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1 Funktionsprinzip: L-LAS-TB-...-MA/SL Master-Slave Kontrollsystem
1.1 Technische Beschreibung

Bei den Laser-Zeilensensoren der L-LAS-TB-MS Serie tritt der Laserstrahl einer Laserdiode (A=670nm, 1mW
Ausgangs-leistung, Laserklasse 2) liber geeignete Kollimatoren und Blenden als parallel gerichtetes Laserlicht mit
homogener Lichtverteilung als Laserstrahl aus der Sendeoptik aus. Die Laserlinie trifft auf die gegeniiberliegend
montierte Empfénger-Einheit L-LAS-TB-...-SL (Slave) im Durchlichtbetrieb (TB=Throuh-Beam) auf. Die CCD-Zeile
besteht aus vielen, sehr eng benachbarten, zu einer Linie angeordneten, einzelnen Empfangselementen (Pixel). Die
wihrend der Integrationszeit gesammelte Lichtmenge jedes dieser Empfangselemente kann als Analogspannung
separat ausgelesen, und nach erfolgter Analog-Digital-Wandlung als Digitalwert in einem Datenfeld gespeichert
werden.

Falls sich ein Objekt zwischen Sender und Empfénger in der Laserlinie befindet, werden durch das parallel gerichtete
Laserlicht nur bestimmte Empfangselemente (Pixel) der Zeile beleuchtet, andere wiederum werden durch den
Schattenwurf des Objektes abgeschattet. Die beleuchteten Pixel geben, im Vergleich zu den unbeleuchteten Pixel, eine
wesentlich groBere Analogspannung ab.

Durch geeignete Software-Algorithmen konnen die Bereiche der beleuchteten Zonen aus dem zuvor gespeicherten
Datenfeld ermittelt werden. Da der Abstand der Pixel auf der CCD-Zeile bekannt ist, kann die Breite des Messobjektes
iiber den Schattenwurf im Durchlichtbetrieb ermittelt werden.

Der Mikrocontroller des L-LAS-TB-...-MA (MASTER-Sensor) kann mit Hilfe einer Windows PC-Software liber die
serielle RS232 Schnittstelle parametrisiert werden. Es konnen verschiedene Auswerte- bzw. Betriebsarten eingestellt
werden. Am Gehéduse der Kontrollelektronik befinden sich ein TEACH/RESET-Taster, sowie ein Potentiometer zur
Toleranzeinstellung. Die Visualisierung der Schaltzustinde erfolgt iiber 4-LEDs (1x griin, 1x gelb und 2x rot), die am
Gehiuse des L-LAS-TB-...-MA Sensors integriert sind. Die im Sensor eingebaute Kontrollelektronik besitzt drei Digital-
Ausginge (OUT0, OUT1, OUT2) deren Ausgangspolaritit per Software einstellbar ist. Uber zwei Digital-Einginge
(INO, IN1) kann die externe TEACH/RESET Funktionalitit und eine externe TRIGGER Funktionalitdt per SPS
realisiert werden. Ferner wird ein schneller Analogausgang (0 ... +10V) mit 12-Bit Digital/Analog-Auflosung
bereitgestellt.
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Installation der L-LAS-TB-MS-Scope Software

Folgende Hardware Voraussetzungen sind fiir die Installation der L-LAS-TB-MS-Scope Software erforderlich:

e 500 MHz Pentium-kompatibler Prozessor oder besser.

e CD-ROM oder DVD-ROM Laufwerk

e Ca. 10 MByte freier Festplattenspeicher

o SVGA-Grafikkarte mit mindestens 800x600 Pixel Auflosung und 256 Farben oder besser.

e Windows 98, Windows NT4.0, Windows 2000, Windows XP oder Windows Vista Betriebssystem
o Freie serielle RS232-Schnittstelle oder USB-Port mit USB-RS/232-Adapter am PC

Bitte installieren Sie die L-LAS-TBMS-Scope Software wie im Folgenden beschrieben:

