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1. Opis skanera PLS

1.1 Warunki uzytkowania.

PLS jest urzadzeniem zaprojektowanym w celu ochrony

ludzi i ich wtasnosci. Jego zadaniem jest monitorowanie

niebezpiecznych obszaréw w zamknietych
pomieszczeniach. PLS nie jest zaprojektowany do uzycia
na zewnatrz pomieszczen.

SICK nie moze by¢ odpowiedzialny za uszkodzenia

wynikajace z innego uzytkowania PLS niz wymienione

ponizej:

e Zainstaluj PLS w suchym miejscu i chron przed
zanieczyszczeniami (IP 65).

*  Przeprowadz wszystkie przewody i kable taczace w
sposdb je chronigey.

e Utrzymuj obszar monitorowany wolny od dymu,
mgly, pary i innych zanieczyszczeh powietrza.
Funkcjonowanie systemu LS| moze byé w innym
przypadku niepoprawne i moga pojawia¢ sie btedy
krytyczne.

e Unikaj w obszarze pomiarowym przedmiotéw o
duzym odbiciu promieni, albowiem ma to wptyw na
rezultat pomiaru.

e Zamontuj PLS w taki sposob by nie byt narazony na
o$lepienie Swiattem stonecznym i sztucznym.

*  Upewnij sie, ze wszystkie poditaczone urzadzenia
majg odpowiednig kategorig bezpieczenstwa.

e Upewnij sie, ze zadne przeszkody w powierzchni
monitorowane] nie zaktdcg pola widzenia jednostek
PLS lub nie spowodujg rzucania cieni. Tam gdzie
znajdujg sie powierzchnie cienia sprawdz czy one
powodujg jakie$ ryzyko i podejmij odpowiednie kroki
jesli bedzie to konieczne.

e W trakcie montazu i uzywania PLS wraz z LSl
zapoznaj sie z instrukcjg uzytkownika LSI.

e Dla programowania monitorowanych obszaréw
zwrd¢ uwage na opis PLS/ LS| user software.

PLS na koniec swojego uzytkowania musi by¢
usuniety w sposéb odpowiedni i przyjazdny
Srodowisku.
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1.2. Zasada dziatania.

Rys. 1._2.1 - Wyglad skanera

Rys. 1.2.2. Zasada dziatania

Bezodbty$nikowy skaner laserowy PLS jest nowatorskim
systemem ochronnym. Jak radar obserwuje on otoczenie
wykorzystujac zasade pomiaru czasu przebiegu promienia
$wietlnego. Szczegdlng i nowatorskg wiasciwoscig jest brak
koniecznoci  stosowania  jakichkolwiek  reflektorow i
odbty$nikow. Dzieki wielu kompleksowym rozwigzaniom
wewnatrz urzadzenia mozna je stosowaé jako urzadzenie
ochrony zbiorowe;j.

Wykorzystanie odbicia $wiatta od obiektéw pozwala na
indywidualne i precyzyjne ustawienie pola chronionego: tylko
w przypadku, gdy pole zostanie naruszone przez obiekt lub -
w przypadku zastosowan ruchomych - gdy skaner zblizy sie
do obiektu nastapi wyzwolenie sygnatu zatrzymujacego.

Skaner laserowy PLS jest detektorem promieniowania
odbitego i dziata na zasadzie pomiary czasu biegu promienia
Swietlnego. W momencie wystania bardzo krétkiego impulsu
Swietlnego jest uruchamiany "stoper". Po odbiciu sie od
obiektu impuls $wietlny wraca do skanera i zatrzymuje
"stoper". Z czasu jaki uplyngt pomiedzy wystaniem i
odebraniem impulsu wyznacza sie odlegtos¢. Wraz z
przynaleznym danemu impulsowi katowi daje to pare
precyzyjnych wspotrzednych . Jesli obiekt znajduje sie w
odlegtosci mniejszej niz krytyczna (dla pola ochronnego i
ostrzegawczego) nastepuje wysterowanie wyj$¢ skanera i
zatrzymanie maszyny lub sygnat.
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1.3. Obszary monitoringu i zakres pomiaru.
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Rys. 1.3.1. Pola monitorowane.

1.4. Przyktady obszaréw monitoringu.

Rys. 1.4.1. Przyktad zastosowania nr 1

e

Rys. 1.4.2. Przyktad zastosowania nr 2

Wybidrczo ustawialne pole ostrzegawcze stuzy wczesnemu
ostrzeganiu  przed naruszeniem  wiasciwego  pola
ochronnego. Niezaleznie od tego mozna wykorzystywac
stale naptywajace dane o obrysie otoczenia do celow
pomiarowych.

Zalgczone  oprogramowanie  uzytkowe umozliwia
zdefiniowanie pola ochronnego i pola ostrzegawczego oraz
przekazanie ich do pamieci skanera.  Komputer jest
potrzebny tylko przy wprowadzaniu zmian w definiowanych
obszarach.

Zapamietanie pola ostrzegawczego moze - w zaleznosci od
potrzeb i zastosowania - nastgpi¢ trwale (w EEPROM) lub
nietrwale (w RAM). Wybdr ustawienia sposobu zapamigtania
nastepuje za pomocg oprogramowania. Przy stosowaniu
skanera do bezosobowych systemow transportowych, gdzie
pole ostrzegawcze stale zmienia sie wraz ze zmianami
pozycji i kursu transportera, zapamietanie nastepuje do
RAM. Przy zabezpieczaniu stref oba pola muszg nawet po
wytgczeniu skanera pozostaé nienaruszone w pamieci i stad
zapamietuje sie je w pamieci nieulotne;j.

