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1 Funktionsprinzip: L-LAS-TB-... Laser-Durchlicht-Zeilensensor
1.1 Technische Beschreibung

Bei den Laser-Zeilensensoren der L-LAS-TB-... Serie tritt der Laserstrahl einer Laserdiode (»=670nm, 0,4mW Ausgangs-
leistung, Laserklasse 1) tber geeignete Kollimatoren und Blenden als parallel gerichtetes Laserlicht mit homogener
Lichtverteilung als Laserlinie aus der Sendeoptik aus. In der Empfangsoptik trifft die Laserlinie auf einen CMOS-Zeilen-
Empfénger. Die CMOS-Zeile besteht aus vielen, sehr eng benachbarten, zu einer Linie angeordneten, einzelnen
Empfangselementen (Pixel). Die wahrend der Integrationszeit gesammelte Lichtmenge jedes dieser Empfangselemente
wir als Analogspannung (Videosignal) separat ausgelesen und nach erfolgter Analog-Digital-Wandlung als Digitalwert
in einem Datenfeld gespeichert.

Befindet sich ein nichttransparentes Messobjekt in der Laserlinie, so werden durch das parallel gerichtete Laserlicht nur
die Empfangselemente (Pixel) der Zeile beleuchtet, die auBerhalb der Schattenzone des Messobjektes liegen. Dies fiihrt
dazu, dass die Pixel innerhalb der Schattenzone eine wesentlich kleinere Analogspannung abgeben im Vergleich zu den
beleuchteten Pixel (vgl. Abb. 1). Durch geeignete Software-Algorithmen kénnen die Bereiche der Schattenzonen aus
dem zuvor gespeicherten Datenfeld ermittelt werden. Da der Abstand der Pixel des Zeilendetektors bekannt ist, kann
somit die GroRe und Position des Messobjektes ermittelt werden. Der Mikrocontroller des L-LAS-TB-... Sensors kann
mit Hilfe einer Windows PC-Software Uber die serielle RS232 Schnittstelle parametrisiert werden. Es kdnnen
verschiedene Auswerte-Betriebsarten eingestellt werden. Die Visualisierung der Schaltzustande erfolgt tiber vier LEDs
(Ix grin, 1x gelb und 2x rot), die am Gehduse des L-LAS-TB-... Sensors integriert sind. Die L-LAS-TB-...
Kontrollelektronik besitzt drei Digital-Ausgange (OUTO, OUT1, OUT2), deren Ausgangspolaritat per Software
einstellbar ist. Uber zwei Digital-Eingange (INO, IN1) kann der externe WEISSLICHTABGLEICH (IN1) Funktionalitét
und eine externe TRIGGER (INO) Funktionalitat per SPS vorgegeben werden. Ferner wird ein schneller Analogausgang
(0...+10V or 4...20mA mit 12-Bit Digital/Analog-Auflosung bereitgestellt.

Messobjekt I X

Sendeoptik Laserlichtvorhang Zeilendetektor

Messobjekt

Empfanger

Videosignal
Laserlichtvorhang |
1000
Sender
Abb.1: Funktionsprinzip Laser-Durchlichtsensor L i .
Kantenposition Kantenposition
1 512

Intensitatsverlauf Uber Pixelposition auf Zeilen-Detektor
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Installation der L-LAS-Spray-Control Software

Folgende Hardware Voraussetzungen sind fur eine erfolgreiche Installation der L-LAS-Spray-Control-Scope Software
erforderlich:

Microsoft® Windows® 7, 8, 10

IBM PC AT oder kompatibler

VGA-Grafik

Microsoft®-kompatible Maus

Serielle RS232-Schnittstelle am PC oder USB Slot oder RJ45 Buchse

Kabel cab-las4/PC fiir die RS232-Schnittstelle oder cab-4/USB fiir USB Slot oder cab-4/ETH

Bitte installieren Sie die L-LAS-Spray-Control-Scope Software wie im folgendem beschrieben:

1.

Sie kdnnen die Software direkt von der Installations-DVD installieren. Auf der DVD befindet sich der Ordner
SOFTWARE. In diesem Ordner ist eine SETUP Anwendung. Zum Installieren der Software miissen Sie diese
Setup-Anwendung starten.

Das Installationsprogramm meldet sich mit einem Dialogfeld und schlagt vor, die Software im Verzeichnis
C:\"DATEINAME" auf der Festplatte einzurichten.

Akzeptieren Sie den Vorschlag mit OK oder [ENTER] oder dndern Sie die Pfad-Vorgaben nach lhren
Wiinschen.

Waéhrend der Installation wird eine neue Programm-Gruppe fir die Software im Windows Programm-Manager
erzeugt. AuBerdem wird in der erzeugten Programmgruppe ein Icon fur den Start der Software automatisch
generiert. Falls die Installation erfolgreich durchgefiihrt werden konnte, meldet sich das Installationsprogramm
mit einer Dialogbox “’Setup OK””’.

Der Start der L-LAS-Spray-Control-Scope Software erfolgt durch Mausklick auf das entsprechende Symbol in
der neu erzeugten Programmgruppe unter:
Start >Alle Programme > L-LAS-TBSCI-ScopeV2.0

l L-LAS-TBSC-ScopeV2.0

Meu

L-LAS-TBSC-5copeV2.0

Meu

Deinstallation der L-LAS-Spray-Control-Scope Software:

"I
|l

Die Deinstallation wird mit Hilfe des Windows®-Deinstallations-
. Tools aus der Systemsteuerung durchgefiihrt.
Funktionen Das Windows®-Deinstallations-Programm finden Sie im Ordner

Programme und

Start/Einstellungen/Systemsteuerung.

Manual L-LAS-Spray-Control-Scope V2.0x (19.12.2019) 4
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3 Funktionselemente der L-LAS-Spray-Control-Scope
3.1 Kurzbeschreibung der L-LAS-Spray-Control-Scope Bedienoberflache:
2] L-LAS-TB-Series CONTROL-PAMEL - o X
Application Settings Help E';
o Sensor
P’DDEL: LLAs L-LAS-Spray-Control-Scope w20
SERR D L= www.sensorinstruments.de Instruments
SETTNGS | [ VIDEO NORM | 3%PaRa | 4J-\CH | caue | connect |
3 3277 6
SCAN-MODE
EXT IND LH - | 30000
28000 .
TRIGGER LEVEL [%] o 26000 5
o7 i ||
0 100 3
= 20000
scans ; TELLY EDGE-COUN
37000 L I i LEL
P = 14000 -p
100 2000 40005000 = o N'
VIDEO-THD [%] i {1 Al [pix]
0= B 0 (LY
i | = - =
o S\
=, ﬂ,s._.._.._..-...—anﬁf e B1 [pix]
iI 20 Cli 200 400 600 800 1000 1200 1400 TSI:"E il 682
TR a1]a2|B1] 2] Evia | EvM 8 | DIr [vHD| vaL_a]vaL B ToL a|ToL 8 B2 [pix]
913
2 WHITE |72; @ AREA m A 7 AREA m B pixel [ [ mm
[ [= ] =[] o
18| =] =] - cenr |IEFY] ) o ot PEN] ML) s
h @ l o BAUDRATE: 115200[Bvs]  COMPORT: | 2 |DetaTranster Stopped!

Die L-LAS-Spray-Control-Scope Bedienoberflache bietet viele Funktionen:

Einstellen der Beleuchtungsquelle.
Auswahl eines geeigneten Auswerte-Modus.

Konfigurationsfile auf der Festplatte des PC.

