DATENBLATT
VLMSo ASTECH

Angewandte Sensortechnik

VLM60
Sensor fiir Geschwindigkeit und Lange

as berlihrungslos-optisch arbeitende VLM60 ist ein modernes
Geschwindigkeits- und Léngenmessgerat in einem robusten
Aluminium IP65-Gehause. Eine automatisch geregelte WeiBlicht-LED
beleuchtet die Oberflache des Messobjekts. Das reflektierte Licht
wird von der integrierten Prazisionsoptik auf den Optical Track Bildsensor
projiziert. Die Bewegung des Messobjektes wird auf diese Weise mittels eines
Korrelationsverfahrens gemessen. Dabei wird die Geschwindigkeit bidirektional
sowohl in x- als auch in y-Richtung erfasst. Das VLM60 kann als direkter Ersatz
fur Messrader- oder sonstige Drehgeberapplikationen eingesetzt werden. Der
eingebaute TTL-Inkrementalausgang halt fur die beiden Bewegungsrichtungen
je zwei Impulsphasen vor. Optional kann der beriihrungslose Sensor um eine
Ethernetbasierte Feldbusschnittstelle erweitert werden. Durch die flexible

Einbaulage, die geringen AbmaRe und den kurzen Messabstand von 100 mm
lasst sich das VLM60 in verschiedenste Anlagen einfach integrieren.

Merkmale Anwendungen

. Erfassung von Langs- und Querbewegung . Geeignet flr unterschiedliche Einsatzfille wie z.B. Zuschnitt,
. Erkennung Richtungswechsel Positionierung, Regelung, Nachkontrolle, Qualitatssicherung

. Keine Mindestgeschwindigkeit, Messung ab 0 m/s . Messung verschiedenster Produktformen wie z.B. Bander, Bahnen,
u Keine Objektberthrung, kein Schlupf, verschleiRfrei Platten, Rohre, Profile, etc.

. Keine gesundheitsschadigende Laserstrahlung . Integrierbar u.a. in Wickler-, Langsteilanlagen oder Beschichtungs- und
. Made in Germany Inspektionslinien

Technische Daten

Arbeitsabstand und -bereich 100 £ 10 mm
Geschwindigkeitsmessbereich 0,0 ... 300 m/min (0,0 ... 5 m/s)
Messunsicherheit 1) <1%
Reproduzierbarkeit ) <1%
Messprinzip Korrelationsverfahren
Beleuchtung WeiBlicht-LED (Lebensdauer > 5 Jahre, austauschbar)
Versorgungsspannung (Vsup) 12...30Vv DC
Leistungsaufnahme <7W
Temperaturbereich 0°C..50°C
Schutzart IP 65
EMV konform entsprechend IEC 61326-1:2020 (geprift durch akkreditiertes Labor)
Gewicht, MaRe ca. 1,45 kg, 132 mm x 140 mm x 60 mm (ohne Anschlisse)
Programmierschnittstelle USB, fur Parametrierung und Softwareaktualisierung
Schaltsignale (24V max.) Statusausgang (Vsup - 1 V, 100 mA max., kurzschlussfest)
Triggereingang (10 ... 30 V, 3 mA max., opto- isoliert)
Impulsausgabe (Encoder) Je Bewegungsrichtung 2 Phasen (A/B, 90°)
5V TTL, Ausgabefrequenz max. 1 MHz, max. 100 mA je Phase
Feldbusschnittstelle (optional) Ethernet (FBFE), Profinet 10 (FBPN), Ethernet/IP (FBEI)
Standardlieferumfang VLM60, Datenkabel, Einrichthilfe, USB-Stick mit Dokumentation und Software, gedrucktes Handbuch

1 DIN 1319/ ISO 3534, vom gemessenen Langenwert, Priifbedingung: Messlange 10 m, konstante Geschwindigkeit, nominaler Arbeitsabstand, konstante Temperatur
(20°C) und gleichbleibende Beleuchtung.
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VLM60 Anwenderhandbuch Inhalt

Wichtige Anmerkungen und Hinweise

Die Informationen in diesem Handbuch sind griindlich recherchiert und bearbeitet worden. Trotzdem kdénnen
wir keine, wie auch immer geartete Haftung fiir Vollstandigkeit oder Fehler Gbernehmen. Fir Mitteilungen und
Vorschldge sind wir jedoch immer dankbar.

Schadenersatzanspriiche sind, aufler bei Vorsatz oder Fahrlassigkeit, grundsatzlich ausgeschlossen.

Technische Anderungen, die der Verbesserung des Produktes dienen, behalten wir uns ohne entsprechende
Mitteilung vor. Es kann also nicht davon ausgegangen werden, dass nachfolgende Produktversionen die gleichen
Eigenschaften aufweisen wie die vorliegende.

Die Sicherheits- und Betriebshinweise sind sorgfaltig zu lesen und bei der Handhabung des Gerates zu beachten.
Die Einsatzbedingungen sind einzuhalten. Die Nichtbeachtung der Hinweise oder sachwidrige Benutzung des
Gerates konnen zur Schadigung des VLMG60 fiihren oder falsche Messergebnisse zur Folge haben. Steckverbinder
dirfen nicht unter Spannung gesteckt oder gezogen werden. Alle Anschlussarbeiten diirfen nur spannungslos
erfolgen.

Eingetragene Warenzeichen sind Eigentum ihrer Hersteller.
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1 Geratebeschreibung

Das VLMBGO ist ein Sensor fiir die Erfassung der Geschwindigkeit von bewegten Objekten und der Messung der
Lange. Er ist fir den Einsatz im industriellen Umfeld vorgesehen. Das Messprinzip beruht auf einem
Korrelationsverfahren. Selbst geringste Bewegungen konnen auf diese Weise erfasst werden. Eine Weilllicht-LED
mit einer Fokussieroptik beleuchtet unter einem Winkel die Oberfliche des Messobjektes. Durch die
Schragbeleuchtung wird die Oberflachenstruktur in die Empfangsoptik reflektiert und vom Primarsensor
empfangen. In der Auswertelektronik erfolgt die Weiterverarbeitung der Sensorsignale.

Der verwendete Sensor ermdglicht eine Primarsensor/  Empfangsoptik/

Primary sensor Receiving optics

X . Auswerteelektronik/
2D-Messung, d.h. die Bewegung eines Evaluation electronics

Messobjektes kann sowohl in x- als auch
in y-Richtung gemessen werden. Die
Ausgabe der
Geschwindigkeitskomponenten erfolgt
Uber zwei unabhdngige Impulsgeber
(Encoder-Emulation) mit je zwei Phasen.
Bei Bedarf kann das VLM60 mit einer
zusatzlichen Feldbusschnittstelle  pschlusse/
ausgestattet werden. Uber eine  conmector .
Programmierschnittstelle ~ wird  das Vvﬁ,‘f,'i",fg",f,iﬁ/
Verhalten des Gerdtes mit Hilfe von
Parametern eingestellt.

Sichtfenster/
Viewing window

Fokussieroptik/
Focussing optic

Abbildung 1: Aufbau des VLM60

Das Messgerat wird in paralleler Ausrichtung im vorgeschriebenen Arbeitsabstand Uber oder unter dem
Messobjekt montiert und erfasst selbststandig dessen Bewegung. Das zu vermessende Objekt muss sich dabei in
der optischen Achse befinden. Mittels eines externen Schaltsignals konnen zudem getriggerte Langenmessungen
vorgenommen werden. Neben der Lange kann der Sensor auch ein Qualitatssignal ,Messrate” (0..100%)
ausgeben, das eine Beurteilung der aktuellen Signalerfassung erlaubt. Die Montage bzw. Installation sollte stets
so erfolgen, dass die Messrate ein Maximum erreicht.

Das VLMG60 besitzt als Beleuchtungsquelle eine WeiRlicht-LED. LEDs werden bezliglich ihres photobiologischen
Gefahrdungspotenzials klassifiziert; nicht nach den Kriterien des Laserschutzes. Die fur LEDs anzuwendende
Norm ist die EN/IEC 62471 ,Photobiologische Sicherheit von Lampen und Lampensystemen”. Das im VLM60
eingesetzte LED-Leuchtmittel ist der Risikoklasse RG-2 (moderate risk) zugeordnet. Das bedeutet, dass das
Leuchtmittel aufgrund des normalen Verhaltens des Nutzers (d.h. den Kopf abzuwenden als die natirliche
Reaktion beim Blick in eine sehr helle Lichtquelle) im Gebrauch keine Gefahrdung darstellt. Der folgende Hinweis
sollte dennoch beachtet werden.