Wielopoziomowy system haset uniemozZliwia osobom
nieupowaznionym wprowadzanie zmian majacych wptyw na
bezpieczenstwo.

Na niebezpiecznych maszynach stacjonarnych PLS
zapewnia, ze maszyna lub tylko jej niebezpieczne ruchy
zostang zatrzymane jezeli kto$ wejdzie w niebezpieczny
obszar. To realizuje sie poprzez obszar ochronny i
ostrzegawczy (znajdujacy sie przed obszarem ochronnym).
Osoba, ktora znajdzie sie w obszarze ostrzegawczym nie
powoduje zatrzymania maszyny lecz uaktywnia np.
sygnalizacje naruszenia pola ochronnego.

PLS moze by¢ wykorzystany do ochrony wewnetrznej
powierzchni w duzych maszynach. PLS zapewnia start
maszyny tylko w przypadku pustego obszaru wewnatrz
maszyny. Jest to istotne dla maszyn, ktére posiadajq strefy
nie widoczne z zewnatrz. W tej aplikacji PLS spetnia
drugorzedng ochrong. Pierwszoplanowg ochrone spetnia
bariera $wietina.
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Rys. 1.4.3. Przyktad zastosowania nr 3

1.5. Znaczenie lampek LED.

CZERWONA

ZIELONA

Rys. 1.5.1. Znaczenie lampek

PLS mozna zamontowac na pojazdach bez kierowcow w
celu ochrony drogi przejazdu przez hale czy korytarze.
Obszar ochronny PLS zapewnia, ze pojazd zatrzymuje sie
jesli przeszkoda lub osoba znajdzie sie na jego drodze.
Mozna réwniez zdefiniowa¢ obszar ostrzegawczy. Bedzie on
ostrzegat osoby znajdujace sie w jego zasiegu lub
powodowat zwolnienie pojazdu.

Niezaleznie od zdefiniowanych obszaréw pojazdy z
systemem nawigacji (PLS 101-31x) prowadzg ciagty
monitoring otoczenia.

PLS jest wyposazony w trzy lampki (patrz rysunek Red =
czerwona, Yellow = zdtta, Green = zielona). Tylko czerwona i
zielona majg znaczenie dla pola ochronnego. Zotta lampka
sygnalizuje m.in. naruszenie pola ostrzegawczego ale
réwniez zabrudzenie szyby czotowe.

Jesli nastapi naruszenie pola ostrzegawczego sygnalizowane
na wyjsciu WEAK SIGNAL réwniez zotta lampka bedzie sie
Swiecic.

Pojawienie sie sygnatu zabrudzenia oznacza, ze pomimo iz
zabrudzenie jest jeszcze ponizej warto$ci krytycznej nalezy
jednak oczysci¢ szybe czotowa za pomocg migkkiej
Sciereczki i Srodka do czyszczenia szkiet. Zapewni to dalszg
bezbtedng prace skanera.

Stan LED zielona LED Zéia LED czerwona
Pole ochronne wolne .
Obiekt w polu ochronnym .
Obiekt w polu ostrzegawczym .
Oczekiwanie na restart e 1Hz .
Zabrudzenie - ostrzezenie e 1Hz
Zabrudzenie . .
Btad testu wewnetrznego * 4Hz .

Rys. 1.5.2. Podtaczenie PLS-a

W celu skonfigurowania lub zmiany systemu musisz
podtaczy¢ PLS do PC. Aby to zrobi¢ LSI jest wyposazony w
interface umozliwiajacy w prosty i szybki sposéb podtaczenie
go z PC. Podtacz LSI RS 232 (,COM”) do wolnego portu w
PC.
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1.6. Planowanie lokalizacji

PLS monitoruje niebezpieczne obszary i ochrania
personel  obstugujgcy. W  celu  prawidlowego
wykonywania tego zadania musisz bra¢ pod uwage
liczne kryteria bezpieczenstwa lokalizacji urzadzenia.

Uwaga:

Moze zdarzy¢ sie, ze inne standardy i regulacje nie
zamieszczone w tej instrukcji sq wazne dla twojej
aplikacji.

Jesli nie jeste$ pewien swojej aplikacji skontaktuj sie z
oddziatem SICK-a.

Zawsze wybierz lokalizacje, ktéra:

e Dostarcza max bezpieczenstwa w obszarze
niebezpiecznym.

«  Zadna przeszkoda nie przystoni pola widzenia PLS,
lub nie bedzie powodowata cienia.

e PLS jest chroniony przed brudem, wilgocig i
zniszczeniem.

e PLS nie jest narazony na naswietlannie $wiattem
stonecznym ani sztucznym.

Jesli korzystasz z PLS przy normalnych aplikacjach
bezpieczefistwa dopuszczalna jest tylko orientacja
pozioma obszaru ochronnego z niewielkim odchyleniem.