-

Visualisierung der Messdaten in numerischen und graphischen Ausgabefeldern.
Einstellung der Polaritét der digitalen Schaltausgange OUTO0, OUT1, OUT2.

Abspeichern der Parameter in den RAM, EEPROM Speicher an der Kontrollelektronik oder in ein

Funktions-Felder zum Senden / Lesen der Einstellungs-Parameter (Parameter-Transfer).

2 START / STOP Funktion-Felde fir den RS232 Datenaustausch zum Sensor.

3 Anzeige des aktuellen Betriebszustandes am Sensor (Triggermodus, Auswerteschwelle, ...)
4 Tabulator Reihe zum Umschalten zwischen den verschiedenen Tabulator-Grafik-Fenster.

5 Grafik-Ausgabe (Anzeige des zeitlichen Messwerteverlaufs mit Lernwert und Toleranzband)
6 Numerische Anzeigeelemente ( Messfrequenz, Kanten-Anzahl, Programm-Nummer, ... )

7 Messwertanzeige in [mm] oder [Pixel].

Im Folgenden werden die einzelnen Bedienelemente der L-LAS-Spray-Control-Scope Software beschrieben.
Eine Kurz-Hilfe wird durch Driicken der rechten Maus-Taste auf das jeweilige Funktionselement angezeigt.

Manual L-LAS-Spray-Control-Scope V2.0x (19.12.2019)
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3.2 Vorgangsweise bei der Inbetriebnahme:

A) Einjustage von Sender und Empfanger:

Zunéchst sollten der L-LAS Sender und Empfanger mechanisch méglichst optimal zueinander ausgerichtet werden. Dies
sollte Uiber eine Traverse oder eine feste Fixierung von Sender und Empféanger erfolgen.

B) Bereitstellung der Spannungsversorqgung / SPS Anschluss:

| LJ

Am Gehduse der L-LAS-TB-...-AL-SC Kontrollelektronik (Empféngereinheit) befinden sich

drei Anschlussbuchsen.

Uber eine 4-polige M5-Anschluss-Buchse Typ Binder 707 erfolgt die Kontaktierung der

seriellen RS232 Schnittstelle.

Uber eine 8-polige M9-Anschluss-Buchse Typ Binder 712 kann der Sensor mit der
SPS/Spannungsversorgung verbunden werden.

Uber eine 4-polige M9-Anschluss-Buchse Typ Binder 712 erfolgt die Kontaktierung der
L-LAS-TB-...-AL-SC Sendereinheit.

8-polige Buchse Typ Binder 712

Anschlusskabel:cab-las8/SPS (Lange 2m, Kabelmantel: PUR)

Pin | Farbe Belegung
L-LAS-TB-...-AL-SC (Kontrollelektronik)
1 weild 0V (GND)
2 braun +24 VDC * 10%
3 grin INO (EXT TRIGGER)
4 gelb IN1 (WHT BALANCE)
5 grau OuUTO (BUSY)
6 rosa OUT1 (ERR EVAL A)
7 blau OUT2 (ERR EVAL B)
8 rot Analog (Spannung 0...+10V oder Strom 4...20mA)

Manual L-LAS-Spray-Control-Scope V2.0x (19.12.2019)
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C) Verbindung zur RS-232 Schnittstelle:

4-polige M5 Buchse Typ Binder 707,
Anschlusskabel: cab-las4/PC (Lange 2m, Kabelmantel: PUR)

Pin | Belegung
L-LAS-TB-...-AL-SC (Kontrollelektronik)

1 +Ub
2 0V (GND)
P 3 RxD
s P 4 TxD
= o & o

Manual L-LAS-Spray-Control-Scope V2.0x (19.12.2019) 7
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D) Verbindungsaufbau tilber RS-232:

[= vipEO | 3% Parat | 5% Paraz | LERNE | kauB | REk | scope ‘}{gﬁ_g_\_!f,!_;\__ur‘laﬂ VERB'NDUNG Reqisterkarte:

VERBINDUNGS-EINSTELLUNGEN

3{ PORT[1...256]

R

Nach Anklicken dieser Registerkarte 6ffnet sich auf der
D Bedienoberfldche das VERBINDUNGS Fenster.

Hier kdnnen verschiedene Einstellungen zum Datenaustausch
liber die serielle RS232 Schnittstelle vorgenommen werden.
Grundsatzlich basiert die Kommunikation auf folgenden

BAUDRATE
115200 ¥

= v Vorgabewerten:
o T Standard RS232: kein Hardware-Handshake

|
T 3-Draht Verbindung: GND, TXD, RXD

T Baudraten von 9600Baud bis 115200Baud

18 DATEN-BIts, 0 PARITATS-Bit, 1 STOP-Bit
I

|

)

= Eonnecr

| Hochstwertiges Byte zuerst (MSB first).
| Standard Baudrate = 115200Baud

PORT[1...256] :

EERE

Gerate-Manager

PORT [1...256]:

In diesem Funktionsfeld kann die Nummer des Kommunikations-Port
eingestellt werden. Mdgliche Werte sind COM 1 bis 255.

Die Kommunikations-Port-Nummer kann in der Systemsteuerung unter:
START/Systemsteuerung/Gerate-Manager im Windows® Betriebs-

|

Datei Aktion Ansicht 2 system finden.
&= | @ HmEl &

a =y FujitsuWK

» M Computer

BAUDRATE:

115200 W

. S =
CONNECT

>

et -
CISCONNECT

ACCEPT

4 157 Anschlisse (COM & LPT)

"7 Druckeranschluss (LPT1) Alternativ kénnen die Kommunikations-Port-Nummern, die auf der
‘? Kommunikationsanschluss (COML)
7' USB Serial Port (COM2)

b -% Audio-, Video- und Gamecontroller

Rechner Hardware verfugbar sind, durch Anklicken der Lupe-Taste
gesucht werden.
Die verfugbaren COM-Ports werden im Status-Textfeld angezeigt.

BAUDRATE:

In diesem Funktionsfeld kann die Baudrate der seriellen Schnittstelle eingestellt werden:
Magliche Werte: 9600 Baud, 19200 Baud, 38400 Baud, 57600 Baud, 115200 Baud, 230600 Baud,
460800 Baud oder 921600 Baud. (Auslieferungszustand = 115200 Baud).

CONNECT:

Nach Anklicken dieser Taste wird mit den eingestellten Kommunikations-Parametern versucht eine
Verbindung zum Sensor aufzubauen. Die Riickmeldung tber den Verlauf des Verbindungsaufbaus
erfolgt im Status Anzeigefeld.

DISCONNECT:
Die Verbindung zur Sensor-Hardware wird getrennt. Der zuvor gedffnete Kommunikations-Port
wird wieder freigegeben.

ACCEPT:

Mit der Taste ACCEPT werden die aktuellen Kommunikations-Einstellungen in die Datei
TB-Scope.ini gespeichert. Nach Neustart der L-LAS-Spray-Control-Scope Software wird die
Kommunikation mit den in der TB-Scope.ini Datei gespeicherten Parameter geoffnet.

Manual L-LAS-Spray-Control-Scope V2.0x (19.12.2019) 8
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E) Einstellung der Laserleistung / Hell-Abgleich:

Voraussetzung: Erfolgreicher Verbindungsaufbau ->> entsprechende Statuszeilenmeldung im CONNECT-Tab sichtbar.

7 VIDEQ | oM
1278
30003
28000
26000
2u008-

2
8

o
5 10
et

S 1000

(4818

POWER

1000 -
mg|
o
400

200- I
D;

sieann | TEacy | caum | comnect |

208 0 o w0600

Maasursmant Rangs

POWER:

10 8%
[pinal}

Die Einstellung der Laserleistung erfolgt im VIDEO-Tab.