Q Es wird empfohlen bei Betriebsbereitschaft des Gerates nicht direkt in die Beleuchtungsquelle zu
schauen.

Hinweis zur Maschinenrichtlinie 2006/42/EU

Das VLMG60 stellt keine Maschine im Sinne der EU-Richtlinie 2006/42/EU dar. Fur das VLM60 gibt es daher keine
Konformitatserklarung beziiglich dieser Richtlinie. Die Richtlinie regelt vielmehr die Anforderungen an eine
Maschine. Darunter wird in diesem Zusammenhang eine Gesamtheit von verbundenen Teilen oder
Vorrichtungen verstanden (siehe auch EN 292-1, Absatz 3.1). Das VLM60 ist ein Teil der elektrischen und
sensorischen Ausriistung einer Maschine und muss deshalb vom Maschinenhersteller in das Verfahren zur
Konformitatserklarung einbezogen werden.

Seite 4 ASTECH GmbH
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2 Betriebshinweise

2.1 Einbau

Eine korrekte Montage des VLM60 verbessert entscheidend die Messqualitdt. Daher missen die folgenden
Hinweise genau beachtet werden. Siehe dazu auch Abbildung 2 und Abbildung 3.

Das Gerdat muss mit dem Sichtfenster parallel zur Objektoberfliche montiert werden. Unter normalen
Messbedingungen betragen der Nick- und der Rollwinkel jeweils 0°. Die maximal zuldssige Toleranz dieser beiden
Winkel betragt +2°. Da das VLM60 die Geschwindigkeit sowohl in X-Richtung als auch in Y-Richtung erfassen
kann, ist der Gierwinkel beliebig. Dabei ist zu beachten, dass die Geschwindigkeiten vorzeichenbehaftet erfasst
werden. Es empfiehlt sich eine Montage, bei der der Gierwinkel 0° ist und die Gerateausrichtung damit der
wesentlichen Vorwadrtsbewegung des Messobjektes entspricht, d.h. vom Gehduseboden in Richtung Deckel.

Alpha: Gierwinkel/
Yaw angle

Gamma: Nickwinkel/

Pitch angle Beta: Rollwinkel/

Roll angle

WD: Arbeitsabstand/
Working Distance

AV: Abstandsvarianz/
Distance tolerance

Abbildung 2: Montagerichtung VLM60 Abbildung 3: Arbeitsabstand VLM60

Der nominelle Arbeitsabstand WD fiir das VLM60 betrdgt 100 mm. Diese Distanz wird direkt von der dem
Messobjekt zugewandten Gehduseseite bis zur Messoberfliche gemessen. Die zuldssige Toleranz
(Abstandsvarianz AV) betragt £10 mm. Wenn das VLM60 im Set vom Hersteller bezogen wird, befindet sich im
Lieferumfang eine Lehre, mit der der Arbeitsabstand gepriift bzw. eingestellt werden kann.

Die Befestigung des Gerates erfolgt entweder von der Riickwand
oder der rechten Seitenwand her. Auf beiden Seiten befinden sich
jeweils vier M6 — Gewindebohrungen. Der Hersteller bietet die
Montageplatte MPL5 (Art.-Nr.: 12-1069-00) an, die den
Montagevorgang vereinfacht. Mit Hilfe von Langléchern kann der
korrekte Arbeitsabstand eingestellt werden.

Ist die Messoberflache hochspiegelnd oder kontrastarm, kann
eine Neigung des VLM60 um den Rollwinkel (Beta) von wenigen
Grad erforderlich sein. Es muss darauf geachtet werden, dass der

Arbeitsabstand ggf. nachjustiert wird. Abbildung 4: VLM60 mit Montageplatte
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Durch Kombination der Montageplatte MPL5 mit
der Drehplatte RPL5 (als Set RMPL5 vom Hersteller
unter der Artikelnummer 12-1071-00 beziehbar)
kann die Neigung leicht eingestellt werden
(Abbildung 5).

[ASTECH]
Wenn das VLM60 geneigt wird, muss der - e
eingestellte Neigungswinkel (Rollwinkel Beta) der

Software mitgeteilt werden, damit die
WD: Arbeitsabstand/
Working Distance

Geschwindigkeiten weiterhin korrekt erfasst
werden. Siehe dazu der Befehl , TILT” im Abschnitt
4.2 ,Parameter”.

Abbildung 5: VLM60 mit Drehplatte

2.2 Anschliisse
Das VLM®60 verfligt liber schraubbare M12 Gerateanschliisse, die an der linken Gehauseseite herausgefiihrt sind.

Der A-kodierte, 8-polige Flanschstecker (Anschluss 1) ist ein
kombinierter Versorgungs-/Signal-Anschluss. Die Belegung (Ansicht
Flanschstecker) ist in der folgenden Tabelle dargestellt.

Pin Signal Farbe
1 Impulse X, Phase A Weild
2 Impulse X, Phase B Braun
3 Impulse Y, Phase A Grin

4 Impulse Y, Phase B Gelb

5 Triggereingang Grau

6 Schaltausgang Rosa

7 GND Blau

8 Us (12...30V) Rot

Tabelle 1: Belegung Anschluss 1 Abbildung 6: Anschliisse

Flr die Programmierung der Impulse X wird die Befehlsgruppe PO1 verwendet. Entsprechend die Befehlsgruppe
PO2 fiir die Impulse Y. Siehe dazu auch Kapitel 4.2.

Die D-kodierte, 4-polige Flanschdose (Anschluss 2) ist der Anschluss fir die optionale Feldbusschnittstelle. Der
Anschluss ist herausgefiihrt, wenn das VLM60 mit einer Feldbusschnittstelle ab Werk ausgestattet ist. Andernfalls
befindet sich dort ein Blindstopfen. Der USB-Programmieranschluss (Anschluss 3) ist eine A-Kodierte, 5-polige
Flanschdose. Die Belegung der Anschlisse ist in den folgenden zwei Tabellen dargestellt. Die Kontaktanordnung
(Ansicht Gerateseite) fir alle drei Anschliisse zeigt Abbildung 7.

c Steckverbinder diirfen nicht unter Spannung gesteckt oder gezogen werden. Alle Anschlussarbeiten

durfen nur spannungslos erfolgen!
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Pin Signal Farbe Pin Signal Farbe

1 T+ Gelb 1 VBus Braun

2 R+ Weil 2 D- Weil}

3 T- Orange 3 GND Blau

4 R- Blau 4 D+ Schwarz
Tabelle 2: Belegung Anschluss 2 5 n/c

Tabelle 3: Belegung Anschluss 3 (USB)

N - 2 -I 2 1

Abbildung 7: Kontaktanordnung der Anschliisse, Ansicht Gerdteseite

Spannungversorgung und Erdung (Anschluss 1, Pin 7 und 8)

A Der elektrische Anschluss des VLM60 darf nur von geschultem Fachpersonal vorgenommen werden.

Das VLM60 wird mit 24 Vpc versorgt. Die Leistungsaufnahme betragt dabei typischerweise 5 W. Wenn das Gerat
mit einer Feldbusschnittstelle ausgestattet ist betragt die Leistungsaufnahme typischerweise 6 W. Der zuldssige
Spannungsbereich ist 12 ... 30 V.

Der Schirm vom 8-poligen Kabel an Anschluss 1 muss auf der Gerateseite mit der Geratemasse verbunden sein.
Je ein Befestigungsloch auf der Gerateriickseite und auf der rechten Seite des Geréates dient als Erdungspunkt.
Bevor das VLM60 an die Stromversorgung angeschlossen wird, muss zwischen mindestens einem Erdungspunkt
und der Geratehalterung eine elektrisch leitende Verbindung hergestellt werden. Die Geratehalterung muss
gleichfalls niederohmig geerdet sein!

c Eine fehlende oder unzureichende Erdung des Messgerates kann zu Fehlfunktionen oder
Beschadigungen der Elektronik bei Uberspannungen fiihren!

Anschluss 1 ist ein kombinierter Versorgungs-/Signal-Anschluss. GemaR der angewendeten EMV-Priifnorm folgt
daraus, dass die DC-Spannungsversorgung fiir das VLM60 lokal ausgelegt sein muss. Das Gerat darf nicht an ein
DC-Verteilnetz angeschlossen werden! Es obliegt dem Anwender, die Verkabelung entsprechend herzustellen.