1.7. Zakres dziatania PLS

PLS mierzy obszar w ksztatcie pétkola (kat skanowania
180°). Zastosowanie urzadzenia do ochrony obszaru
wymaga minimalnej rozdzielczosci 70 mm przy
specyficznej wysokosci montazu. PLS gwarantuje takq
rozdzielczo$¢ na dystansie do 4 m. Dlatego tez system
oprogramowania dla typéw PLS 101-312, PLS 101-112 i
PLS 101-212 ma narzucony limit maksymalnego
promienia obszaru ochronnego na 4 m.

Inne typy PLS nie majq tego ograniczenia lecz nie
posiadajg certyfikatu na ochrone personelu.

Obszar ochronny zabezpiecza niebezpieczny obszar
maszyny lub pojazdu do maksymalnie 4 m. PLS
powoduje wytgczenie maszyny lub zatrzymanie pojazdu
w przypadku wykrycia obiektu w obszarze ochronnym.
Obszar ostrzegawczy moze mie¢ promien do 50 m.
Nalezy jednak zauwazy¢, ze sensor moze rozrozni¢
przedmioty o reflektancji 20-30 % tylko na odlegtosci 15
m.

Obszar pomiarowy PLS wynosi 50 m (w promieniu). Na
tym dystansie moze on odczytywac kontury np. swojego
otoczenia.

1.8. Ochrona stacjonarna poprzez skaner
PLS.

Sensor powinien pracowac dla ochrony niebezpiecznych
obszaréw w trybie ,restartu (ponownego startu) poprzez
przycisk”. Przycisk powinien znajdowaé sie w miejscu
pozwalajacym na swobodng obserwacje catego obszaru
ochronnego.

Dla ochrony powierzchni nalezy rowniez bra¢ pod uwage
boczne dojscie do maszyny. To zaklada, ze obszar

ochronny powinien by¢ szerszy od podstawy maszyny
(jesli to mozliwe).

Przy projektowaniu obszaréw ochronnych nalezy zwréci¢
uwage czy przy odlegtosci powyzej 2 m nie zachodzi
Zjawisko retrorefleksji. Przy ekstremalnych warunkach
moze doj$C do zaktécer wartoci zmierzonych. W celu
unikniecia tego efektu nalezy doda¢ w obszarze
skanowania 20 cm do maksymalnego pomiaru btedu.
Maksymalny btad pomiaru wynosi:

* 94 mm dla obszaru ochronnego <2 m

* 131 mm dla obszaru ochronnego > 2 m

Btad pomiaru wystapi jezeli zachodzg nastepujace
warunki:

» odlegto$¢ do celu jest wigksza niz 2 m,

»  cel jest mniejszy od 140 mm,

*  naobszarze skanowania zachodzi retrorefleksja,

» odbicie jest prostopadte do sensora w granicach 300
» reflektancja obiektu jest nie mniejsza niz 1,8%,

» retroreflektor nie znajduje si¢ dalej niz 2 m za celem,
» odbicie jest czyste i wysokiej jakosci.

Przy korzystaniu z funkcji teach-in musimy doda¢ 45 mm
maksymalnego  pomiaru  bledu dla  otrzymaniu
poprawnych konturéw wyuczonych.
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1.9. Planowanie lokalizacji.
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Rys. 1.9.1. Planowanie lokalizacji na wysokosci podtogi (Ho=0)

STREFA l
NIEBEZ-
PIECZNA |

Rys. 1.9.2. Planowanie lokalizacji przy max wysokosci (Ho=875)

STREFA
NIEBEZ-
PIECZNA

Rys. 1.9.3. Planowanie lokalizacji przy max wysokosci (Hp=875)

Mamy dwie podstawowe alternatywne procedury dla
definiowania lokalizacji montazu.

Opcja pierwsza: korzystajac z trybu teach-in, w ktérym PLS
mierzy kontury otoczenia i przechowuje je (po korekcji) jako
zewnetrzne limity obszaru ochronnego.

Opcja druga: korzysta z wej$¢ graficznych i numerycznych
obszaru ochronnego. W tym przypadku specyfikacja jest
oprogramowywaniem skanera PLS.

Podstawowe informacje przydatne do planowania lokalizacji
PLS to minimalna bezpieczna odlegto$¢ obszaru ochronnego
opisana wzorem:

S=(KxT)+C

gdzie:

S- minimalna odlegto$¢ mierzona w [mm] od powierzchni
niebezpiecznej do wykrytego obiektu,

K- jest to parametr w [mm/ s] odnoszacy sie do predkosci
wtargnigcia obiektu w niebezpieczny obszar,

T- jest czasem zatrzymania si¢ catego systemu w [s],

C- jest dodatkowa odlegtoscia w [mm] uwzgledniajacy
mozliwo$¢ wtargniecia w niebezpieczny obszar zanim
urzadzenie bezpieczenstwa zadziata.

Wspdiczynnik K dla aplikacji zabezpieczajacych przyjmuje
si¢ jako 1600 mm/ s.

Czas T otrzymujemy z dodania czasu odpowiedzi czujnika i
czasu zatrzymania urzadzenia.

Odleglos¢ C opisuje mozliwos¢ dojscia do obszaru
ochronnego bez zadziatania sensora i jest zalezny od
wysokosci obszaru ochronnego Hp

C =1200 mm - 0.4 Hp, gdzie C > 850 mm oraz

gdy Ho=0to C = 1200 mm,

gdy Hpo = 875 to C = 850 mm

Powyzsze przyktady pokazane zostaty na rysunkach obok.