1 > Legen Sie die Installations-CD-ROM in das CD-ROM Laufwerk ein. In unserem Beispiel
CD-Laufwerk (0x)  nehmen wir an, das es sich um das Laufwerk “D” handelt.
2. Starten Sie den Windows-Explorer und wechseln Sie im Verzeichnisbaum des CD-ROM
Laufwerks in das Installationsverzeichnis D:\Install\ .
= Die eigentliche Installation wird durch Doppelklick auf das SETUP.EXE Symbol gestartet.
sefLp.exe _— . . . N
Alternativ hierzu kann die Software Installation durch Anklicken des START-Ausfuhren...
Knopfes und anschlieBender Eingabe von ,,D:\Install\setup.exe* und Tastendruck auf den
Ok Knopf.
Das Installationsprogramm meldet sich hierauf mit einer
15 L LAS.TB-MS Scope¥304 Setup (=13] Dialog—Box zur L-LAS-TB-MS-SCOpe Installation.
Welcome to the In dieser Dialog-Box werden einige allgemeine Hinweise
L-LAS-TB-MS-ScopeVv30s : :
Installation Wizard zur Installation angezeigt.
\bt i? stronaly lec;mmendad that you exit all Windows programs
efore unning this s=tup program. . . . . . .
T — Klicken Sie auf die Taste Next>, falls Sie die Installation
you have unning. Click Next to continue the installation. .
starten mochten
ﬁiﬁg\gﬂﬁa‘ IT'ZE[;;OQIam is prokected by copyright law and -
Unauthorized repraduction o distribution of this program, or any
partion of it, may result in severe civil and criminal penalties, and
will be: prosecuted to the maximum extent possible under |
oder auf die Taste Cancel um die Installation der
L-LAS-TB-MS-Scope Software zu beenden
QRN 7L L5 TB4S Scope¥ 304 Setup B Falls die Taste Weiter gedriickt wurde, 6ffnet sich ein
R A weiteres Dialogfeld zur Auswahl des Ordners, in dem die
= Anwendung installiert werden soll (Zielordner).
:D}rde;'nslallahnn wizard will install the files for L-LAS-TB-M5-5copel/304 in the following
Toinstall inta a different folder, click the Browse button, and select another folder. Akzeptieren Sie den VOTSChlag mit Next> Oder 'a"ndem Sie
“rou can choose not to install L-L&S-TB-MS-Scopev'304 by clicking Cancel to exit the . . .
lston s e die Pfad-Vorgaben nach Thren Wiinschen durch Anklicken
Destination Folder
C:\Programme’L-LAS-TB M55 copet3044 der Taste Browse
<Back || Hes> | [ Cancel
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4, Eine weiteres L-LAS-TB-MS-Scope Setup Dialogfeld
1 1-LAS-TH-MS-Scopey 304 Setup Eo&E erscheint am Bildschirm.

Ready to Install the Application

Click Hext to begin installation 4
L&)
(18] << Back

Click the Back button to rsenter the nstallation information or click Cancel to exit Klicken Sie auf den Back Knopf um den Installatlonspfad

the wizard,

erneut zu dndern.

Memt 53>

Klicken Sie auf Next>> um die Installation zu starten
oder

<Back || Hests | [ Caneel Caricel

Klicken Sie auf Cancel um die Installation zu beenden.

YR 15 L -LAS-TB-4S Scopey 304 Setup o AbschlieBend erscheint eine Dialog-Box, die iiber die
Dostination Folder erfolgreiche Installation informiert.
Select a folder whers the application wil be installd
[ 1]
;H|1de nstallation wizard wil install the files for L-LAS-TEMS Scops\304 in the follawing Es wurde eine neue Programmgruppe L-LAS-TB-MS-
DIdEr.
T ctelm o et e, e i B . s et (e SCOpe unter Staft-A“e-Pl’Ogram me angelegt.

“You can choose not to install L-LAS-TB-M5-5copeld304 by clicking Cancel to exit the
installation wizard.

Destination Folder EIFIISI"I

CoAProgrammetL-LAS-TE-MS-Soope/ 304,

Klicken Sie auf Finish um die Installation abzuschlieen.

<Back || Hests | [ Cancel

Der Start der L-LAS-TB-MS-Scope Software erfolgt durch
Mausklick auf das entsprechende Symbol in der neu er-
zeugten Programmgruppe unter:

Start >Alle Programme > L-LAS-TB-MS-ScopeV3.0x

S L-LAS-TE-M5-5copetiand

Deinstallation der L-LAS-TB-MS-Scope Software:

: Die Deinstallation wird mit Hilfe des Windows®-
— Deinstallations-Tools durchgefiihrt.
L@ Das Windows-Deinstallations-Programm finden Sie im
Ordner Systemsteuerung/Software:

Software Start/Einstellungen/Systemsteuerung/Software
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3 Bedienung der L-LAS-TB-MS-Scope Software

Die L-LAS-TB-MS-Scope Software dient zur Parametrisierung der Kontrollelektronik am L-LAS-TB-...-MA (MASTER-
Sensor) {iber die serielle Schnittstelle. Die vom Master und Slave gelieferten Messwerte konnen mit Hilfe der PC-
Software visualisiert werden. Somit kann die Software u.a. zu Justagezwecken und zum Einstellen von geeigneten
Toleranzgrenzen zur Kontrolle des Messobjektes herangezogen werden.