Das Graphik-Auswahl-Funktionselement muss auf RAW eingestellt sein.
Hierdurch werden die Rohdaten des Videosignals vom Zeilensensor zum
PC ubertragen.

Raw i

Beachte: Die Graphik wird nur bei aktiver Datenanforderung aktualisiert,
hierzu muss die Dateniibertragung gestartet werden.

B

Durch Anpassung der Laserleistung sollte das VIDEO Intensitatsprofil so eingestellt werden, dass
der Kurvenverlauf im oberen Drittel des Aussteuerbereiches liegt.

Beachte:

Anderungen werden erst nach Anklicken der SEND Taste am Sensor aktiviert!

SEND

VOR HELL-ABGLEICH:

viDEo | momm. |

A

Video Signal / ADC-unts

sipana | TEAH | caus | conneet |

EOnainitt

Measurement Renge

NACH HELL-ABGLEICH:

= VIDEQ | powm
e

PEERE

~Lnits:

RTILIH

Videa Signal £ Al

27 PARA | TEACH | CALD | COMMECT

1200

LA MJ‘\A U’l.‘\n '."‘#‘?&'.

weEsa

w0 153

Ipvinni]

Der Hellabgleich erfolgt im VIDEO-TABULATOR, das Graphik-Auswahl
Funktionsfeld muss auf NORM eingestellt werden.

Der Hell-Abgleich muss nach jeder Anderung der Parameter wie z.B. Laser-
Leistung POWER oder der Anderung der Integrations-Zeit EXPOSE-
TIME[ms] neu durchgefiihrt werden.

Der Hell-Abgleich kompensiert stérende Fremdlicht-Einfliisse oder leichte
mechanische Fehl-Justierungen zwischen Sender und Empfanger.

Es wird empfohlen, den Hell-Abgleich regelméBig durchzufihren. Im
automatisierten Ablauf kann der Hellabgleich ber die SPS unmittelbar vor
der Messung ausgeldst werden. Hierzu wird tber den externen Eingang
IN1/Pin4d/gelb ein kurzer HIGH-Puls (10ms < T < 750ms) angelegt.

WHITE |$9;%9"
BALANCE

Nach Anklicken dieser Software Taste wird der Hell-Abgleich automatisch
an der Kontrollelektronik ausgefiihrt. Die Y-Werte des NORM Videobildes
sollten nach dem Abgleich tiber die Gesamte Messstrecke des Zeilensensors
nahe der X-Achse liegen.

F:;I-Is das Auswahlfeld / Speicherziel auf EEPROM eingestellt ist, wird der
aktuell durchgefiihrte Hell-Abgleich in das nichtfliichtige EEPROM der
Kontrollelektronik geschrieben.

Manual L-LAS-Spray-Control-Scope V2.0x (19.12.2019) 9
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F) Aufzeichnung von Sprihereignissen:

BETTINGS! ]

SCAN-MODUS
KONTINUIERLICH -~

TRIGGER L

= [EL } ¥

ABTASTUNGEN
I

<1 1000
> 366000000 036 60 1)
100 2000 40005000

THD-TOP[%]
100-
50-
12

=

ABTAST-ZEIT [ms]

Spriihereignisse  konnen auf  verschiedene Weise aufgezeichnet
Hierzu muss zunachst eine Aufzeichnungs-Betriebsart eingestellt werden:

werden.

KONTINUIERLICH

v KONTINUIERLICH
EINZEL ABTASTUNG
EXT IND L'H
EXT IND HIGH

KONTINUIERLICH: Standige Spriihstrahlerfassung (fiir Testzwecke)

EINZEL ABTASTUNG: Einzelne Sprihstrahlerfassung tiber die START Taste
EXT INO L/H: Per SPS (iber eine L/H Flanke getriggerte Sprihstrahl-Erfassung.
EXT INO HIGH: Per SPS tber HIGH Pegel aktivierte Sprihstrahl-Erfassung.

Beachte: Die Graphik wird nur bei aktiver Datenanforderung aktualisiert, hierzu muss

B

T VDEO NORM | 4%Para | LeRN | Kaus | vereiNDunG |
32767~
30000-
28000~
26000~
24000~
22000-
20000~
18000~
16000~

= [\
e

| | | i | |
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1536
[pix]

SCAN-BUFFER Y-VALUES

B2 EvM_A | EVM_B | DIR |WTHD| waL_A| VAL B|TOL A | TOL B |
0 Jeent [~foist [=|u]~ 20 [ s00 | 230 | 25 | 20 |

__|mla2le1]
e fllofo]

CUTEUT FILE

o= ON
= r OFF TRG_CNT 7

ASPECIALL-LAS-TB-SC-ScopeV1MOUTFILET.DAT

P

die Datenanforderung gestartet werden.

In nebenstehender Abbildung ist ein typisches Bild einer
Sprithaufzeichnung zu sehen. Uber der X-Achse (Pixel des
Zeilensensors) ist die Sprihdichteverteilung als rote Kurve
sichtbar. Mit Hilfe einer einstellbaren Suchschwelle
THD[%] (orange horizontale Linie) kdnnen Schnittpunkte
(Kanten) aus dem Dichteverlauf abgeleitet werden. Ein
schwarzer Cursor gibt die Position/Hohe des Dichte-
Maximas an.

In der NORM-TAB Graphikanzeige wird ein normierter
Auswerte-Speicher angezeigt. Im Mikrocontroller werden
hierbei wahrend der Messwertaufzeichnung sténdig
Einzelbilder von Zeilensensor aufsummiert und nach der
Aufzeichnung mit  dem  SCAN-Z&hlerstand  zur
Spriihdichteverteilung normiert.

X-Achse: Pixel-Position (Messbereich)

Y-Achse: Normierte ,,Sprihdichte* Information

OUTPUT FILE:
Mit Hilfe dieser Funktionsfelder kénnen die Auswerte-
Ergebnisse in eine Ausgabedatei gespeichert werden.

T

=

Nach Anklicken der File-Open Taste kann Uber ein
Dialogfeld ein Dateiname vorgegeben werden.

Hierauf kann Ober den Bindrschalter der Speichervorgang
freigeschaltet werden. Zum Speichern in die Ausgabedatei
muss zunachst der [NORM]-TAB angewéhlt werden.

Das Abspeichern der Messwerte in die Ausgabedatei erfolgt nach Anklicken der RUN Taste (Datenanforderung).

BEACHTE:

Die Datenausgabe in die Ausgabedatei ist nur in den Aufzeichnungs-Betriebsarten

- SINGLE SHOT,
- EXT-INO-L/H und
- EXT INO-HIGH mdglich.

Manual L-LAS-Spray-Control-Scope V2.0x (19.12.2019)
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G) Arbeit mit der Lerntabelle:

F VIDEO | NORM | 32 PARA [LE
TEACH-IN SETTINGS

' | kaue | versiNDUNG |

nstruments

In der Lerntabelle konnen 16
Programme gespeichert werden. Fir

unabhéngige Kanten-Auswertungen

. jedes Programm kdnnen jeweils zwei
j EVM_A und EVM B, sowie eine

Videoschwelle VTHD und eine

Kantensuchrichtung DIR vorgegeben

werden.

pololofolo|cen [+foist [F|Ll~| a0 | 282 | 284 | 10 | 10
p1 |1 [a]1 [ |cent|~Joist [~|L|~| 20 | 800 [ 230 | 25 | 20
p2lolo]oofcew [FJoist [FLl~ 4 [ s [ 18 | 0 | 10
B3 0|0]0|0[cen |~loist |={L|~| 20 | 282 | 384 | 10 | 10
Fe | D|0]|0|0 [cent [~loist |={L|~| 20 | 282 | 384 | 10 | 10
Fs | 0| 0|00 [cent [~loist |={L|~| 20 | 282 | 384 | 10 | 10

Ferner kann fir jede Kanten-

|

Auswertung A und B ein separates

Toleranzband TOL_A und TOL_B um den jeweiligen Lernwert vorgegeben werden.