Uwaga:

Wybieramy odlegto$¢ C obszaru ochronnego w zaleznosci
od wysoko$ci tego obszaru.

Na przyktadzie z rys. 1.9.3. zauwaz, Ze powierzchnia
skanowania nie jest podniesiona. W tym przypadku odlegto$¢
efektywnego obszaru ochronnego jest zredukowana.
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OCHRONNE
- POLE -

Rys. 1.9.4. Rozdzielczo$¢ w zaleznosci od diugosci pola dla skanera umieszczonego na maszynie.

e
Maszyna i

Rys. 1.9.5. Rozdzielczo$¢ w zalezno$ci od diugosci pola dla skanera umieszczonego naprzeciw
maszyny.
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Rys. 1.9.6. Zaleznos¢ rozdzielczosci od diugosci pola.

Zdefiniowana jest takze minimalna wysoko$¢

Hp =15 x (d - 50) mm

gdzie d jest rozdzielczoscig skanera i jest zalezne od
odlegto$ci od sensora.

Rozdzielczos¢ skanera jest determinowana przez punkt
najdalej oddalony od sensora a znajdujacy sie w obszarze
ochronnym - Slmax. Rozdzielczo$¢ zmniejsza sie ze
wzrostem odlegto$ci od skanera.

Dlatego przy dtugosci obszaru ochronnego wiekszej niz 2.70
m (tylko do tej odleglosci rozdzielczos¢ gwarantowana
wynosi 50 mm) musimy uwzgledni¢ pewng konieczng
wielko$¢ detekcii.

Zaleznosci pomiedzy SL, Hp, Hs, C pokazane sg graficznie w
diagramie ponizej. Gdzie Hs jest wysokoScig obszaru
ochronnego mierzonego przez skaner.

Przy orientacji poziomej obszaru monitoringu nie ma
mozliwosci montazu skanera ponizej 100 mm. To
zabezpiecza przed przejsciem (przeczotganiem sie) pod
obszarem  ochronnym. W  celu ochrony  przed
przeczotgiwaniem sie dzieci maksymalna wysoko$¢ montazu
nie powinna by¢ wieksza od 200 mm.

Wysokos¢ montazu ponizej 100 mm nie jest zaleca migdzy
innymi ze wzgledu na wiekszg koncentracje zanieczyszczen.

Istnieje réwniez mozliwo$¢ umieszczenia skanera naprzeciw
zabezpieczanej maszyny. W tym przypadku w podstawie
maszyny musi znajdowaé sie tzw. ,podciecie”. Wymadg
minimalnego ,podciecia” przedstawia wzér:

USmin = (2 x SFaystans) — d = (2 x max btad pomiaru - d)

gdzie max btad pomiaru do 2 m wynosi 94 mm, a powyzej 2
m btad wynosi 131 mm.

Warto$¢ wspdiczynnika d odczytujemy z wykresu obok.

Dla przyktadu gdy dtugos¢ obszaru ochronnego wynosi SL =
3,5 m to wspétczynnik d = 60 mm.
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OBSZAR SKANOWANIA PLS-a

OBSZAR OCHRONNY

DL. POLA 24m

Rys. 1.9.7. Zalezno$¢ migdzy dt. pola, rozdzielczoscig a wysokoscig montazu.

Hs (mm)

1000

m

Dt. POLA OCHRONNEGO

1.10. Ochrona pojazdéw

Diugosc¢ pola
ochronnego

S i

150 mm

-

Rys. 1.10.1. Montaz PLS-a na pojazdach.

Korzystanie z diagramu:

Zdefiniuj maksymalng dtugo$¢ obszaru ochronnego SLmax.
Przyporzadkuj wysokos$¢ na prawej osi Y (Hp) rownolegle do
wielkosci SLmax. Nastepnie umie$¢ obszar skanowania w
pozostatej powierzchni (jasno popielaty). W ramach tej
powierzchni jakikolwiek montaz jest mozliwy zaktadajac, ze
nie wptywa na system bezpieczenstwa.

Przykfad:

Okreslamy max dlugos¢ pola ochronnego na 3.5m Aby

okresli¢ minimalng dtugo$¢ pola na konturach obszaru

ochronnego przenie$ prawg 0§ Y réwnolegle do wartoSci

3.50 m. Zauwaz, ze jako$¢ detekcji nie moze by¢ mniejsza

od 150 mm. Wysokos¢ montazu sensora jest tutaj dowolna

do wartosci 1000 mm.

Istniejg trzy mozliwe przypadki montazu PLS.

»  Skaner umieszczony jest nisko (Hs < 300 mm), wartos$¢
Hp poréwnywalna jest z Hs. W tym przypadku nie ma
mozliwosci przejcia pod chronionym obszarem oraz nie
ma wptywu oSlepiajacego Swiatta. Ujemng cechg tego
przypadku jest duza warto$¢ wspétczynnika C.

o Skaner umieszczony jest wysoko (Hs > 300 mm),
warto$¢ Hp poréwnywalna jest z Hs. Zaletq jest niska
wartos¢  wspotczynnika C. Wadg jest mozliwosce
przechodzenia pod obszarem ochronnym.

e Skaner umieszczony jest nisko (Hs < 300 mm), wartos¢
Ho < Hs. Zaletg jest maty wspdtczynnik C. Wadg, jest
mozliwo$¢ przechodzenia pod chronionym obszarem, a
takze narazenie na o$lepienie $wiattem.

