lokalen Netz (LAN) &hnlich einem Hub. Man spricht bei einem Switch
auch von einem intelligenten Hub. Der Switch arbeitet in seiner urspringlichen Form auf der
Schicht 2 (Sicherungsschicht) des OSI-Modells. Der Switch verarbeitet 48 Bit MAC-
Adressen und legt dazu eine SAT (Source Address Table) an.

Ein Switch wird wegen der dhnlichen Eigenschaften zur Bridge oft auch als Multi-Port-Bridge
bezeichnet. Der Begriff Switch fiir einen Ethernet-Switch ist dabei die Kurzform von
Switching Hub und bezeichnet die Fahigkeit, ein Switched Ethernet zu betreiben.

TCP
Transmission Control Protocol -> Verbindungsorientiertes Protokoll zur gesicherten
Datenlibertragung.

TCP/IP
Sammelbegriff fir eine ganze Protokollfamilie.

Trigger

Ein Trigger ist eine Schaltung die bei einem bestimmten Ereignis etwas auslost.

URL: Uniform Resource Locator

Eine Adresse, die einen Ort im Internet eindeutig identifiziert. Einem URL fir eine WWW-
Seite ist http:// vorangestellt. Ein URL kann weitere Einzelheiten enthalten, beispielsweise
den Namen einer Hypertextseite, der normalerweise durch die Dateinamenerweiterung
HTML oder HTM identifiziert wird.

VDE
Verband der Elektrotechnik, Elektronik und Informationstechnik e. V.

Vision Sensor SIMATIC VS120

Hard- und Software: Gesamtpaket mit den Komponenten: Sensor, LED-Auflichtbeleuchtung,
Auswertegerat, Verbindungskabel, Montageanleitung, CD mit Einrichtunterstitzung und
Dokumentationen.

WAN

Wide Area Network -> Weitbereichs-Netzwerk; z.B. Internet.
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XML

Extensible Markup Language ->XML ist ein Standard zur Definition von Formaten fur den
Datenaustausch im Internet.

Zahler

Ein Zahler erfasst die Zustandsanderungen (Flanke) eines digitalen Signals. Bei jeder
Zustandsanderung erhoht (inkrementiert) oder verringert (dekrementiert) der Zahler einen
Wert, der von der SIMATIC S7 oder einer SPS ausgewertet wird.
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