Die Lerntabelle dient zur Kantensuche am normierten SCAN Datenfeld.
Al:= Kanten Index Position (+1 = erste ansteigende Kante, Auswertung A)
A2:= Kanten Index Position (-1 = erste abfallende Kante, Auswertung A)
B1:= Kanten Index Position (+1 = erste ansteigende Kante, Auswertung B)
B2:= Kanten Index Position (-1 = erste absteigende Kante, Auswertung B)

DIR:= Kanten Suchrichtung L = von links nach rechts (von Pixel 1)

EVM_A/EVM_B: = EVALMODE A /B := OFF, POS, CENTER, DISTANCE, DMAX, AREA oder SYMMETRIE
VTHD:= Video Schwelle zur Kantensuche
VAL_A:= Lernwert Auswertung A

VAL_B:= Lernwert Auswertung B

TOL_A:= Toleranzband Auswertung A ( +/- Toleranzangabe um Lernwert )
TOL_B:= Toleranzband Auswertung B ( + /- Toleranzangabe um Lernwert )

| 5 PaRA | TEACH | cauB | connecT |

DMAX

m

B2 | EVM_A | EVM_B | DIR

VTHD

WAL_A | VA

1 |eewt |~|oist |#|L]+

20

800

Auswertung A:
Kantensuche von links nach rechts DIR=L,

VTHD=20% (orange Schwelle)

EVM_A: CENTER Position zwischen der ersten
ansteigenden [Al=+1] zur ersten abfallenden
Flanke [A2=-1].

Auswertung B:
Kantensuche von links nach rechts DIR=L,

VTHD=20% (orange Schwelle)

EVM _B: DISTANCE, Abstand zwischen der
ersten ansteigenden [B1=+1] zur ersten
abfallenden Flanke [B2= -1].

Manual L-LAS-Spray-Control-Scope V2.0x (19.12.2019)
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Die nebenstehenden Anzeige-Elemente geben Informationen Uber die gefundenen Kanten aus dem
normierten Datenfeld.

Die Messwerte fir die Strahlpositionen ergeben sich aus den bekannten Pixel-Abstdnden der
Empfangerzeile tber folgende Formel:

Randbedingung: 63.5[um/pixel] = Pixel-Pitch Zeilensensor

mmyyere = (Pixelyere ¥ 63.5)/1000

AREA A AREA B Pixel mm
SYMM SYMM

62 %] DMAX 62 [%] DMAX
CENT BRFTYG XMAX DIST XMAX

Die Auswertegroflen AREA, SYMMETRY und DMAX sind normierte GréRen und beziehen sich auf
den maximalen Y -Wertebereich von 0 bis 32767.

DMAX := Dichte-Maximum (0 ... 32767)
XMAX := x-Position des Dichte-Maximums
AREA := Flache unter der Kurve zwischen den Kanten Al und A2, bzw. B1 und B2

SYMM:= Flachenverhaltnis
SYMM = 32767 x (AREA1)/(AREA1 + AREA2)

SYMM [%]:= in Prozent SYMM[%] = 100 = (SYMM)/(32767)

EINLERN-Funktion:

Ein Tastendruck startet die EINLERN-Funktion am Sensor. Zur Kantensuche der beiden Kantenpaare
bei Position A und Position B werden die VVorgaben zur Kantensuche (A1,A2, bzw. B1,B2) der gerade
aktivierten Zeile der LERN-TABELLE herangezogen.

Die aktuellen Kanten-Positionen und ermittelten Messwerte der jeweiligen Auswerte-GroRen (AREA,
SYMM, DMAX und CENTER) werden in die LERN-TABELLE eingetragen. Am Gehause des
Sensors blinkt die Multifunktions-LED (orange) 2x kurz.

SET-TTAB-PROG:
Ein Tastendruck Ubertragt den ausgewéhlten LERN-VEKTOR (Zeile) der LERN-TABELLE zum
Sensor. Der Sensor arbeitet hierauf mit den VVorgabewerten der ausgewéhlten Zeile.

Das jeweils zu aktivierende Programm (= Zeile) der LERN-TABELLE kann Gber ein numerisches
Eingabefeld angewéhlt werden. Alternativ kann die Auswahl des Programms durch Anklicken der
ersten Spalte in der Lerntabelle erfolgen.

Manual L-LAS-Spray-Control-Scope V2.0x (19.12.2019) 12
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Auswertung von zwei Sprihstrahlen A und B:
BE VIDEO NORM | 33 PARA | LERN | KAUB | VERBINDUNG Auswertung A:
215767 Kantensuche von links nach rechts
DIR=L, VTHD=12% (orange
30000 Video-Bild-Schwelle)
28000 EVM_A: CENTER  Position
26000 zwischen der ersten ansteigenden
B 24000 [Al=+1] zur ersten abfallenden
; 22000 Flanke [A2= -1].
> 20000
> 13000 Auswertung B:
ﬁ 16000 ni Kantensuche von links nach rechts
L 14000 V DIR=L, VTHD=12% (orange
0 12000 Video-Bild-Schwelle)
Z 10000 m EVM_B: DISTANCE, Abstand
é 3000 zwischen der zweiten ansteigenden
5000 J [B1=+2] zur zweiten abfallenden
4000 Flanke [B2=-2].
2000 4 \\
- 1 1 [ 1 [ " Al [mm]
0.0 10.0 200 L] 40.0 300 60.0 700 0 90 975
[mm] 214
a|az|B1|B2| Evy A | EvM B | DIR | vTHD| vAL_A| VAL B TGL}\{GL_B
po 1|1 |22 cent |~|oist ||~ 12 | 321 | 150 | 20 | 28 A2 [mm]
I N\
/ \ 420
Y 10271 wes JEIVY B el B1 [mm]

il 2550 owax =2 T2 ot =
== SREERL xax pisT SRELE xwax B2 [mm

685
Beispiele fir Auswerte-Optionen bei Position A und B:
OFF :l Auswertung der Position A oder B ist deaktiviert. Die entsprechenden Felder
in der LERN-TABELLE sind ,,ausgegraut”.
FOS |:| POS 215 Auswertung einer Kantenposition. z.B. POS Al = +1 erste ansteigende Kante.
Kanten ergeben sich den Schnittpunkten von Video-Schwelle / Dichteverlauf.
cent [+ cent IEXR Auswertung der Zentrumsposition POSITION A zwischen der ersten
ansteigenden (Al= +1) und ersten abfallenden Kante (A2 = - 1).
DIST :I DIST 15.1 Auswertung des Abstandes (Distanz) bei POSITION B zwischen der zweiten
- ansteigenden (B1= +2) und der zweiten abfallenden Kante (B2 = - 2).
DMM':I. m DMAX Auswertung Dichte-Maxima bei POSITION A zwischen den beiden Kanten
(Al=+1, A2=-1)
AREA | AREA : Auswertung der Flache unter dem Dichteverlauf bei POSITION A zwischen
10271 den beiden Kanten (A1 =+1, A2 =-1).
- = SYMM Auswertung der Symmetrie bei POSITION B zwischen der zweiten
Ll R 17073 g der Sy

ansteigenden (B2 = +2) und der zweiten abfallenden Kante (B2 = - 2).
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4 Anhang

4.1 Display Anzeigen
Am Gehduse der L-LAS-TB-...-AL-SC Kontrollelektronik befinden sich 4 Bicolor LEDs zur Zustandsanzeige.