We wzorze nalezy uwzglednic jeszcze btedy pomiaru:

S=(1600mm/sxT)+ C+Zm+ Zr + Ze

gdzie:

Zn — wspotczynnik ogoinego btedu PLS,

Zr — wspotczynnik btedu zwigzanego z odbiciami,

Ze — wspotczynnik btedu dla trybu teach-in,

Przy ochronie pojazdéw w zaleznosci od aplikacji stosuje sie
restart (ponowne uruchomienie) poprzez dodatkowy wigcznik
lub automatycznie po opuszczeniu przez przeszkode
obszaru ochronnego. Przy opcji z restartem poprzez
dodatkowy wiacznik nalezy pamietaé, ze musi by¢ on
umieszczony w sposéb umozliwiajacy obserwacje bez
przeszkdd catego obszaru ochronnego. Takze nalezy
pamieta¢, ze przycisk ten nie moze byC dostepny sprzed
sensora.

Poniewaz w zastosowaniu PLS do ochrony pojazdéw sensor
znajduje sie w cigglym ruchu to do rozpoznawania ludzi
wystarcza rozdzielczos¢ 70 mm (przy stacjonarnych
aplikacjach 50 mm).

Rekomendowana wysoko$¢ montazu sensora wynosi 150
mm. Pozwala to na zatrzymanie pojazdu po wykryciu
przeszkody o takiej wysoko$ci.
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Strefa martwa

Pole
: ochronne

Rys. 1.10.2. Montaz ze strefa martwg

max. 10%mnm

Wahicla |

Rys. 1.10.3. Montaz bez strefy martwej.

Dtugo$¢ pola
ochronnego

1T

120 §

Wysoko$¢ pojazdu GC

28

G 50 100 150
Warto$¢ Zr

Rys. 1.10.4. Zalezno$¢ wspdtczynnika Zr od prze$witu pojazdu.

Istniejg dwie mozliwosci montazu skanera PLS.

»  Wystajgca - przy takim montazu wystepuje martwe
pole, ktére nalezy wyeliminowa¢ poprzez mechaniczne
lub elektroniczne bariery, chyba ze jego przy$pieszenie
nie jest wigksze 0.3 m/ s w ciagu 3 sekund

* Zintegrowana — w tym przypadku nie ma obszaru
ochronnego ani nie ma martwej powierzchni po bokach
pojazdu. W tej aplikacji zezwala si¢ by pojazd osiggat
przy$pieszenie 0.3 m/ s w ciggu 1 sekundy.

By speiC te warunki sensor nie moze wystawaé wiecej niz

109 mm przed powierzchnie pojazdu.

Przy planowaniu wielkosci pola ochronnego nalezy
uwzgledni¢ nastepujace parametry:
SL=Sa+Zu+Zr+Ze+Zr+ 178

gdzie:

*  Sa — jest odlegloscig zatrzymania pojazdu. Droga ta
wynosi Sa = Ser + Sans, gdzie Ser jest wartoScig
podawang, przez producenta pojazdu a Sans = Tans X
Vmax, gdzie Tans jest czasem reakcji PLS i wynosi 80 ms.

o Zm - wspotczynnik btedu ogdlnego. Wynika z odlegto$ci
pomiaru od sensora (ponizej 2 m wynosi 94 mm,
powyzej 2 m wynosi 131 mm)

» Zr - wspétczynnik btedu odbicia. Uwzglednia sie ten
wspbtczynnik jezeli na obszarze skanowania wystepuja
przedmioty odbijajace promienie skanera. Jesli nie
mozna wyeliminowa¢ tych elementow nalezy przy
rozmiarach obszaru powyzej 2.50 m doda¢ 10 cm.

 Ze - wspélczynnik btedu przy trybie teach-in.
Uwzglednia on doktadno$¢ w rejestrowaniu konturow
otoczenia. Wynosi on 45 mm.

»  Zr— wspotczynnik zalezny od prze$witu pojazdu (patrz
rys. 1.10.4.)

»  Zg - wspotczynnik zatrzymania pojazdu. Dodatkowo dla
bezpieczenstwa dodaje si¢ 10%
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1.11. Warunki montazu kilku skanerow PLS.

o ik
Pl | L
L el gy ]
[
B— .
- s
miL L i Al
. " -
B g -
-y will
!
-~ -
B
L ¥ J—
[0 i Fibe
: : ' |
Rys. 1.11.1. Mozliwosci montazu PLS-a

| Przy wykorzystaniu kilku skanerow PLS nalezy przestrzega¢

nastepUchych zasad rozmieszczania sensorow:
Jezeli obszary monitorowane przecinajg sie a skanery
PLS znajduja sie naprzeciw siebie nalezy umiescic je w
odlegtosci nie mniejszej niz 100 mm od osi drugiego
skanera.

o Jezeli obszary monitorowane sg réwnolegte odstep
miedzy nimi nie powinien by¢ mniejszy od 200 mm.

»  Jezeli obszary monitorowane przecinajg sie a skanery
dziatajg w tym samym kierunku to sensor nalezy
umiesci¢ w odlegtos¢ min 100 mm od osi dziatania
drugiego skanera.