Encoderschnittstelle (Anschluss 1, Pin 1 bis 4)

Das VLM600 stellt fur jede Bewegungsrichtung (X und Y) einen hochauflésenden 5V TTL Impulsausgang mit zwei
Phasen A und B mit 90° Phasenverschiebung zur Verfiigung. Der nutzbare Frequenzbereich betragt 0,2 Hz bis
1 MHz. Die Auflésung und der maximale Fehler betragen 8 ns. Der Ausgangswiderstand betragt 20 Ohm. Der
maximale Ausgangsstrom betrdgt + 50 mA pro Phase pro Kanal. Es ist keine externe Spannungsversorgung
erforderlich. Die Ausginge sind mit einer Abschaltsicherung fiir den Fall einer thermischen Uberlastung (z.B.
Aufgrund eines zu hohen Stromes) ausgestattet. Weiterhin sind die Ausgange ESD-geschiitzt. Die Impulsfolgen
beider Kanéle sind unabhéngig voneinander.

Abbildung 8 zeigt eine typische Impulsfolge fiir den Fall, dass sowohl in X- als auch in Y-Richtung eine
Geschwindigkeit erfasst wird.
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- Phase
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Abbildung 8: Impulsfolge der Encoderschnittstelle

Schaltein- und -ausgang (Anschluss 1, Pin 5 und 6)

Zur Durchfilhrung von genauen internen Lingenmessungen?!, kann der Schalteingang (Triggereingang)
verwendet werden. Der zuldssige Spannungsbereich des extern anzulegenden Schaltsignalsist 0...7 V (LOW) bzw.
10...30 V (HIGH). Der Schalteingang ist opto-isoliert und hat eine Stromaufnahme von maximal 3 mA.

Das Verhalten des Schaltausgangs kann Uber einen Parameter programmiert werden. StandardmaRig schaltet
der Ausgang, wenn im Gerat ein schwerwiegender Fehler anliegt. Andere Funktionen sind moglich. Der Ausgang
ist kurzschlussfest, liefert maximal 100 mA und hat einen HIGH-Pegel von Ug-1 V.

Feldbusschnittstelle (Anschluss 2)

Das VLMG60 kann mit einer zusatzlichen Feldbusschnittstelle ausgeristet werden. Dies erfolgt ab Werk. Fir eine
nachtragliche Installation muss das Gerat zum Hersteller geschickt werden. Es wird eine Zusatzplatine im
Gerateinnern und ein Gerateflansch an Anschluss 2 eingebaut. Es stehen drei Ethernet-basierte Schnittstellen
zur Auswahl:

e Ethernet (UDP, TCP),
e Profinet 10,
e Ethernet/IP.

Informationen wie Datenstruktur oder Aktualisierungszeit der einzelnen Schnittstellen befinden sich in Kapitel 3.

Programmierschnittstelle (Anschluss 3)

Mithilfe der USB-Programmierschnittstelle |dsst sich das VLM60 Uber einen Computer parametrieren. Weiterhin
kann die Schnittstelle zur Datenaufzeichnung bzw. fir ein Firmware-Update benutzt werden.

Es werden die Signale '5V' (Vgys), 'D-', 'D+' und 'GND' verwendet. Bei der USB-Schnittstelle handelt es sich um
eine interne RS-232 Schnittstelle. Im VLMG60 ist ein integrierter Schaltkreis (FT230X) von der Firma Future
Technology Devices International (FTDI) verbaut. Dieser stellt am PC eine virtuelle serielle Schnittstelle (Virtual
COM-Port) zur Verfigung. Die Arbeitsweise erfolgt wie mit einem normalen RS232-Anschluss. Damit diese
Funktionalitdt sichergestellt ist, muss auf einem Windows-PC ein Treiber installiert werden. Dieser Treiber

11m Rahmen der in den technischen Daten angegebenen Messgenauigkeit.
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befindet sich auf dem USB-Stick, der zum Lieferumfang gehort. Ferner kann er von der ASTECH Internetseite
geladen werden. Die Standardbaudrate des VLM®60 ist 115200baud (8N1).

Fur die Installation des Treibers muss Windows vollstandig gestartet sein und das VLM60 darf nicht mit dem PC
verbunden sein. Jetzt kann die Treiberinstallation (eine ausfiihrbare EXE-Datei) erfolgen. Im Anschluss kann das
VLM60 mit dem PC verbunden werden. Es empfiehlt sich, zuerst das Kabelende mit dem VLM60 zu verbinden
und danach das andere Kabelende mit dem PC. Windows sollte jetzt die neue Hardware erkennen und den zuvor
installierten FTDI-Treiber verwenden. Wenn die Installation abgeschlossen ist, erscheint im Windows Gerate-
Manager im Bereich Anschliisse ein neuer COM-Port. Dieser muss spater bei der Benutzung des VLMTool fir die
Kommunikation ausgewahlt werden.

Wird das VLMTool installiert, wird dem Anwender automatisch angeboten auch den IUSB-Treiber zu
installieren. Hierfur wird empfohlen das VLM60 nicht mit dem PC zu verbinden. Erst nach der

A vollsténdigen Installation des VLMTools und Treibers darf das VLM60 mit dem PC verbunden
werden.

Programmierkabel kénnen in verschiedenen Langen vom Hersteller bezogen werden.

2.3 Signal-LED

Im Deckel des VLM60 befindet sich eine zweifarbige LED. Diese zeigt den momentanen Arbeitszustand des
Gerates an. Tabelle 4 stellt die moglichen Zustande dar.

Farbe Leuchtzustand Ereignis

Rot Dauerhaft Sehr schlechte Messbedingung
Blinkend ... und Bewegungserfassung

Orange Dauerhaft MittelmaRige Messbedingung
Blinkend ... und Bewegungserfassung

Grin Dauerhaft Optimale Messbedingung
Blinkend ... und Bewegungserfassung

Tabelle 4: Leuchtzustande der Signal-LED

Weiterhin werden schwerwiegende interne Fehlerfehler durch eine rote Impulsfolge dargestellt. In diesem Fall
muss Kontakt mit dem Hersteller aufgenommen werden.

2.4 Wartung und Reinigung

Das VLM®60 ist wartungsfrei. Fiir einen ordnungsgemafen und langlebigen Betrieb sollte in regelmaRigen
Abstanden das Sichtfenster geprift und ggf. von Verschmutzungen befreit werden. Sollte das Sichtfenster einen
Sprung oder Riss haben, muss es gewechselt werden. Der Wechsel erfolgt ausschlieRlich durch den Hersteller.

Flr die Reinigung des Sichtfensters sollte ein feuchtes fusselfreies Tuch verwendet werden. Ist das Sichtfenster
stark verstaubt, wird empfohlen vorher mit Druckluft oder einem Pinsel die Staubteilchen zu entfernen um
Kratzer auf dem Glas zu vermeiden. Es diirfen fiir die Reinigung keine aggressiven Mittel verwendet werden.
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3 Feldbusschnittstelle (Option)

Das VLM60 kann mit einer optionalen Feldbusschnittstelle ausgestattet werden. Zur Auswahl stehen
e  Profinet,
e Ethernet/IP und
e Ethernet.

Der Einsatz einer Feldbusschnittstelle ermoglicht die Kommunikation zwischen Auswerteeinheiten (z.B. SPS) und
dem Messgerat Giber groRe Entfernungen hinweg und unter Verwendung von standardisierten Netzwerk-
Komponenten. Neben der Ubertragung der gemessenen Geschwindigkeit kénnen auch die erfassten Lingen
Ubergeben werden. AuBerdem ist es moglich mit Hilfe eines Steuerbyte Messungen im VLM60 auszulGsen.
Weiterhin kdnnen VLM60-Parameter iiber den Bus gesetzt werden.?

Die Schnittstellen stehen in Kiirze fiir den Kunden zur Verfligung.

2 Diese Funktion steht nur fir Profinet zur Verfiigung.
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4 Parametrierung

4.1 Befehlseingabe und VLMTool

Die Parametrierung bzw. Befehlseingabe kann mit einem beliebigen Terminalprogramm (z.B. HTerm) erfolgen.
Zur Parametrierung des VLM60 wird Uber ein Programmierkabel Anschluss 3 mit einer USB-Schnittstelle eines
Windows PCs verbunden. Hinweise zur Treiberinstallation sind in Abschnitt 2.2 nachlesbar.