L-LAS-TB- ...-R-AL-SC (Kontrollelektronik/Empfanger)

OUT1 (A)
OUT2 (B)

POWER
(BUSY)

LED rotigriin (A): ® =7~
IMesswert Ainnerhalk (grin) .
aulierhalb {rot) L LED gelb:

Toleranzgrenze (CUT1) a0 POWER LED
N - {multifunkiional)
LED rotigriin (B): @ ° LED gelb (BUSY]):
IMesswert B innerhalb {grin) Aldivitatsanzeige (OUTO)

auterhalb (rot)
Toleranzgrenze (CUT2)

4.2  Funktion der Digital-Eingange INO, IN1

SPS ANBINDUNG:

Trigger Eingang INO/Pin3/grin:

Der Start der Messwert-Aufzeichnung in der Kontrollelektronik kann simultan zum Spriihvorgang erfolgen. Der Trigger-
vorgang an der Kontrollelektronik erfolgt Uber einen HIGH Pegel am Digitaleingang INO/Pin3/grin. Die
Datenaufzeichnung startet mit der L/H Flanke an INO. Mit dem darauffolgenden H/L Pegelwechsel stoppt die
Datenaufzeichnung. Nach typ. 1ms liegt das Auswerteergebnis vor und kann Uber die RS-232 Schnittstelle ausgelesen
werden (Befehl <ORDER=18> oder <ORDER=19>). Maximal kdnnen 5000 Abtastungen durchgeflhrt werden, bei
1kHz Abtastrate entspricht dies einer Zeitdauer von 5 Sekunden.

Uber die L-LAS-TB-Spray-Control-Scope Bediener-Software muss zuvor die ,,getriggerte” Betriebsart (SCAN-MODE)
eingestellt werden.

.................................

SCAN-MODE:
EXT IND HIGH - |

, [Trigger aktiv R TRIGG-INO HIGH:

_ Y. _ 1 (+U b] Externe Triggerung der ) _
INO / Messwertaufzeichnung tber einen
(Pin 3, griin) —— L0 (GND, 0V) HIGH-Pegel (+24VDC) am

Digitaleingang INO.
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Eingang IN1/Pin4/gelb — RESET PULS:

Dieser Digitaleingang an der Kontrollelektronik dient als ,Weilllichtabgleich“ am Zeilensensor. Durch Anlegen eines
kurzen HIGH-Pulses (Oms < T < 750ms) unmittelbar vor dem Start des Spriihvorgangs kann die Pixelzeile auf die
aktuellen Umgebungsbedingungen (Umgebungslicht, leichte Dejustage der Sensorik, usw.) neu referenziert werden. Zur
Erzielung von optimalen Auswerte-Ergebnissen sollte der Weilicht-Abgleich vor jeder Messung durchgefiihrt werden.

T ==750ms
.
/7 1 (+Ub)

IN1/RESET
{Pin 4, gelb) — —— 0 (GND, 0V)

Digitalausgang OUTO/Pin5/grau (BUSY):

Der Digitalausgang OUTO dient zum ,,Handshake* mit der SPS. Sobald der Start der Datenaufzeichnung am Sensor
erfolgt, wird dies durch einen Pegelwechsel am Digitalausgang OUTO/Pin5/grau angezeigt.

Das Auswerteergebnis liegt vor, sobald der BUSY Ausgang am Sensor wieder auf seinen Ausgangspegel zuriickwechselt.

4.3 Laser Warnhinweis

LASER WARNING

Halbleiterlaser, A=670 nm, 0.4mW max. optische Leistung,
Laser Klasse 1 gemaR EN 60825-1
Fir den Einsatz dieser Lasersender sind daher keine zusétzlichen SchutzmalRnahmen erforderlich.

LASER KLASSE 1

DIN EN 60825-1: 2008-05

Manual L-LAS-Spray-Control-Scope V2.0x (19.12.2019) 15
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4.4 RS232 Interface Protokoll

RS-232 Datenltbertragung:

- Standard RS232 serielles Interface, kein Hardware Handshake, 3-Draht-Verbindung: GND, TXD, RXD
- Geschwindigkeit: 9600 Baud, 19200 Baud, 38400 Baud, 57600 Baud oder 115200 Baud

- 8 Daten-Bits, - KEIN Paritats-Bit, - 1 STOP-BIt, - Binardaten-Modus.

- Default Baudrate: 115200 Baud

METHODE:

Die Sensor Kontrollelektronik verhalt sich stets passiv. Der Datenaustausch wird daher vom PC (oder SPS) initiiert. Der
PC sendet hierbei ein Datenpaket (“Frame”) wahlweise mit oder ohne angehangte Daten, worauf die Sensor-
Kontrolleinheit mit einem der Anforderung entsprechenden Frame antwortet. Das Datenpacket besteht aus einem
Kopfteil (, HEADER") und dem optionalen DEHE I EL @ NS

HEADER

: Synchronisationsbyte <SYNC> (85dez = 0x55hex)
YUY Befehlsbyte <ORDER>

. Byte : Argument <ARG LO>

. Byte : Argument <ARG HI>

. Byte : Datenlange <LEN LO>

. Byte : Datenlange <LEN HI>

. Byte : Checksumme Header <CRC8 HEAD>

. Byte : Checksumme Data <CRC8 DATA>

O~NO UL W

Das erste Byte ist ein Synchronisationsbyte und ist immer 85dez (55nex).-

Das zweite Byte ist das sog. Befehlsbyte <ORDER>, es bestimmt welche Aktion durchgefiihrt werden soll (Daten
senden, Daten speichern, usw.).

Als drittes und viertes Byte folgt ein 16bit Wert <ARG>. Das Argument wird abhangig vom Befehl mit einem
entsprechenden Wert belegt.

Das fiinfte und sechste Byte bilden wieder einen 16bit Wert <LEN>. Er gibt die Anzahl der angehangten Datenbytes an.
Falls keine Daten angehangt werden ist <LEN=0>, die maximale Datenlange betragt 512 Bytes <LEN=512>.
Das siebte Byte wird mit der CRC8 Checksumme Uber alle Datenbytes gebildet.

Das achte Byte ist die CRC8 Checksumme tiber den Header und wird Uber die Bytes 1 bis incl. 7 gebildet.
Die Gesamtléange des Headers ist stets 8 Bytes. Der gesamte Frame kann zwischen 8 und 520 Bytes umfassen.