Der Datenaustausch zwischen der PC-Bedienoberfliche und dem Sensorsystem erfolgt iiber eine Standard RS232
Schnittstelle mit dem Master Sensor. Zu diesem Zweck wird der Master-Sensor iiber das serielle Schnittstellenkabel
cab-las-4/PC mit dem PC verbunden. Nach erfolgter Parametrisierung konnen die Einstellwerte dauerhaft im EEPROM
Speicher der L-LAS-TB-...-MA Kontrollelektronik abgelegt werden. Das Sensorsystem arbeitet hierauf im ,,STAND-
ALONE*" Betrieb ohne PC weiter.

Nach dem Aufruf der L-LAS-TB-MS-Scope Software erscheint folgende Windows® Bedienoberflache:

% | -|AS-LT-MASTER-SLAYE Control-Panel

L-LAS-TB-MS-SCOPE Wersion 304
Par-GE peraalPansL) caus )] 256 -256
GENERAL PARAMETER 225 225
£ 200 200 £
=
wibTH || § EE
0 i
2 150 508
TOLERANCEUP 5200 iy s
715 125
B o B
TOLERANCE-LOW j‘zun ,,6.,100 mug
87 5 g
Hw-MODE [DISABLE ALL w|| * 80 = @
% 25
TRGMODE CONTINUOUS v 0-. . . -0
Ul 4095 3000 2000 1000 11 1000 2000 3000 4096 A
AVERAGE 2 - _ .
Q Pixel | | [ Pixel:
&MA-OUT DIRECT 0107 TOLERANCE
e MEASUREMENT VALUE T ——
POLARITY  DIRECT w 0 m 0.000 P R 0 0
= RAM SEND I:IZEIEIM ‘ RLIN I ‘ S0P I ‘ YIDED I TEACH
[~ EEPROM
I FILE GET DHECUF‘D CONMECT COM1 v |[LLAS-MATE-83.04 SFI 10/Dec/0B

Mit Hilfe des L-LAS-TB-MS-Scope CONTROL-PANEL stehen viele Funktionen zur Verfiigung:

- Visualisierung der Messdaten von Master und Slave mit Hilfe einer graphischen Bedienoberflache.

- Einstellen der Laserleistung fiir den jeweiligen Laser-Sender.

- Einstellung der Polaritdt der digitalen Schaltausgiange OUTO, OUT1 und OUT?2.

- Auswahl eines geeigneten Auswerte-Modus.

- Vorgabe von Sollwerten und Toleranzbandgrofe.

- Abspeichern der Parameter in den RAM, EEPROM Speicher an der Kontrollelektronik oder in ein
Konfigurationsfile auf der Festplatte des PC.

Im Folgenden werden die Bedienelemente der L-LAS-TB-MS-Scope Software erklart.

L-LAS-TB-MS-Scope V3.04 fur L-LAS-TB-...-MS (Master/Slave) Sensoren 6
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3.1 Bedienelemente der L-LAS-TB-MS-Scope Software:

GENERAL PARAMETER [PAR-GE PaR-Ma| PaR-L] CaL |
E¥aLMODE  MWIDTH — Nach Anklicken des PARA-GE Knopfes 6ffnet sich auf
der Bedienoberfliche das GENERAL PARAMETER
TOLERAMCE-LP i 400 Fenster. Hier konnen verschiedene ‘ al!gemeine
Parameter an der Master-Kontrollelektronik eingestellt
werden.

Hw-MODE EMNABLE BTH T|

TRGMODE [CONTINOUS | é
SEND

AVERAGE 2 - Achtung !

Erst nach Anklicken der SEND Taste werden
AMA-OUT [DIRECT 0. 10W v| Anderungen, die in den nachfolgend beschriebenen
Funktionsfeldern gemacht wurden, an der

Kontrollelektronik des L-LAS-TB-...-MA Sensors

FPOLARITY DIRECT W aktiv!