In der Kommandozeile sind so viele Zeichen einzugeben, bis die Syntax eindeutig ist. In der folgenden
Befehlsdokumentation sind die Zeichen, die mindestens fiir einen Befehl einzugeben sind, fett gedruckt.
Parameter werden durch Leerzeichen vom Befehl getrennt. Zur Trennung von Vor- und Nachkommastellen dient
der Dezimalpunkt. Bei der Eingabe von Befehlen ohne Parameter, wird der aktuelle Wert dieses Parameters
angezeigt. Damit Parameteranderungen dauerhaft gespeichert werden, ist der Befehl store zu verwenden.

Der Hersteller empfiehlt fiir die Parametrierung des VLM60 das kostenfreie Windows Programm VLMTool. Dieses
stellt eine komfortable Eingabemaske zur Einstellung der Parameter zur Verfigung. Ferner kdnnen mit dem im
VLMTool enthaltenen Signal Viewer Geschwindigkeits-Zeit-Diagramme dargestellt und aufgezeichnet werden.
Auch verflgt das Programm (iber eine eigene Terminalfunktion.

Die Installation des VLMTool erfolgt unter Windows 10. Die Installationsdaten befinden sich auf dem im
Lieferumfang enthaltenen USB-Stick oder kdnnen aus dem Internet unter http://astech.de/download.html
heruntergeladen werden. Das Programm startet mit 9600 Baud (9600, 8N1, XON/XOFF). Die Standardbaudrate
des VLM®60 ist 115200 Baud. Beim ersten Start der Software miissen der COM-Port und die Baudrate im VLMTool
eingestellt werden. Wenn diese Einstellungen korrekt vorgenommen wurden, werden die Seriennummer und
die Firmware-Version oben im Programmfenster angezeigt.

a: VLMTool v1.88 Release 4 (released) - X

Vorgang Befehle Messung Optionen  Hilfe

. Online

Offline

Regetung | = Fiter | Seriell | “impuise | “AnslogECC | “riggerilBc | System

Gerdtetyp Seriennummer Firmware FParametersatz

Y1MeO O0e0.-0002-21 V0.0l unreleased -

Abbildung 9: VLMTool
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4.2 Parameter

Die folgende Ubersicht enthilt alle im VLM60 verfiigbaren Parameter. In der ersten Zeile ist jeweils der
Parameter beschrieben. In der zweiten Zeile sind die Syntax, der erlaubte Wertebereich und die
Standardeinstellung (ab Werk) angegeben. In der dritten Zeile sind ggf. Bemerkungen zu dem jeweiligen
Parameter notiert.

Folgende Zeichen werden verwendet:

n ganze Zahl s Zeichenkette
f Gleitkommazahl [1 optional
c Zeichen

Folgende Kiirzel werden fiir MessgréRRen verwendet:

\Y Geschwindigkeit R Messrate (siehe Abschnitt 1)
L Lange
Average

Dient zum Einstellen der Mittelungszeit fir die Geschwindigkeitsberechnung. Die interne Berechnung der
Lange ist unabhangig von der eingestellten Mittelungszeit! In der durch Average festgelegten Zeit werden
alle anfallenden Signale zu einem Mittelwert verdichtet.

average [n] ‘ n=1.0...10000 (Einheit: ms) Standard: 30

Der Wert sollte so groR gewihlt werden, wie es die Prozessdynamik zuldsst. Ubliche Werte sind 5 bis 50 ms.
Ein zu groRer Wert flihrt zu einer verzogerten Reaktion auf Geschwindigkeitsanderungen. Ist Average zu
klein, schwankt der gemessene Geschwindigkeitswert hingegen starker. Dadurch sind bspw. Vibrationen
vom Messobjekt oder vom Messgerat im Signalverlauf sichtbar.

Baudrate
Dient zum Einstellen der Ubertragungsgeschwindigkeit (Baudrate) zwischen VLM60 und PC.

baudrate [n] \ n: 9600; 19200; 38400; 57600; 115200 | Standard: 115200 \

Die parametrierte Baudrate muss mit der Einstellung des Terminalprogramms (oder des VLMTool)
Ubereinstimmen, damit eine Parametrierung des VLM maglich ist.

Calfactor

Dient dem Einstellen eines Kalibrier-/Korrekturfaktors.

calfactor [f] ‘ f =+0.750000 ... +1.250000 Standard: 1.000000

Wird der Calfactor mit einem negativen Vorzeichen eingegeben, wird das Vorzeichen bei der Ausgabe der
Geschwindigkeit und der Ldnge umgekehrt. Die Verwendung des Kalibrierfaktors zur Skalierung eines
Ausgabekanals ist nicht zuldssig, hierfiir werden die Befehle PO1Factor und PO2Factor verwendet.
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Holdtime

Dient dem Einstellen einer Zeitdauer, in der der zuletzt erfasste Geschwindigkeitswert auf dem Impulsausgang
weiter ausgegeben wird. Danach wird Null ausgegeben.

holdtime [n] ‘ n=10...65535 (Einheit: ms) Standard: 250

Kommt es zu Signalausfallen wahrend eines Messvorgangs, kann mit diesem Parameter ein standiges ein- und
aussetzen der Impulsausgabe unterbunden werden. Der Wert fiir Holdtime sollte normalerweise groRer oder
gleich Average gewahlt werden.

lllumination

Dient der Steuerung der Intensitat der WeilSlicht-LED. Es kann ein fester Wert oder eine Automatik eingestellt
werden.

illumination [n] ‘ n=0...30 - fest, a— Automatik Standard: a (Automatik)

Der Parameter sollte auf der Einstellung Automatik belassen werden. Bei falscher Einstellung des Parameters
sind Messausfille durch Uber- bzw. Untersteuerung méglich.

PO1Factor

Dient dem Einstellen eines Skalierungsfaktors fiir den ersten Impulsausgang (siehe Abschnitt 2.2). Bei einem
Wert von 1 wird eine Frequenz von 100 Hz bei einer Geschwindigkeit von 0,1m/s ausgegeben.

polfactor [f] | n=-2500.0... 2500.0, <> 0 | standard: 1.000000

Der Faktor entspricht der Angabe Impulse pro Millimeter Objektbewegung.

PO1Hold

Dient dem Einstellen des Halteverhaltens (Einfrieren) des ersten Impulsausganges. Es kann eine
Zeitabhangigkeit eingestellt werden (in 100 ms-Schritten) oder eine Abhdangigkeit vom Schalteingang
(TRIGGER). Bei der Zeitabhangigkeit addiert sich die eingestellte Zeit zu Holdtime. Bei der Abhangigkeit vom
Schalteingang wird der letzte Geschwindigkeitswert ungeachtet einer laufenden Messung oder eines
Signalausfalls gehalten solange das Schaltsignal gesetzt ist.

\ poihold [n] \ n=0,3,4,10.. 255 Standard: 0
0 aus (kein Halten des Impulsausganges)
3 HIGH-Pegel am Schalteingang
4 LOW-Pegel am Schalteingang
10 1 s + Holdtime

255 25,5 s + Holdtime

PO10n

Dient dem Ein-/ oder Ausschalten des ersten Impulsausganges.

polon [n] ‘ n =0 (aus), 1 (an) Standard: 1

Mit diesem Parameter wird nicht die Messaktivitat beeinflusst, sondern nur die Aktivitdt des Impulsausganges.
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PO1Sync
Dient dem Einstellen der Ausgabeaktualisierung des ersten Impulsausganges.
‘ polsync [n] ‘ n=0,1 Standard: 0
0 average-synchron. Die Aktualisierung erfolgt synchron zur Dauer der Geschwindigkeitsmittelung

(Parameter Average).

1 trigger-synchron. Die Aktualisierung erfolgt synchron zur Taktung am Schalteingang (TRIGGER).
PO1Value
Dient dem Einstellen des Ausgabewertes auf dem ersten Impulsausgang.
‘ polvalue [c] ‘ C=V, VX VY, a,r Standard: v
v resultierende Geschwindigkeit, Vektor aus x- und y-Richtung
V:iX Geschwindigkeit x-Komponente
vy Geschwindigkeit y-Komponente
a Winkel zwischen den Geschwindigkeitskomponenten, Wertebereich: -180 ... +180 - PO1Factor
r Rate (Qualitat der Geschwindigkeitsmessung)
POZ2Factor

Dient dem Einstellen eines Skalierungsfaktors fir den zweiten Impulsausgang (siehe Abschnitt 2.2). Bei einem
Wert von 1 wird eine Frequenz von 100 Hz bei einer Geschwindigkeit von 0,1m/s ausgegeben.

po2factor [f] | n=-2500.0... 2500.0, <> 0 | Standard: 1.000000

Der Faktor entspricht der Angabe Impulse pro Millimeter Objektbewegung.