Bytel Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7 Byte8 Byte9 Bytel0 Byte n+7 Byte n+8
Header Header Header Header Header Header Header Header PEIEY PEIEY PEIEY Data
0x55 | <ORDER=> (T? bRﬁ; (?l?bRy?:) (ToLbE)'::) (;Ii_bE)'/\::) (%F;(t:as) (.feFiﬁSr) (E;at;;le) (ﬁ?ﬁe) '32‘&?5 ?rit?);t/ez)
Bedeutung des 2.Bytes (Befehlsbyte) <order>: ORDER-TABLE
0 NOP no operation
1 Sende Parameter von PC zu L-LAS-RAM PC = L-LAS-RAM
2 Hole Parameter von L-LAS-RAM L-LAS-RAM = PC
3 Sende Parameter vom PC zu L-LAS EEPROM PC = L-LAS-EEPROM
4 Hole Parameter von EEPROM des L-LAS L-LAS-EEPROM = PC
5 Echo Prifung: Hole Echo von L-LAS first word=0x00AA=170dec
7 Hole Firmware Versions-Info von L-LAS L-LAS = PC
8 Hole Messwerte von L-LAS L-LAS-RAM = PC
9 Hole Video-Bild von L-LAS L-LAS-RAM = PC
11 Aktiviere Einzel Messdaten-Erfassung (SINGLE SHOT) PC = L-LAS-RAM
12 Aktiviere WeilRllicht-Abgleich (WHITE-BALANCE) L-LAS-RAM = PC
16 Aktiviere Auswerte-Programm (PROG-NO) PC = L-LAS-RAM
26 Sende Lernvektor (TEACH-TABLE VECTOR) PC = L-LAS-RAM
27 Hole Lernvektor (TEACH-TABLE VECTOR) L-LAS-RAM = PC
Manual L-LAS-Spray-Control-Scope V2.0x (19.12.2019) 16
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CRC8 Checksumme

Zur Verifizierung der Datenintegritéat wird der sog. ,Cyclic Redundancy Check" oder CRC verwendet. Mit Hilfe dieses
Algorithmus kénnen einzelne Bitfehler, fehlende Bytes und fehlerhafte Frames erkannt werden. Dazu wird Uber die zu
testenden Daten (-bytes) ein Wert — die sog. Checksumme — berechnet und mit dem Datenpaket tbertragen. Die
Berechnung folgt dabei einer genau vorgegebenen Methode basierend auf einem Generatorpolynom. Die Lange der
Checksumme ist 8bit ( = 1 Byte).

Das Generatorpolynom entspricht: ~ X8+X5+X*+1

Um die Daten nach dem Empfang zu verifizieren wird die CRC Berechnung erneut durchgefiihrt. Stimmen tbertragener
und neu errechneter CRC Wert Uberein, sind die Daten fehlerfrei.
Um die Checksumme zu berechnen kann folgender Pseudocode verwendet werden:

calcCRC8 (data[ ], table[ 1)
Input: data[ ], n data of unsigned 8bit

table[ ], 256 table entries of unsigned 8bit
Output: crc8, unsigned 8bit

crc8 := AAnex

for i := 1 to n do
idx -= crc8 EXOR data[ i ]
crc8 = table[ i1dx ]
endfor

return crc8

table[ ]

0 94 | 188 | 226 | 97 | 63 | 221 | 131 | 194 | 156 | 126 | 32 | 163 | 253 | 31 65
157 | 195 | 33 | 127 | 252 | 162 | 64 | 30 | 95 1 | 227 | 189 | 62 | 96 | 130 | 220
35 | 125 | 159 | 193 | 66 | 28 | 254 | 160 | 225 | 191 | 93 3 128 | 222 | 60 98
190 | 224 | 2 92 | 223 | 129 | 99 | 61 | 124 | 34 | 192 | 158 | 29 | 67 | 161 | 255
70 | 24 | 250 | 164 | 39 | 121 | 155 | 197 | 132 | 218 | 56 | 102 | 229 | 187 | 89 7
219 | 133 | 103 | 57 | 186 | 228 | 6 88 | 25 | 71 | 165 | 251 | 120 | 38 | 196 | 154
101 | 59 | 217 | 135 | 4 90 | 184 | 230 | 167 | 249 | 27 | 69 | 198 | 152 | 122 | 36
248 | 166 | 68 | 26 | 153 | 199 | 37 | 123 | 58 | 100 | 134 | 216 | 91 5 | 231 | 185
140 | 210 | 48 | 110 | 237 | 179 | 81 | 15 | 78 16 | 242 | 172 | 47 | 113 | 147 | 205
17 | 79 | 173 | 243 | 112 | 46 | 204 | 146 | 211 | 141 | 111 | 49 | 178 | 236 | 14 | 80
175 | 241 | 19 | 77 | 206 | 144 | 114 | 44 | 109 | 51 | 209 | 143 | 12 | 82 | 176 | 238
50 | 108 | 142 | 208 | 83 | 13 | 239 | 177 | 240 | 174 | 76 18 | 145 | 207 | 45 | 115
202 | 148 | 118 | 40 | 171 | 245 | 23 | 73 8 86 | 180 | 234 | 105 | 55 | 213 | 139
87 9 | 235 | 181 | 54 | 104 | 138 | 212 | 149 | 203 | 41 | 119 | 244 | 170 | 72 22
233 | 183 | 85 | 11 | 136 | 214 | 52 | 106 | 43 | 117 | 151 | 201 | 74 | 20 | 246 | 168
116 | 42 | 200 | 150 | 21 | 75 | 169 | 247 | 182 | 232 | 10 | 84 | 215 | 137 | 107 | 53
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BEISPIELE RS-232 Datentransfer:

SIS RSNy | ECHO-CHECK, READ LINE OK von Sensor.

DATA FRAME PC - Sensor (8 Bytes)

<ARG> | <ARG> | <LEN> | <LEN> | CRC8 | CRCS
O0x55 | <order> | i1vie) | (hibyte) | (obyte) | (hibyte) | (Data) | (Headen
85 5 0 0 0 0 170 60

ARG=0 LEN=0

DATA FRAME Sensor = PC (8 Bytes)

<ARG> <ARG> <LEN> <LEN> CRC8 CRC8

(lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte) (Data) (Header)

85 5 170 0 0 0 170 178
ARG=170 LEN=0

Serial — number of sensor = <ARG> value

0x55 <order>

SOl ISR | Lese FIRMWARE-VERSIONS-STRING von Sensor.

055 | <orders | <ARG> | <ARG> <'-(Ek’;‘> <LEN> | CRC8 | CRcs
(obyie) | (hibyte) | 0 | (hibyte) | (Data) | (Header
85 (dec) 7 0 0 0 0 170 82
ARG=0 LEN=0

DATA FRAME Sensor - PC (8 + 72) Bytes

Byte9 Bytel0 = Bytell  Bytel2

Data Data Data Data
<ARG> <ARG> <LEN> <LEN> CRC8 CRC8
0x55 <order> (I0 byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte) (Data) (Header) ASCII ASCII ASCII ASCII
85 (dec) 7 170 0 72 0 XXX 82 L - L A
ARG=170 (Ser.-No) LEN=72

Bytel3 Bytel4 Bytel5 Bytel6 Bytel7 Bytel8 Bytel19 Byte20 Byte21 Byte22 Byte23 Byte24
Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data
ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII

L s [ - [ 7 [ 8 | - T s [ ¢ [ - [T v [ s [ ¢ [ x |
Byte25 Byte26 Byte27 Byte28 Byte29 Byte30 Byte31 Byte32 Byte33 Byte34 Byte35 Byte36
Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data
ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII

L x [ - [ A [ ¢ ] [ v [+ [ . | o [ . | o |
Byte37 Byte38 Byte39 Byte40 Byte4l Byte42 Byte43 Byte44 Byte45 Byte46 Byte47 Byte48
Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data
ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII

| 2 | e [ o+ | wm [ A [ ®rR [ 7+ [ 1 [ 8 |
Byte49 Byte50 Byte51 Byte52 Byte53 Byte54 Byte55 Byte56 Byte57 Byte58 Byte59 Byte60
Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data
ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII

Byte61 Byte62 Byte63 Byte64 Byte65 Byte66 Byte67 Byte68 Byte69 Byte70 Byte71 Byte72
Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data
ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII

Byte73 Byte74 Byte75 Byte76 Byte77 Byte78 Byte79 Byte80
Data Data Data Data Data Data Data Data
ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII
I
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SROIRPI= SN NS - AKTIVIERE EINZEL MESSDATENAUFZEICHNUNG AM SENSOR

Aktiviere das eine einzelne Messdatenaufzeichung am Sensor. Im Argument <ARG> des Header-Frames wird die
Anzahl der Abtastungen (Einzelmessungen) vorgegeben.