‘ EVAL-MODE:
EvAL-MODE M Auswahlfeld zur Vorgabe des Auswertemodus am L-LAS-TB-...-MA Sensor.
— SLAME Je nachdem welcher Auswertemodus gerade eingestellt ist, werden die aus den
MASTER Video-Signalen vom Master bzw. Slave gewonnenen Kanten unterschiedlich
v i IDTH bewertet.
CEMNTER
DIFF

SLAVE:

Als Messwert wird nur der am SLAVE-Sensor erkannte Kanteniibergang
Hell/Dunkel herangezogen. Hierbei wird der Schnittpunkt zwischen der Video-
Schwelle (griine Horizontale Linie) und dem Intensitétsprofil (rote Kurve) am
SLAVE-Sensors berechnet, dieser Pixelwert bestimmt den Messwert.

MASTER:

Als Messwert wird nur der am MASTER-Sensor erkannte Kanteniibergang
Hell/Dunkel herangezogen. Hierbei wird der Schnittpunkt zwischen der Video-
Schwelle (griine Horizontale Linie) und dem Intensitétsprofil (rote Kurve) am
SLAVE Sensors berechnet, dieser Pixelwert bestimmt den Messwert.

WIDTH:
Als Messwert wird die Summe aus dem SLAVE-Messwert und dem MASTER-
Messwert aus den jeweiligen Hell/Dunkeliibergdngen berechnet:

WIDTH = MASTER + SLAVE

L-LAS-TB-MS-Scope V3.04 fur L-LAS-TB-...-MS (Master/Slave) Sensoren 7
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EvVAL-MODE  MWIDTH il ‘

SLAVE
MASTER
v'WwWIDTH
CEMTER
DIFF

TOLERAMCE-UP i,il 400

TOLERAMCE-LOW i 200

TOLERAMCE
1.97 [4]

mm| | 083 [

MASTER

§ 4930 SLOPE [um/pisel]

v COMTINUOUS

EXT.INO LM
EXT. INOHIGH

li MOT-USED

Instruments

EVAL-MODE:

CENTER:

Als Messwert wird die Differenz zwischen den Hell/Dunkel Ubergingen
vom MASTER und SLAVE herangezogen. Auf die Differenz wird fester
ein Offset (Offset=SUBPIXEL, z.B. 2048) addiert:

CENTER = SUBPIXEL + (MASTER - SLAVE)

DIFF:

Der Messwert ergibt sich aus den Abweichungen zwischen dem Lernwert
und dem aktuellen Messwert sowohl am MASTER als auch am SLAVE.
Der Messwert wird mit einem festen Offset (Anzahl SUBPIXEL) versehen.

DIFF = SUBPIXEL + [ (MASTER-Teach MA) — (SLAVE-Teach SL) ]

TOLERANCE -UP, TOLERANCE-LOW:

In diesen beiden numerischen Eingabefeldern kdnnen durch Zahlenwert-
Eingabe oder durch Anklicken der Pfeil-Schaltelemente mit der Maus,
Toleranz-Vorgabewerte in Pixel fiir die obere (UP) und untere (LOW)
Toleranzgrenze eingestellt werden.

Die beiden Toleranzgrenzen bilden ein Toleranzband um den Sollwert
(TEACH-VALUE). Die aktuell am Sensor eingestellten Toleranzen werden
in zwei numerischen Anzeigefeldern in der Einheit [mm] unterhalb des
graphischen Anzeigefensters dargestellt.

z.B. ergibt sich zusammen mit dem SLOPE- Wert (Empfindlichkeit) des
Master Sensors:

TOL[+] [mm]=SLOPE * TOLERANCE _HIGH
Hier: TOL [mm] = 4.93[um/Pixel] * 400 Pixel =1.97 mm

TOL[-] [mm]=SLOPE * TOLERANCE _LOW
Hier: TOL [mm] = 4.93[um/Pixel] * 200 Pixel =0.99 mm

TRIGGER-MODE:
CONTINUOUS:
Kontinuierliche Auswertung der aktuellen Messwerte.

EXT. INO L/H:

Externe flankengesteuerte (LOW/HIGH) Triggerung der
Messwertauswertung iiber den Digitaleingang INO/Pin3/griin an der 8-pol.
SPS Anschlussbuchse des MASTER Sensors.