PO2Hold

Dient dem Einstellen des Halteverhaltens (Einfrieren) des zweiten Impulsausganges. Es kann eine
Zeitabhangigkeit eingestellt werden (in 100 ms-Schritten) oder eine Abhéangigkeit vom Schalteingang
(TRIGGER). Bei der Zeitabhangigkeit addiert sich die eingestellte Zeit zu Holdtime. Bei der Abhangigkeit vom
Schalteingang wird der letzte Geschwindigkeitswert ungeachtet einer laufenden Messung oder eines
Signalausfalls gehalten solange das Schaltsignal gesetzt ist.

| pozhold[n] | n=0,3,4,10..255 Standard: 0
0 aus (kein Halten des Impulsausganges)
3 HIGH-Pegel am Schalteingang
4 LOW-Pegel am Schalteingang
10 1 s + Holdtime

255 25,5 s + Holdtime

PO20n

Dient dem Ein-/ oder Ausschalten des zweiten Impulsausganges.

po2on [n] ‘ n =0 (aus), 1 (an) Standard: 1

Mit diesem Parameter wird nicht die Messaktivitat beeinflusst, sondern nur die Aktivitdt des Impulsausganges.
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PO2Sync
Dient dem Einstellen der Ausgabeaktualisierung des zweiten Impulsausganges.
‘ po2sync [n] ‘ n=0,1 Standard: 0
0 average-synchron. Die Aktualisierung erfolgt synchron zur Dauer der Geschwindigkeitsmittelung

(Parameter Average).

1 trigger-synchron. Die Aktualisierung erfolgt synchron zur Taktung am Schalteingang (TRIGGER).
PO2Value
Dient dem Einstellen des Ausgabewertes auf dem zweiten Impulsausgang.
‘ po2value [c] ‘ C=V, VX VY, a,r Standard: v
v resultierende Geschwindigkeit, Vektor aus x- und y-Richtung
VX Geschwindigkeit x-Komponente
vy Geschwindigkeit y-Komponente
a Winkel zwischen den Geschwindigkeitskomponenten, Wertebereich: -180 ... +180 - PO2Factor
r Rate (Qualitat der Geschwindigkeitsmessung)
Resolution

Dient dem Einstellen der Auflésung des Primarsensors.

resolution [n] ‘ n =100, 200, 300, ..., 8200 Standard: 5000

Mit diesem Parameter wird das Verhalten des Primirsensors beeinflusst. Anderungen sollten nur in Absprache
mit dem Hersteller vorgenommen werden.

Scantime

Steuert die interne zeitliche Auflésung des Priméarsensors.

scantime [n] ‘ n =0 ... 65535 (Einheit: ms) Standard: 0

Mit diesem Parameter wird das Verhalten des Primarsensors beeinflusst. Anderungen sollten nur in Absprache
mit dem Hersteller vorgenommen werden.

Silent
Dient dem Einstellen des Verhaltens der VLM60-Kommandozeile (Terminal). Es kann eingestellt werden, ob
der eingegebene Befehl wieder an das Terminal zuriickgesendet (Echo) wird oder nicht.

‘ silent [n] ‘ n=0,1 l Standard: O
0 Echo an
1 Echo aus

Bei der Verwendung des VLMTool zum parametrieren des VLM60 sollte dieser Parameter auf 0 gestellt
werden.
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SOIFORMAT

Uber die Programmierschnittstelle S1 kann neben der Parametrierung auch eine Datenausgabe erfolgen. Das

Ubertragungsformat kann in weiten Grenzen mit diesem Parameter vorgegeben werden. Die Ausgabe erfolgt
als ASClI-Zeichen. Die einzelnen Schalter kdnnen durch Leerzeichen, Komma oder Punkt getrennt werden. Die
Trennzeichen zwischen den Parametern kdnnen aber auch entfallen.

solformat [s] ‘ (s - Zeichenkette der Schalter, max. 42 Zeichen) ‘ Standard: v*¥60:6:2’m/min’

Schalter Bedeutung

flgt die in Hochkommata eingeschlossenen Zeichenkette als String ein

0...9 Zahlen (0 bis 255) die nicht in Hochkommata gefasst sind werden als ASCII-Code
interpretiert und als entsprechendes ASClI-Zeichen ausgegeben

h Geratetemperatur (in °C)

i Wert der aktuelle Beleuchtungsintensitat (0 bis 30)

| aktuelle resultierende Lange (in m) aus x- und y-Bewegung

I:x aktuelle Lange (in m) aus Bewegung in x-Richtung
RY, aktuelle Lange (in m) aus Bewegung in y-Richtung
n aktueller Stand des Objektzéhlers (0 bis 65535)

r aktuelle Messrate (0 bis 100)

fix: Geschwindigkeit in m/s * 100000 <SPACE> Messrate * 10 (Hex-kodiert)
schaltet die standardmaRige Endekennung (CR LF) des Ausgabestrings ab
aktuelle resultierende Geschwindigkeit aus x- und y-Richtung (in m/s)
aktuelle Geschwindigkeit in x-Richtung (in m/s)

aktuelle Geschwindigkeit in y-Richtung (in m/s)

< X

letzte Fehlernummer

wie s mit der Ergdnzung: <SPACE> letzte Fehlernummer

Ergdnzende Informationen zum Parameter SO1IFORMAT

Jeder der oben genannten Schalter kann zusatzlich kombiniert werden. (a steht fiir einen beliebigen Schalter)

a+x zu a (v, ) wird der Wert x addiert

a*x a (v, I) wird mit dem Wert x multipliziert

a:h[:n] gibt den Wert a als Hexadezimalzahl mit n Zeichen aus

a:n[:m] gibt den Wert a als formatierte Zahl mit n Stellen und m Nachkommastellen aus

Alle Formatangaben sind beliebig miteinander kombinierbar und nur auf numerische Parameter anwendbar
(ausgeschlossen s und z). Es gilt der Grundsatz Punktrechnung geht vor Strichrechnung.

Ohne Formatangabe erfolgt die Ausgabe linksbiindig und es werden fiihrende Nullen unterdriickt (auRer bei
hexadezimaler Ausgabe). Bei Formatangaben wird mit Leerzeichen aufgefullt. Sollte bei Formatangaben der Wert
die mogliche Stellenzahl tberschreiten, wird die Ausgabe auf die notwendige Stellenzahl erweitert. Der
Dezimalpunkt und ein evtl. vorhandenes Vorzeichen (nur bei negativen Zahlen) belegen gleichfalls eine Stelle.

Werden im Formatstring Zahlen verwendet, die nicht in Hochkommata eingeschlossen sind, werden diese als
ASClI-Code interpretiert und als entsprechendes ASClI-Zeichen ausgegeben. Hierbei muss jeder ASCII-Code durch
ein Leerzeichen, Komma oder Punkt getrennt sein.

Die standardmaRige Endekennung des Ausgabestrings ist CR LF (13 10 bzw. 0xOD 0x0A). Mit dem Schalter T kann
diese ausgeschaltet werden und es ist moglich, die Endekennung am Ende des Formatstrings selbst zu definieren.
Die Position des Schalters Tim String fiir das Abschalten der Endekennung ist nicht relevant. Eine selbst definierte
Endekennung muss jedoch immer am Ende des Formatstrings stehen!