DATA FRAME PC - Sensor (8-Bytes)
ARG = ANZAHL DER EINZELMESSUNGEN ( 100 ... 5000)

Bytel Byte2 Byte3 Byted Byte5 Byte6 Byte7 Byte8
Header Header Header Header Header Header Header Header
<ARG> <ARG> <LEN> <LEN> CRC8 CRC8
Ox85 | <order> | 1 hvte) | (hibyte) | (lobyte) | (hibyte) | (Data) | (Header)
85 (dec) 11 232 3 0 0 170 67
ARG =1000 LEN=0

DATA FRAME Sensor - PC (8 Bytes)

Bytel Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7 Byte8
Header Header Header Header Header Header Header Header
<LEN> CRC8
<ARG> <ARG> <LEN> CRC8
OX55 | <order> | .\ vte) | (hibyte) b)ﬂg) (hibyte) | (Data) (He;"‘de'
85 (dec) 11 0 0 0 0 170 67
ARG=0 LEN=0

SaOin SR vl - AKTIVIERE WEISSLICHTABGLEICH AM SENSOR

Aktiviere den Weillichtabgleich am Sensor. Im Argument <ARG> des Header-Frames wird das Speicher-Ziel
vorgegeben.

DATA FRAME PC - Sensor (8-Bytes)
ARG : 0=RAM, 1=EEPROM

Bytel Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7 Byte8

Header Header Header Header Header Header Header Header

<ARG> <ARG> <LEN> <LEN> CRC8 CRC8

(lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte) (Data) (Header)
0 0 0 0 170 67

0x55 <order>
85 (dec) 12

ARG =0 LEN=0

DATA FRAME Sensor > PC (8 Bytes)

Bytel Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7 Byte8
Header Header Header Header Header Header Header Header
<LEN> CRC8
<ARG> <ARG> <LEN> CRC8
Ox55 | <order> | .\ te) | (hibyte) b;'tg) (hibyte) | (Data) (He;"de’
85 (dec) 12 0 0 0 0 170 67
ARG=0 LEN=0
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SO IB SRR - AKTIVIERE AUSWERTE PROGRAMM AM SENSOR

Aktiviere das aktuelle Auswerteprogramm am Sensor, die Programm-Nummer (0 bis 15) wird im Argument Ubertragen.

DATA FRAME PC - Sensor (8-Bytes)
ARG = PROG-NO

Bytel Byte2 Byte3 Byted Byte5 Byte6 Byte7 Byte8
Header Header Header Header Header Header Header Header
<ARG> <ARG> <LEN> <LEN> CRC8 CRC8
Ox85 | <order> | j5hvie) | (hibyte) | (obyte) | (hibyte) | (Data) | (Headen
85 (dec) 16 1 0 0 0 170 65
ARG =1 LEN=0

DATA FRAME Sensor - PC (8 Bytes)

Bytel Byte2 Byte3 Byted Byte5 Byte6 Byte7 Byte8
Header Header Header Header Header Header Header Header
<LEN> CRC8
<ARG> <ARG> <LEN> CRC8
OX55 | <order> | 1te) | (hibyte) b)ﬂg) (hibyte) | (Data) (He;‘de’
85 (dec) 16 1 0 0 0 170 65
ARG=1 LEN=0
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ORISR | GET MEASURED VALUES [PIXEL] FROM THE L-LAS-SENSOR
DATA FRAME PC - Sensor (8 bytes)
<ARG> | <ARG> | <LEN> | <LEN> CRC8 | CRC8
0x55 <order> (10 byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte) (Data) (Header)
85 (dec) 8 0 0 0 0 170 118
ARG=0 LEN=0
DATA FRAME Sensor > PC (8 + 64) bytes
Byte9 Bytel0 Bytell Bytel2
Data Data Data Data
0x55 <orders | <ARG> | <ARG> | <LEN> | <LEN> CRC8 CRCS Rawl Rawl Raw2 Raw2
X oraer (lobyte) | (hibyte) | (lobyte) | (hibyte) | (Data) | (Headen | (lobyte) | (hibyte) | (lobyte) | (hibyte)
85 (dec) 8 0 0 64 0 XXX 118 180 2 163 3
ARG=0 LEN=64 PIX_AL = 692 PIX_A2 = 931

Bytel3
Data
Raw3

Bytel4d
PEIEY

Bytel5
Data
Raw4

Bytel6
PEIEY

Bytel7
Data

Bytel8
PEIEY

Bytel9
Data

Byte20
PEIEY

Byte21
Data
Raw7

Byte22
PEIEY

Byte23
Data
Raws

Byte24
PEIEY

180 | 2

163 | 3

241 | 59

241 | 59

PIX_B1 =692

PIX B2 =931

DMAX_A=15345

DMAX_B=15345

Byte25
Data

Byte26
Data

Byte27
Data

Byte28
Data

Byte29
Data

Byte30
Data

Byte31
Data

Byte32
Data

Byte33
Data

Byte34
Data

Byte35
Data

Byte36
Data

19 | 54

IDX_A=790

AREA A=11271

AREA B=11271

SYMM_A=13843

SYMM_B=13843

Byte61
Data

Byte62
Data

Byte63
Data

Byte64
Data

Byte65
Data

Byte66
Data

Byte68

Data Data

Byte67 ‘

Byte69
Data

Byte70
Data

Byte719
Data

Byte72
Data

Raw27 Raw27 Raw28 Raw28 Raw?29 Raw?29 Raw30 Raw30 Raw31 Raw31 Raw32 Raw32
231 | 3 232 | 3 231 | 3 0 | 0 0 | 0 0 | 0
DYNTIME=999 SCANCOUNT=1000 SCANTIME=999 RAW_31=0 RAW_32=0
Mame Value Type
Etraw] 0073263C raw_struct

-raw pixA1 652 unsigned short

-raw pixA2 531 unsigned short

-raw pixB1 652 unsigned short

-raw pixB2 531 unsigned short

-raw xvalf an unsigned short

-raw xvalB 239 unsigned short

-raw . dmaxA 15345 unsigned short

-raw.dmaxB 15345 unsigned short

-raw imaxA 790 unsigned short

-raw.imaxB 790 unsigned short

--raw.areaf 11271 unsigned short

-raw.areaB 11271 unsigned short

--Faw symmA, 13843 unsigned short

--raw symmB 13843 unsigned short

-raw .emodA 2 unsigned short

--raw.emodB 3 unsigned short

-raw edgjet 2 unsigned short

-raw.raw 16 0 unsigned short

-Taw eprog 1 unsigned short

--raw instate 0 unsigned short

--raw.outstate 0 unsigned short

-raw runstate 1 shart

-raw videomax 31564 unsigned short

--raw mystart 0 unsigned short

-raw mvend 0 unsigned short

-raw.dynpow 0 unsigned short

-raw dyntime 959 unsigned short

-raw scnont 1000 unsigned short

-raw scntime 999 long int

raw rawd1 0 unsigned short

--raw. rawdz2 0 unsigned short
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SIS EEVASR: | SENDE JET (Punktstrahl) LERNVEKTOR EINTRAG ZU-LAS-SENSOR

Die Lerntabelle der Kontrollelektronik zur Auswertung der Punktstrahlen kann bis zu 16 Eintrdge (Programme) verwalten.
Mithilfe der Eintréage in der Lerntabelle erfolgt die Kantensuche anhand der Intensitatsverteilung iber den einzelnen Pixel
am Zeilensensor (vgl. Manual). Jeder Eintrag in der Lerntabelle (Lernvektor) ist 16-Wdrter (32 Byte) lang.