»  Jezeli skanery dziatajg w roznej orientacji odstep miedzy
nimi nie moze by¢ mniejszy od 2 m a pozostate
parametry jak dla powyzszych przypadkow.
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1.12. Uchwyt montazowy.

Sruby mocujace

Pomocnym przy montazu skanera PLS jest specjalnie zaprojektowany do tego urzadzenia uchwyt. Umozliwia on precyzyjne ustawienie skanera zgodne z naszym projektem.
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1.13. Podtaczenia elektryczne.

Podtaczenie przewoddéw do PLS nastepuje poprzez dwa

o gniazda:
POdlapzeme Ime”elsu Pod}glczenie 7asilania » Interface connector — stuzy do oprogramowywania PLS
\ : o lub potaczenia z LS,

‘ *  Power connector — stuzy do podtaczenia sygnatow
Lk wejsc i wyjs¢ PLS

Szczegbtowy opis gniazd znajduje sie¢ na ponizszych

rysunkach.

Rys. 1.13.1. Podtaczenie przewodéw.

Schemat podigczen wejSC i wyjS¢ w gniezdzie “power
connector”

o ryrri— B i
S M. [ T ——
— T Ei Fa
e i L —
. ) = ™
= o =
[ el . L =
I s e
|_ . — e - =
5

Rys. 1.13.2. Oznaczenia przewodow we i wy.
1 Oznaczenia pin-6w w gniezdzie “power connector”.
Pin po,  Skgnal des|gnation Wire cobouwrs Oznaczenia:
! GMO_EXT iiround) hrown pin 1 (brqzowy)—“(i” V
2 HESTART hlue pin 3 (czerwony) - “24” V DC
3 WCC_EXT (24 v DO red pin 2 (niebieski) — ponowny start
f} NG = pin 5 (szary) — zabrudzenie lub naruszenie
3 -1 "r} a

o "':";:'r’_‘l; 'r*_';l':':‘: sl grey obszaru ostrzegawczego,

{CORE N SEIs . .

o v fiakd infingad pin 8 (turkusowy) — OSSD 2 — naruszenie obszaru
6 e . ochronnego,
7 s X pin 9 (pomaraficzowy) — OSSD 1- naruszenie
a CESD 3 [profective output 3 hequoess obszaru ochronnego
3 OEE0 1 |profesctie cudput 1) orange
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| Schemat poditaczen wejs¢ i wyjs¢ w gniezdzie “Interface
connector” dla skaneréw typ PLS 101-312

REZI2AT42Z

| Schemat podiaczen wejs¢ i wyjs¢ w gniezdzie “Interface
connector” dla skaneréw typ PLS 101-112 oraz 101-212

1.14. Dane techniczne.

PLS 101-312 | PLS 101-316
Obszar ochronny
Zakres Max 4 m | Max6 m
Czas reakcji Min 80 ms Min 270 ms
Min reflaktancja (odbicie) 1.8%
Min rozdzielczo$¢ 70 mm | 100 mm
Wyjécia 2x samodzielne wyj$cia, PNP, 24V / 250 mA
Obszar ostrzegawczy
Zakres 15m
Rozdzielczo$¢ 80 mm
Wyjécia 1x wyj$cie, PNP, 24V /100 mA
Obszar pomiarowy
Zakres 50m
Rozdzielczo$¢ +50 mm
Dane ogdlne
Max kat pomiaru 1800
Min rozdzielczos¢ katowa 0.5°(1° z maskowaniem)
Zasilanie 24V DC
Pobér mocy <17TW
Klasa ochrony lasera 1
Klasa szczelnosci IP 65
Temperatura pracy 0..+50°C
Temperatura przechowywania -25 .. +70°C
Wymiary 155 x 185 x 156
Btad pomiaru Max 94 mm przy odlegtosci do 2 m
Max 131 mm przy odlegtosci do 4 m
Max 230 mm przy odlegto$ci do 6.5 m
Wyjscie WEAK Wyjscie tranzystorowe, PNP, 100 mA, max odlegto$¢ 30 m
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2. Opis oprogramowania ,,PLS/ LS| user software”
2.1. Wstepna konfiguracja.

il Po pojawieniu sie okienka z napisem ,Receive
PLS5/L51 user software | configuration?” przycisnij ,Yes”

2.2. Konfiguracja sprzetu.

& cofigm s [E] W celu utworzenia nowej konfiguracii
e L S »  wejdz w okienko ,File — New” i przyciénij ,PLS
Configuration”
e s e 7 A R wybierz rodzaj sensora, z ktérym bedziesz pracowaé lub
st _| przyciénij ,Detect’ w celu automatycznego rozpoznania.
Nastepne kroki i dialogi sg identyczne jak dla ,Edit
Configuration”
| s [

[TreET——— Fueki

5] Tutaj mozesz wybra¢ adres dla sensoréw:

» uniwersalny (zero) - konfiguracja moze by¢ w
pdzniejszym czasie przeniesiona do dowolnego PLS

* Uwina s *  indywidualny adres (od 1 do 99) — jest to specyficzny

Gl sitiass 1 adres dla przeniesienia konfiguraciji. Przetadowanie

konfiguracji mozliwe jest tylko wtedy oba adresy tj.

wyspecyfikowany tutaj i ten w PLS sg zgodne. Ma to

sens gdy zachowana konfiguracja jest przeznaczona dla

specyficznych PLS.

it pemow seichunn i B sorme e T

elmh | Commans | e | e
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T =] Ustawienia restartu i testu startu.