Seite 16 ASTECH GmbH



Parametrierung VLM60 Anwenderhandbuch

Beispiele

solformatv 'm/s' Geschwindigkeit und String m/s, CR LF 2.52m/s

solformatv:x,'"'r x-Geschwindigkeit, SPACE, Messrate, CR LF 1.27 94

solformatv 20r Geschwindigkeit, SPACE, Messrate, CR LF 2.5294

solformat v*60,' m/min;'l,' m' Geschwindigkeit, m/min, Lange, m, CR LF 151.2 m/min;6.7 m

solformat [*10+12.345 Lange in dm + Offset (in dm angegeben) 79.456

solformatst I:h 10 flir Spezialformat s, Ldnge hexadezimal und LF 00013b 05e 0000029f

solformat '#rat'r flr String '#rat', Messrate und Zeichen '*' #rat94

sollformat 72 97 108 108 111 flr String in ASCll-Kodeeingabe Hallo

solformatv 13 10 flir Geschwindigkeit und zusatzliches CR LF 2.52
SOl1interface

Dient der Konfiguration der Programmierschnittstelle S1. Es erfolgt die Einstellung der Baudrate, der
Protokollart, der Paritat und der Flusssteuerung. Die Einstellung kann flr jeden Schalter einzeln oder fir alle
Schalter gleichzeitig erfolgen. Die Reihenfolge der Schalter spielt keine Rolle. Nicht angegebene Schalter
werden nicht verandert. Das Format ist mit acht Datenbits und einem Stoppbit festgelegt. Bei eingeschalteter
Paritat wird das achte Datenbit durch das Paritatsbit ersetzt.

‘ solinterface [n] [c] [c] [c] ’ (n = Baudrate, c = Protokoll, Paritat, ...) ‘ Standard: 115200 N D

Schalter Bedeutung

9600 Baudrate 9600 (oder 19200; 38400; 57600; 115200)
! kein Protokoll

'N' keine Paritat

'0' ungerade Paritat

'E' gerade Paritat

‘D' Vollduplex

S5010n

Dient dem Ein- und Ausschalten der Datenausgabe auf der Programmierschnittstelle S1.

solon [n] ‘ n =0 (aus), 1 (an) Standard: 0

Wahrend der Kommandoeingabe und -abarbeitung wird die Ausgabe der Daten unterbrochen!

S01Sync

Dient dem Einstellen der Ausgabeaktualisierung auf der Programmierschnittstelle S1. Es kann eingestellt
werden, ob die Ausgabe synchron zu einem wahlbaren Zeitintervall (Befehl SO1Time) oder bei einem Ereignis
am Schalteingang (TRIGGER) erfolgen soll.

‘ solsync [n] ‘ n=0,1 l Standard: O ‘
0 Zeit-synchron. Die Aktualisierung erfolgt synchron zum Zeitintervall SO1Time.
1 Trigger-synchron. Die Aktualisierung erfolgt synchron zur Taktung am Schalteingang (TRIGGER).
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SO1Time

Dient der Einstellung des Zeitintervalls zur regelmaRigen Ausgabe auf die Programmierschnittstelle S1.

soltime [n] ‘ n=1..65535 (Einheit: ms) Standard: 100

Wird das Zeitintervall kleiner als der Parameter Average eingestellt, muss beachtet werden, dass kein
aktualisierter Geschwindigkeitswert vorliegt, weil die Zeit von Average noch nicht abgelaufen ist.

SO2FORMAT

Zur korrekten Funktion der Feldbusschnittstelle muss die interne Kommunikationsschnittstelle S2

entsprechend parametriert werden. Dafiir gibt es vorgegebene Schalterkombinationen, die in Kapitel 3
dargestellt sind.

Gleichwohl kann die interne Kommunikationsschnittstelle S2 in gleicher Weise parametriert werden, wie die
Programmierschnittstelle S1. Information dazu finden sich bei dem Parameter SO1Format.

so2format [s] ‘ (s - Zeichenkette der Schalter, max. 42 Zeichen) ‘ Standard: v:x:h:6 v:y:h:6 r:h:3 x:h:2

Siehe Parameter SO1Format.

SO2Interface

Zur korrekten Funktion der Feldbusschnittstelle muss die interne Kommunikationsschnittstelle S2

entsprechend parametriert werden. Es ist nur die Baudrate 57600 zuldssig.

Gleichwohl kann die interne Kommunikationsschnittstelle S2 in gleicher Weise parametriert werden, wie die
Programmierschnittstelle S1. Information dazu finden sich bei dem Parameter SO1interface.

so2interface [n] [c] [c] [c] ‘ (n = Baudrate, c = Protokoll, Paritat, ...) ‘ Standard: 57600 N D

Siehe Parameter SO1Interface.

S020n

Dient dem Ein- und Ausschalten der Datenausgabe auf der internen Kommunikationsschnittstelle S2.

so2on [n] ‘ n =0 (aus), 1 (an) Standard: 0

Flr einen korrekten Betrieb der Feldbusschnittstelle muss dieser Parameter auf 1 gesetzt werden.

502Sync

Dient dem Einstellen der Ausgabeaktualisierung auf der internen Kommunikationsschnittstelle S2. Es kann
eingestellt werden, ob die Ausgabe synchron zu einem wahlbaren Zeitintervall (Befehl SO2Time) oder bei
einem Ereignis am Schalteingang (TRIGGER) erfolgen soll.

‘ so2sync [n] ‘ n=0,1 l Standard: O ‘
0 Zeit-synchron. Die Aktualisierung erfolgt synchron zum Zeitintervall SO2Time.
1 Trigger-synchron. Die Aktualisierung erfolgt synchron zur Taktung am Schalteingang (TRIGGER).

Fir die Verwendung der Feldbusschnittstelle sind beide Optionen zuldssig. Die jeweilige Applikation
entscheidet Uber die Einstellung.
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SO2Time

Dient der Einstellung des Zeitintervalls zur regelmdfigen Ausgabe auf der internen
Kommunikationsschnittstelle S2.

‘ so2time [n] ‘ n=1..65535 (Einheit: ms) Standard: 30

Wird das Zeitintervall kleiner als der Parameter Average eingestellt, muss beachtet werden, dass kein
aktualisierter Geschwindigkeitswert vorliegt, weil die Zeit von Average noch nicht abgelaufen ist.

Tilt

Dient der Einstellung von Winkelangaben, die der Neigung/Drehung der Einbaulage des VLM60 entsprechen.
Zur besseren Reflexion der Oberflachenkontraste ist eine Korrektur der Einbaulage ggf. notwendig. Diese
Winkelkorrektur gilt nur fir flache Messoberflachen!

‘ tilt [f1] [f2] ‘ f1=1.000 ... 45.000 f2=1.000 ... 45.000 (Einheit: Grad) ‘ Standard: 0.000 0.000

f1 entspricht dem Neigungswinkel in x-Richtung, also dem Rollwinkel Beta. f2 entspricht dem Neigungswinkel
in y-Richtung, also dem Nickwinkel Gamma. Zur Winkelbezeichnung vergleiche Abbildung 2.

Trigger
Dient der Konfiguration des Schalteinganges (TRIGGER) zur internen Langenmessung.

‘ trigger [n] ‘ n=0..3 Standard: 0
n Ereignis Verwendung
0 H-Pegel Einzelteilmessung
1 L-Pegel Einzelteilmessung
2 L/H-Flanke kontinuierliche Messung
3 H/L-Flanke kontinuierliche Messung

Einzelteil: Geht das Signal auf den aktiven Pegel, wird die Laingenmessung gestartet und beim nachsten
Pegelwechsel gestoppt.

Kontinuierliche Messung: Es wird kontinuierlich gemessen. Eine Trigger-Flanke stoppt die Messung und |6st
gleichzeitig die nachste Messung aus.

Gleichzeitig mit einem Stopp der Langenmessung wird bei Trigger-synchroner Ausgabe der betroffene
Ausgabekanal aktualisiert (siehe Befehle PO1Sync, PO2Sync, SO1Sync und SO2Sync).

Trigger O

Trigger 1

i Trigger 2 i

: H Trigger 3 ; ;

k.
F 3
X
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Window

Dient der Einstellung der GroRe des Ringspeichers fir die gleitende Mittelung der Geschwindigkeit. Dieser
Parameter ist flr hochdynamische Geschwindigkeitsmessungen im Produktionsprozess und fir
Regelungsaufgaben vorgesehen. Ein Ringspeicherelement entspricht der zeitlichen Ldnge vom Parameter
Average. Das bedeutet, dass Geschwindigkeitsanderungen des Messobjektes vollstdandig nach einer Zeit von
Window - Average an der Ausgabe verarbeitet sind.

gemittelter Wert

j Summe lesen

und Nullsetzen

Schritt
1 x pro Average

‘ window [n] ‘ n=1..32 Standard: 8

Bei einer hohen Prozessdynamik sollte der Parameter Window klein eingestellt werden. Fir die Mehrheit der
Anwendungsfalle kann die Standardeinstellung verwendet werden.