Aktuell werden nur die ersten 7 Eintrdge im Lernvektor benutzt, die Spalten-Eintrage 8 bis 16 des Lernvektors missen
trotzdem gesendet werden (Insgesamt 40 Byte = 8 Header Byte + 32 Daten Byte).

Beispiel:

Lerntabelle Programm ARG =1,

Die ersten 7 Spalten der Lerntabelle werden in der L-LAS Kontrollelektronik verarbeitet.

Die restlichen Spalten 8-16 der Lerntabelle missen trotzdem gesendet werden (mit O belegen).

Al| AZ|B1| B2 EVM_A | EVM_B | DIR | WTHD| VAL A | VAL B|TOL A | TOL B
P1 1)1 | -1 |CENT |=|DisT |=|L|=| 20 | 800 | 230 25 20

DIR: O=LEFT, 1=RIGHT
EVALMODE: 0=0OFF, 1=POS, 2=CENTER, 3=DISTANCE, 4=CENTER, 5=DMAX, 6=AREA, 7=SYMMETRY

DATA FRAME PC - Sensor (8 Byte +32 Byte)
ARG = LERNVEKTOR ZEILEN-INDEX O ... 15

Bytel Byte2 Byte3 Byted Byte5 Byte6 Byte7 Byte8 Byte9 Bytel0 Bytell Bytel2
Header Header Header Header Header Header Header Header Data Data PEIE] PEIE]
0X55 <order> <ARG> <ARG> <LEN> <!.EN> CRC8 CRC8 Datal patal Data2 Qataz
(lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte) (Data) (Header) (lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte)
85 (dec) 26 1 0 32 0 XXX 50 1 0 -1 -1
ARG=1 LEN=32 Al=1 A2=-1
Bytel3 Bytel4d Bytel5 Bytel6 Bytel7 Bytel8 Bytel9 Byte20 Byte21 Byte22 Byte23 Byte24
Data PEIEY Data Data Data PEIEY Data PEIEY Data PEIEY Data PEIEY
Data3 Data3 Data4 Data4 Data5 Data5 Data6 Data6 Data7 Data7 Data8 Data8
1 | 0 -1 | -1 2 | 0 3 | 0 0 | 0 20 | 0
Bl1=1 B2=-1 EVM_A=2 EVM_B=3 DIR=0 VTHD=20
Byte25 Byte26 Byte27 Byte28 Byte29 Byte30 Byte31 Byte32
Data Data Data Data Data Data Data Data
Data9 Data9 Datal0 Datal0 Datall Datall Datal2 Datal2 Datal3 Datal3 Datal4 Datal4
32 | 3 230 | 0 25 | 0 20 | 0 0 0 0 0
VAL_A=800 VAL_B=230 TOL_A=25 TOL_B=20 0 0

Datal5 Datal5 Datal6 Datal6
0 0 0 0
0 0

DATA FRAME Sensor = PC (8 bytes)

Bytel Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7 Byte8

Header Header Header Header Header Header Header Header

<ARG> <ARG> <LEN> <LEN> CRC8 CRC8

(lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte) (Data) (Header)
0 0 0 0 170 50

0x55 <order>
85 (dec) 26

ARG=0 LEN=0

The argument of the header frame that is sent back from the control unit shows the status of data exchange:
ARG =0, no error
ARG = - 105, data transmission error
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Let'’s make sensors more individval

Sernsor

nstruments

SOl BI=REENe By | HOLE DATEN BUFFER VON SENSOR

ACHTUNG: Es kénnen maximal 256 Integer Werte = 512 Byte an Nutzdaten ausgelesen werden.
Das Argument <ARG> des Header-Frames bestimmt welcher Daten-Speicher ausgelesen wird:

ARG =0 : STATISTIC DATEN-BUFFER NACH AUSWERTUNG (NORM Wert)

ARG =1: ROHDATEN CMOS VIDEO-ZEILE (256 Pixel verteilt Gber die Gesamt-Pixel-Anzahl)
ARG =2 : BUFFER WEISSLICHTABGLEICH (256 Werte verteilt Uber die Gesamt-Pixel-Anzahl)
ARG = 3: AKTUELLER SCAN-BUFFER (NORM Wert)

DATA FRAME PC - Sensor

Bytel Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7 Byte8
Header Header Header Header Header Header Header Header
<ARG> <ARG> <LEN> <LEN> CRC8 CRC8
Ox85 | <order> | 15hyvte) | (hibyte) | (lobyte) | (hibyte) | (Data) | (Headen
85 (dec) 9 0 0 0 0 170 185
ARG=0 LEN=0
DATA FRAME Sensor - PC
Bytel Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7 Byte8 Byte9 Bytel0 Bytell Bytel2
Header Header Header Header Header Header Header Header PEIE] Data PEIE] PEIE]
055 <order> <ARG> <ARG> <LEN> <LEN> CRC8 CRC8 Paral Paral Para2 Para2
(lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte) (Data) (Header) (lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte)
85 (dec) 9 0 0 0 1 XXX 185 200 0 220 0
ARG=0 LEN=256 PIX1=200 PIX2=220
Bytel4d Bytel5 Bytel6 Bytel7 Bytel8 Byte21 Byte22 Byte23 Byte24
PEIEY Data PEIEY PEIEY PEIEY Data PEIEY Data
Para3 Para3 Para4 Para4 Para5 Para5 Para6 Para6 Para? Para7 Para8 Para8
240 | 0 0 [ 1 44 | 1 124 | 1 0 [ 2 88 | 2
P1X3=240 P1X4=256 P1X5=300 P1X6=380 PIX7=512 P1X8=600
Byte25 Byte26 Byte27 Byte28 Byte29 Byte30 Byte31 Byte32 Byte33 Byte34 Byte35 Byte36
Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data
Para9 Para9 Paral0 Paral0 Parall Parall Paral2 Paral2 Paral3 Paral3 Paral4 Paral4
168 | 2 170 | 2 188 | 2 188 | 2 198 | 2 208 | 2
PIX9=680 PI1X10=682 PIX11=700 PIX12=700 PIX13=710 PIX14=720
Byte37 Byte38 Byte39 Byte40 Byte4l Byte42 Byte43 Byted4 Byte45 Byte46 Byte47 Byte48
Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data
Paral5 Paral5 Paral6 Paral6 Paral7 Paral7 Paral8 Paral8 Paral9 Paral9 Para20 Para20
34 | 3 32 | 3 32 | 3 22 | 3 19 | 3 20 | 3
PIX15=802 PIX16=800 PIX17=800 PIX18=790 PIX19=787 PIX20=788
{
{

Byte509 Byte510 Byte511 Byte512 Byte513 Byte514 Byte515 Byte516  Byte517 Byte518 Byte519 Byte520
Data PEIEY Data PEIEY PEIEY PEIEY Data PEIEY Data PEIEY Data PEIEY
Para251 Para251 Para252 Para252 Para253 Para253 Para254 Para254 Para255 Para255 Para256 Para256
124 | 1 44 | 1 0 [ 1 240 | 0 220 | 0 200 | 0
PI1X251=380 PI1X252=300 PIX253=256 PIX254=240 PIX255=220 PI1X256=200

Bei <ARG = 0> (STATISTIC-DATEN-BUFFER) und <ARG = 3> (AKTUELLER SCAN-BUFFER) wird im letzten
DatenWort (Byte 519, Byte520) der aktuelle Durchlaufzahler (SCAN-COUNTER) mit Gbertragen.
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