Tﬂ:_z; Wybierz sposob zadziatania PLS po naruszeniu pola

o ochronnego:

et by [ »  Poprzez przycisk — restart jest mozliwy tylko gdy obszar
e A e jest wolny i zostat wcisniety przycisk restart

R e »  Bez zwloki czasowej — restart gdy tylko obszar jest

wolny
e Zopo6znieniem n- sekund — restart nastepuje ze zwiokg
czasowg okreslong przez uzytkownika

L T - - |

T ] \/\'ybierz czy chcesz korzysta¢ z PLS dla ochrony obszaréw

czy pojazdow.
il g b v e e e T

clach [ Commens | cocs | wes |

T <1 Ustal w jakim czasie sensor musi rozpoznac obiekt w

obszarze ochronnym przed skonfigurowaniem wyj$¢ (od 2 do
16 skandw).

Przy wykorzystaniu PLS 101-316 stosowanych do ochrony
pojazdu — czas odpowiedzi nie jest programowalny i wynosi
270 ms .

Frtien: wacmlors wl avdwm e mallypbe =0 shidd e

tvassien ol rm
MNupsssen limm 11 B0 ue

Uwaga:

Dla bezpieczeristwa wybieraj najnizsze z ustawien. Przy
zwiekszaniu parametru system bedzie stabilniejszy ale
réwnoczesnie bedzie odpowiadat wolniej.

L T - - |

T ] \/\'ybierz funkcje sygnatu wyjsciowego ,WEAK SIGNAL” jako
sygnalizacja:

s = [ Zabrudzenie szyby sensora lub wykrycie obiektu w polu

(LR ————] ostrzegawczym.
Bl i g bk »  Wykrycie obiektu w polu ostrzegawczym.
© Cagianinsios »  Zabrudzenie szyby sensora.
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Wew FLE Covgm s [l Wybor ksztattu obszaru ochronnego i ostrzegawczego.

Bt | By Dkl ahvinios lwa o il ev e Dk
R

Uegian e Dkl rhonsa 14 dve sy

Mozesz zdefiniowaé rozmiar i ksztatt obszardw.

W
“-.__ -:l_d: T Hsms il

Eﬂ“ﬁiﬂ:‘“lﬂ-iﬂﬂhmm

ek [ Comman: | st | wwe |

2. 3. Przestanie konfiguracji do PLS.

lem FLL covfigm sae [x] Gotowe dane konfiguracyjne oraz zdefiniowane obszary
monitoringu mozemy przesta¢ do PLS. W tym celu musisz
by¢ zalogowany jako ,Autoryzowany klient”

[hrnims T1F ban o av sl e i kg i
Uhaars Larcul e wanrl sha (revmms raes

»  Wybierz kategorie ,Autoryzowany klient”
»  Podaj hasto ,SICK_PLS" i przyciénij ,Logon”

Uwaga:

Sprawdz w dolnym pasku narzedzi status kategorii.

Nie zapomnij wylogowac sie po zakoriczeniu pracy w celu
unikniecia manipulacji przez osoby nieautoryzowane.

* W celu wystania konfiguracji wybierz z menu PLS -

m Configuration — Transfer to PLS
*  Na ekranie pojawi sie w celach kontrolnych catg
konfiguracja. Prze$ledz jq i w przypadku checi

dokonania poprawek nacisnij ,Cancel” lub je$li jg
akceptujesz naciénij ,Confirm”
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2.4. Edycja i definiowanie obszaréw monitoringu.
= W celu wyboru ksztattu obszaru wejdz w menu Edit -—

m [ o e B g it
= L LR LD L Convert Into. Mozliwe sq tutaj rézne rodzaje obszaréw:
oy - o L= i zl . »  Segmentowe (ksztalt wigloboku)
" Prostokatne
»  Potokrag

»  Segmentowy prostokat lub pdtokrag

| e e L T | P Al emr

TR e e, IR S Tl e TR 3

T B P i i1 e —— _ === W celu zmiany parametrow interesujacego nas obszaru
e b L el 8 Kliknij podwojnie w pozycje, ktéra chcesz zmienic a nastepnie
foe |t it ] e | g o i | . przeciagnij do nowej pozycji.

“ W celu usuniecia punktu nalezy go zaznaczy¢ a nastepnie
nacisnaé przycisk Delete.
W przyktadzie wybrana jest prostokatna siatka na ekranie
utatwiajaca precyzyjne ksztattowanie obszaréw monitoringu.
Mozliwy jest takze wybdr siatki w ksztatcie potokregu.

|

E oy e T erew e T —rew

T LT % TR L S e —— o
| Dla wczesniej podanych rodzai obszaréw monitoringu
V'rard & Puari y ] | Du | mozliwe jest precyzyjne definiowanie ksztaltu obszaru za
;{IJB['*; g"l_;;‘ pomocg wspdtrzednych. W tym celu nalezy wybra¢ z menu
et HhE __ 8% | Edit— Field Coordinates.
131 Sem IE Sem
10 lem 1 Jem
I8 Srm 145 dcm
5 Dew 0 B |
waa. | dw | [ e |