4.3 Weitere Befehle

Uber die Kommandozeile kdnnen nicht nur Parameter verdndert werden (siehe vorheriger Abschnitt) sondern
auch andere Befehle eingegeben werden. In der folgenden Ubersicht sind alle verfiigharen Befehle dargestellt.

Clear

Setzt die gemessene(n) Lange(n) auf null zuriick.

clear ‘

Wahrend einer laufenden Langenmessung kann mit diesem Befehl der bis dahin erreichte Langenwert auf null
gesetzt werden.

Constant

Gibt die ab Werk programmierte Geratekonstante aus.

constant \

Diese Konstante beinhaltet verschiedene Berechnungsfaktoren fiir die Geschwindigkeit die sich durch
unterschiedliche Objektive und Abbildungsmalistabe ergeben. Die Voreinstellung wird ab Werk
vorgenommen und ist nicht anderbar.

Error

Mit dem Befehl wird der zuletzt aufgetretene Fehlercode angezeigt.

Error

Die Ausgabe 'E00 No error' heil’t, dass keine Fehler aufgetreten sind. Die komplette Fehlerliste befindet sich
in Kapitel 6.
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Help

Listet alle verfliigbaren Befehle des VLM60 auf oder gibt Informationen zu einem bestimmten Befehl aus.

help [s] ‘ s = <ein verfligbarer Befehl> Alternativ: ?

Beispiel: help average

Info

Gibt Informationen zum Geratetyp, die Seriennummer und die Softwareversion aus.

info ‘

Bei einem Geratestart werden diese Informationen automatisch ausgegeben.

Number

Das VLM®60 verfiigt iber einen internen Objektzahler. Der Zahlstand wird immer bei einer abgeschlossenen
Langenmessung inkrementiert. Wird das Gerat neu gestartet, fallt der Zahler auf null zuriick. Mit diesem
Befehl kann sowohl der Zahlerstand abgefragt als auch gesetzt werden.

number [n] ‘ n=0..65535

Eine Langenmessung kann entweder durch den Aufruf des Befehls stop oder durch ein Ereignis (entsprechend
der Einstellung des Parameter trigger) am Schalteingang beendet werden.

Parameter

Gibt alle Parameter mit der aktuellen Einstellung aus.

parameter ‘

Password

Dient der Einstellung des Passwortes zum dauerhaften Abspeichern der eingestellten Parameter. Nach der
Eingabe muss zunachst das alte Passwort eingegeben werden. Erst danach kann ein neues Passwort vergeben
werden. Die Eingabe muss bestatigt werden.

password Standard: wega

Das Passwort besteht aus bis zu acht Zeichen, einschlieflich GroR’- und Kleinbuchstaben, Ziffern, Sonder- und
Leerzeichen, die bei der Eingabe durch Sterne dargestellt werden.

PO1

Gibt die Parameter und ihre aktuelle Einstellung aus, die zum ersten Impulsausgang gehoren.

pol ‘
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pPO2

Gibt die Parameter und ihre aktuelle Einstellung aus, die zum zweiten Impulsausgang gehdoren.

po2 ‘

Post
Gibt das Ergebnis des Einschalttests (Power-On-Self-Test) aus.

post ‘

Beispiel:

Mainboard hardware revision...........c.coe... V2
External EEPROM. . i ittt tneeeeeneeeeeneaneens OK
Parameters. ..ottt e e e e e e OK
Digital Potentiometer for power LED driver...OK

Temperature sensor on sensor board........... OK
Temperature sensor on main board............. OK
Power LED. ..ttt ittt ittt ittt OK
FPGA Flash for configuration................. OK
FPGA configuration.......eeeeiiieeneeeennenns OK

Fallt das Ergebnis eines internen Tests negativ aus, wird die entsprechende Zeile mit ,ERROR” und einem
Fehlercode beschrieben. Tritt ein derartiger Fall ein, muss Kontakt mit dem Hersteller aufgenommen werden.

REM

Der Befehl dient zum Einfligen von Kommentarzeilen in Parameterdateien, die zur einfachen Parametrierung
an das VLM60 gesendet werden koénnen. Alle Zeichen nach REM in der gleichen Zeile werden ignoriert.

rem [s] ‘ s = <beliebige Zeichenkette> ‘

Die gleiche Wirkung wie REM haben die Zeichen ;' (Semikolon), 'S/N' und '->". Dadurch ist es moglich, die mit
dem Befehl Parameter ausgelesene Parametereinstellung, wieder an das Gerat zurtickzusenden.

Restart

Mit diesem Befehl wird ein Neustart des Gerates ausgel6st. Die Parameter werden dabei auf die zuletzt mit
dem Store-Befehl abgespeicherten Werte zuriickgesetzt.

restart \

Restore

Mit diesem Befehl werden die Parametereinstellungen geladen, wie sie im nicht-fliichtigen Speicher abgelegt
sind bzw. wie sie zuvor mit dem Befehl store gespeichert wurden. Ein Geradteneustart hat hinsichtlich des
Ladens der Parameter die gleiche Wirkung.

restart [c] ‘ c=f

Mit dem Schalter ,f* kdnnen die Werkseinstellungen geladen werden.
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Sid
Dient der Anzeige des seriellen Kanals Uber den die Kommunikation zwischen dem VLM60 und dem
angeschlossenen PC gerade erfolgt.

sid IE

Simulation

Der Befehl dient zur Simulation von Geschwindigkeit und Messrate an den Impulsausgdngen des Messgerates.
Die eigentliche Messung wird dabei unterbrochen! Das Gerat verhalt sich nach auRen so, wie es liber die
Parameter der Impulsausgdnge eingestellt wurde. Ebenfalls reagiert es auf extern angelegte Schaltsignale und
berechnet eine Lange auf Grundlage der eingestellten Geschwindigkeit. Es miissen alle drei Schalter (x-
Geschwindigkeit, y-Geschwindigkeit und Rate) angegeben werden.

simulation f1f2 n f1=-100.0 ... 100.0; x-Geschwindigkeit in m/s
f2 =-100.0 ... 100.0; y-Geschwindigkeit in m/s
n=0...100; Messrate

Der Abbruch der Simulation erfolgt mit ESC.

501

Gibt die Parameter und ihre aktuelle Einstellung aus, die zur Programmierschnittstelle gehoren.

sol ‘

502

Gibt die Parameter und ihre aktuelle Einstellung aus, die zur internen Kommunikationsschnittstelle gehoren.

so2 ‘

start

Der Befehl dient dem Starten einer Langenmessung. Die Wirkung ist abhdngig vom Parameter trigger. Bei
Einzelteilmessung wird die Integration der Linge beginnend ab dem Langenwert Null gestartet. Bei
kontinuierlicher Messung wird die Integration der Lange gestoppt und gleichzeitig neu gestartet.

start

Stop
Der Befehl dient dem Beenden einer Langenmessung. Die Wirkung ist abhangig vom Befehl trigger. Nur bei
Einzelteilmessung wird die Integration der Lange angehalten.

stop ‘
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Store

Der Befehl speichert die aktuell eingestellten Parameter permanent im Gerat ab. Der Befehl ist durch ein

Passwort (Befehl password) geschitzt.

‘ store ‘

Die Parameter bleiben auch nach dem Ausschalten des Gerétes erhalten.

TComp

Der Befehl gibt den Wert fiir die Temperaturkompensation in PPM/K aus. Der Kompensationswert wird fir
eine temperaturunabhdngige Ermittlung der Geschwindigkeit verwendet.

| tcomp |

|

Die Einstellung wird ab Werk vorgenommen und ist nicht anderbar.

Testmeasure

Mit dem Befehl wird eine Testausgabe der Messwerte gestartet. Diese Ausgabe hat eine feste Struktur und
setzt sich aus den Werten x-Geschwindigkeit, y-Geschwindigkeit, x-Lange, y-Lange, Messrate,
Beleuchtungsstirke, Uberbelichtung und Unterbelichtung zusammen. Die Ausgabe endet nach 60s

automatisch.

testmeasure [c] ’ ¢ = c (kein Abbruch nach 60s)

Die Testausgabe wird durch betatigen von ESC manuell beendet. Im Unterschied zu anderen Befehlen ist der
Zeilenabschluss hier nur ein ,,CR“ (Carriage Return).

Bei der Verwendung des VLMTool werden die Ausgabewerte in einer Fensterdarstellung geeignet dargestellt.