Dla obszaréw w ksztatcie kota podaje sie warto$¢
interesujacego nas promien.
T T— -
Cancel
Radius: |h-l].1.IIZI ©m w—:t.-.-.—'
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2.5. Tryb Teach-in w projektowaniu obszarow.
T —— p__S moze rowniez sam rozpoznaé kontury swojego

_‘I:'.I_jE ik J:__IHJ_L!__EJ_* j‘jﬂ—" LR otoczenia. W tym celu nalezy wybra¢ z menu ,Monitoring
[ g L "'_'.,...- = | | Range - Teach-in”

Nalezy pamieta¢ o max btedzie pomiaru PLS wynoszacym
do 131 mm. Dla celdw bezpieczenstwa zaleca sie dodanie
do obszaru 45 mm.

ThamELIew - --l\_-"-"':-"q'-'-'--i‘“- T
2.6. Ustalanie wzoru siatki na monitorze.
e -1 W menu ,View — Options - View” mamy mozliwo$¢
Wt | Spasmcaniont | ustayvienia i vyyboru typu siatki.na.ekranie, ktora utatwia
configurowanie obszaréw monitoringu.

fimlling al civcsm gl Giridl wirew
Rasur [N " Cindin
o 0 = Reetaninde
Smthng al racianguis grid Uiy s
[ amen [JLIE="1 rm
T Hglile
Selling ol okl pincessng BEiEsn e
Markes sizez 10 i [
= Labul
(FI—— T
= Propotane b
¥ Hasigsze niw pendoess

[ ok ] Coost | Dot | wew |

" Mozemy réwniez dokonywac korekt rozpoznanego obszru.

| 'V nastepne; opcii ,View — Options — Space contur” ustalamy

Vow!| e | miejsce pomiaru oraz czas jego od$wierzania.

TMepley sesndutan
hgderie ol il

Al mmasusmmnte [0 4 eequnt nes

[ ok ] Coost | Dot | wew |
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2.7. Protokot konfiguracyjny.

Mozemy uzyska¢ wydruk wczesniej zaprogramowanej

SICH konfiguracji.
PLSLS usar sofwara

LIT TR ]

1 T e s - T
T L TR
TN

T -
s R EE R E W
y I:-l-ﬁ--—

- £ [
T Vhn o el ol el

e e T

7 - = =y

' ru g e
i

Piepdpidirey e

[~ —

i EE i e W

Sty
- [Par— [ [P
-

i A S E O A VE e e

- - e p——

e B CommEr
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3. Podtaczenie PLS-a z urzadzeniami zewnetrznymi.

Ponizej przedstawione sg rézne mozliwosci podtaczenia PLS-a z urzadzeniem — sterowaniem maszyny, ktdrego prace
nadzoruje. Najwazniejsze o czym trzeba pamietaé to zaprojektowanie uktadu sterowania wykluczajacego automatyczne
przejscie w stan pracy PLS-a po opuszczeniu pola ochronnego przez wczesniej wykryty obiekt. Ponowne uruchomienie
powinno by¢ mozliwe tylko po sprawdzeniu pola ochronnego i recznym restarcie (przycisk S1). Jedynym dopuszczalnym
przypadkiem niestosowania blokady ponownego startu jest uklad, w ktdrym restart PLS przejmuje nadrzedne sterowanie
maszyny. Pozwala to unikna¢ koniecznosci oddzielnego restartu PLS-a i pozostatej maszyny.

T

%1 o
£, IE—— -

LS oL e
|::9._} al
: 5t £y
=T G

4 [a]

" |

RN AN e [

1 1 —1
KA E@ K2 ﬂ k3 Eﬂ
w - - -

Rys. 3.1. Schemat podtaczenia poprzez przekazniki, tryb pracy z blokada ponownego startu.
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Rys. 3.2. Schemat podtaczenia poprzez przekazniki, tryb pracy bez blokady ponownego startu.
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Rys. 3.3. Schemat podtaczenia poprzez sterownik LCU-X, tryb pracy z blokadg ponownego startu i kontrolg przekaznikow K1, K2
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Rys. 3.4. Schemat podigczenia poprzez przekazniki firmy PILZ, tryb pracy z blokada ponownego startu i kontrolg przekaznikéw K1, K2.
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OSRODEK CERTYFIKACJI WYROBOW | SYSTEMOW JAKOSCT [

PR w0 ST

CERTYFIKAT Nr 472/99

uprawniajgcy do oznaczania wyrobu znakiem bezpieczenstwa

Marwa | adres SICK AG, Seb.- Knelpp-5ir. 1,
posindacen cartyfikati D-FE182 Waldkirch, Memcy

Marwia | adees prodicama: SICH AG, b~ Hisipg-Sr, 1,
D713 Waldkirch, Mamcy

Marwa wyrobu: skaner laserowy
bar | re sterowmikiam orar Sonogr oW EnRm
ol i ythownike

Typ [odmeany): PLS- 101-312; PLS 101-312 + LSI 101-112;
i PLS 101-312 + L8] 101--114; PLS 101-316;
. PLS 101-316 + L& 101-112;

| PLS 101-216 + LS1 101-114;
PLS/LSI user software v. 3.20
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