- Test Messung

Rate(3) x-Lange{m)

0.032

x-Geschwindigkeit{mis)

0.003

Beleuchtungsstufe

30

' Uberbelichtet

Type

X
y-Lange{m)
0.023
y-Geschwindigkeit{mys)
0.071
’ Unterbelichtet

Der Befehlt gibt den Typ des angeschlossenen VLM60 aus.

(e |

Die Einstellung wird ab Werk vorgenommen und ist nicht anderbar.
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Update
Mit dem Befehl kann ein Software-Update einer internen Baugruppe gestartet werden. Es wird dringend
empfohlen fir das Update das VLMTool zu verwenden. Ein Assistent fiihrt dabei durch den Updateprozess.

update [c] ¢ = <ohne Schalter>: Update des Microcontroller
¢ = 0: Update des Prozessors fir die Impulsgenerierung
c = f: Update der Feldbusschnittstelle

Sollte das Update fehlschlagen und dabei die Firmware beschadigt werden, wird das Geréat nicht mehr
starten. In diesem Fall muss Kontakt mit dem Hersteller aufgenommen werden.

Ergdanzende Informationen zum Update der Feldbussschnittstelle

Fir das Update der Feldbusschnittstelle wird neben dem VLMTool das Programm ,Wingate” von der Firma
Deutschmann Automation GmbH & Co. KG benétigt. Durch den Aufruf von ,update f“ wird das VLM60 so
eingestellt, dass ein direkter Kommunikationskanal zwischen dem Feldbusmodul und dem angeschlossenen PC
aufgebaut wird. Das VLMTool beendet automatisch die Kommunikation mit dem VLM, die dann von Wingate
Ubernommen wird. Mit Wingate wird eine sogenannte Skript-Datei ins Feldbusmodul tbertragen. Auf der
Internetseite des Herstellers kann Wingate heruntergeladen werden
(https://www.deutschmann.de/de/support/downloads/). Informationen zur Verwendung des Wingate-
Programms kdnnen der Programmbhilfe entnommen werden.

Nachdem das Update des Skripts abgeschlossen ist, muss das VLM60 neu gestartet werden.

Version

Der Befehl gibt die Seriennummer und den Softwareversion des angeschlossenen VLM60 aus.

version

Die Ausgabe ist ahnlich der des Befehls info.

Video

Mit diesem Befehl wird der Betriebsmodus des Primarsensors umgeschaltet und ein Videobild im VLMTool
angezeigt. Diese Funktion wird fur die Gerateliberprifung beim Hersteller verwendet. Die Messfunktion ist in
diesem Modus deaktiviert!

video

Der Videomodus wird durch betatigen von ESC manuell beendet.
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5 Technische Daten

Arbeitsabstand und -bereich
Geschwindigkeitsmessbereich
Messunsicherheit
Reproduzierbarkeit )
Messprinzip

Beleuchtung
Versorgungsspannung (Vsup)
Leistungsaufnahme
Temperaturbereich

Schutzart
EMV

Gewicht, Male

Programmierschnittstelle

Schaltsignale (24V max.)

Impulsausgabe (Encoder)

Feldbusschnittstelle (optional)

Standardlieferumfang im Set

100 + 10 mm

0,0 ... # 300 m/min (0,0 ... £ 5 m/s)

<1%

<1%

Korrelationsverfahren

WeiRlicht-LED (Lebensdauer > 5 Jahre, austauschbar)
12 ..30VDC

<7W

0°C..50°C

IP 65

konform entsprechend IEC 61326-1:2020
(gepruft durch akkreditiertes Labor)

ca. 1,45 kg, 132 mm x 140 mm x 60 mm (ohne Anschlisse)

USB, fur Parametrierung und Softwareaktualisierung

Statusausgang (Vsup - 1 V, 100 mA max., kurzschlussfest)

Triggereingang (10 ... 30 V, 3 mA max., optoelektronisch isoliert)

Je Bewegungsrichtung 2 Phasen (A/B, 90°)

5V TTL, Ausgabefrequenz max. 1 MHz, max. 50 mA je Phase

Ethernet (FBFE), Profinet 10 (FBPN), Ethernet/IP (FBEI)

VLM®60, Datenkabel, Einrichthilfe, USB-Stick mit Dokumentation und

Software, gedrucktes Handbuch

1 DIN 1319/ 1SO 3534, vom gemessenen Langenwert, Priifbedingung: Messlange 10 m, konstante Geschwindigkeit, nominaler Arbeitsabstand, konstante

Temperatur (20°C) und gleichbleibende Beleuchtung.

Seite 26

ASTECH GmbH



Fehlermeldungen VLM60 Anwenderhandbuch

6 Fehlermeldungen

Alle Fehlermeldungen beginnen mit dem Buchstaben 'E' und einer zweistelligen Fehlernummer. Die internen
Geréatefehler werden in verschiedene Kategorien, je nach dem Grad der Schwere, eingeteilt. Kritische Fehler
machen in den meisten Féllen eine Anderung der Programmierung bzw. der Einsatzbedingungen notwendig.
Fatale Fehler weisen auf einen schweren Hardwarefehler hin. Das Gerat muss tberprift werden.

Code
EOO No error

E20 Serial console framing error

E21 Serial console parity error

E22 Serial console overrun error

E23 Serial console break error

E30 Digital potentiometer 12C error

E31 Temperature sensor I12C error

E32 EEPROM 12C error

E40 Power LED startup failed

E41 Power LED control error

E42 Power LED voltage or current fault

E50 Motion sensor initialization error

E51 Motion sensor configuration error

E52 Motion sensor burst error

E53 Motion sensor frame capture error

Bedeutung
kein Fehler aufgetreten

Datenfehler bei der seriellen
Ubertragung

Paritatsfehler bei der seriellen
Ubertragung

Interner Pufferiiberlauf bei
der seriellen Ubertragung
Physikalische Unterbrechung
der seriellen Schnittstelle
Interner Hardwarefehler der
die LED-Ansteuerung
Interner Hardwarefehler der
Temperatur-Uberwachung
Interner Hardwarefehler des
Parameterspeichers
LED-Ansteuerung kann nicht
initialisiert werden
LED-Helligkeit kann nicht
gesteuert werden

Fehler bei der LED-Strom-
Regelung

Initialisierung des
Primarsensors nicht moglich
Konfiguration des
Primarsensors nicht moglich
Primdrsensor kann nicht
ausgelesen werden
Video-Modus funktioniert
nicht

Ursache

USB-Fehler, falsche
Kommunikationsparameter

USB-Fehler, falsche
Kommunikationsparameter
Zu hohes Datenaufkommen
USB-Fehler

Gerat defekt

Gerat defekt

Gerat defekt

Gerat defekt oder LED defekt
Gerat defekt

LED defekt

Gerat defekt

Gerat defekt

Gerat defekt

Gerat defekt oder Neustart
erforderlich

ASTECH GmbH
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MaR- und Einbauzeichnungen

7 MaB- und Einbauzeichnungen
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Abbildung 11: Befestigungsbohrungen

A Der Arbeitsabstand (WD) wird immer von der Gehdusekante gemessen.
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8 Konformitatserkldarung

Hersteller ASTECH Angewandte Sensortechnik GmbH
Anschrift 18057 Rostock

Schonenfahrerstr. 5

Deutschland

Produktname VLM60

Beschreibung Optisches Geschwindigkeits- und Langenmessgerat

Das Gerat ist konform zu den EU-Normen
2014/30/EU, EMV-Richtlinie

2011/65/EU, Rohs-Richtlinie

Konform zu folgenden Basisnormen hinsichtlich der Norm DIN EN 61326-1:2020
Storaussendung (Klassifikation: group 1, class A):

IEC/CISPR 11:2019; Leitungsgebundene Emission

IEC/CISPR 11:2019; abgestrahlte Emission
Storfestigkeit (Klassifikation: Industrial electromagnetic environment):

IEC 61000-4-2:2008 Electrostatic discharge (ESD)

IEC 61000-4-3:2010 Electromagnetic field

IEC 61000-4-4:2012 Electrical Fast Transient / Burst

IEC 61000-4-6:2013 Conducted disturbances induced by RF fields

IEC 61000-4-8:2009 Magnetic fields (power-frequency)

Ort Rostock

Datum Mai 2021

ASTECH Angewandte Sensortechnik GmbH

Jens Mirow

Geschaftsfuhrer
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