EXT. INO HIGH:
Externe Triggerung der Messwertauswertung iiber einen High-Pegel (+Ub)
am Digitaleingang IN0/Pin3/griin des MASTER-Sensors.

L-LAS-TB-MS-Scope V3.04 fur L-LAS-TB-...-MS (Master/Slave) Sensoren 8
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v DISABLE ALL

EMABLE T-5ET
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HARDWARE (Hardware-Mode):

Durch Anklicken des Listen-Auswahlfeldes kann das TOLERANCE
Potentiometer und/oder die TEACH/RESET Taste am Sensorgehéuse
des L-LAS-TB-...-MASTER-Sensors aktiviert (ENABLE) oder
deaktiviert (DISABLE) werden.

Das TOLERANCE Potentiometer gestattet diec Vorgabe eines
Toleranzfensters um den Sollwert. Falls das Funktionsfeld auf ENABLE
ALL oder ENABLE T-SET eingestellt ist, konnen keine
Zahlenwerteingaben in den TOLERANCE-UP/LOW Eingabefeldern aus
der PC-Software Oberfliche heraus gemacht werden. Die
entsprechenden Funktionsfelder werden ausgeraut dargestellt.

DISABLE ALL

Sowohl die TEACH/RESET-Taste als auch das TOLERANCE
Potentiometer am Gehéuse sind deaktiviert.

ENABLE ALL:

TEACH/RESET Button  Das TOLERANCE Potentiometer am Gehause ist aktiviert.

TOLERANCE-
Potentiometer

AVERAGE

POLARIT INVERSE

(Drehen im Uhrzeigersinn vergroBert die Toleranzbandbreite)
Die TEACH/RESET Taste am Gehiuse ist aktiviert.

kurzer Tastendruck (t < 0.7s) : RESET Funktion.

langer Tastendruck (t > 1.5s) : TEACH Funktion.

ENABLE BTN:

Nur die TEACH/RESET Taste am Gehéuse ist aktiviert.
ENABLE T-SET:

Nur das TOLERANCE Potentiometer am Gehiuse ist aktiviert.

AVERAGE:

In diesem Funktionsfeld kann durch Anklicken des Listen-Eingabefeldes mit
der Maus eine Mittelwertbildung am L-LAS-TB-...-MA Sensor ausgewé&hlt
werden. Mit jedem Hauptprogrammdurchlauf wird der aktuelle Messwert in
ein Ringspeicherfeld abgelegt und anschlieend hieraus der Mittelwert aus
dem im Ringspeicherfeld befindlichen Werte berechnet.

Der Mittelwert des  Ringspeicherfeldes wird als  Messwert
MEASUREMENT VALUE herangezogen. Die GroBle des Ringspeichers
kann mit dem AVERAGE Wert von 1 bis 256 eingestellt werden.

POLARITY:
In diesem Funktionsfeld kann durch Anklicken des Eingabefeldes mit der

v INVERSE Maus oder durch Anklicken der Pfeil-Taste die Ausgangspolaritit am L-LAS-
DIRECT TB-...-MA Sensor eingestellt werden. Der L-LAS-TB-...-MA Sensor besitzt
CoTEme drei Digitalausginge (OUTO, OUT1 und OUT?2), iiber die Fehlerzustinde an

die SPS weitergeleitet werden konnen.
DIRECT:
Im Fehlerfall liegt der jeweilige Digitalausgang auf +Ub (+15DC ...
+30VDC), (rote LED an).
INVERSE:
Im Fehlerfall liegt der jeweilige Digitalausgang auf Bezugspotential
(GND,0V), (rote LED an).
L-LAS-TB-MS-Scope V3.04 fur L-LAS-TB-...-MS (Master/Slave) Sensoren 9
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ANALOG-OUT (Analog-Output-Mode):
Funktionselement zur Auswahl des Ausgabemodus der Analogspannung am
L-LAS-TB-...-MA Sensor (Pin8/rot 8-pol. SPS/POWER-Buchse). Die

hAI A Analogspannung wird im Bereich von 0 bis 10V mit einer Auflésung von

BT IRA A, 12-Bit ausgegeben.

b dd-p M
DIRECT 0..10V :
Am Analogausgang Pin8/rot/ wird eine dem aktuellen Messwert
proportionale Spannung (0 .. 10V) ausgegeben.
MAXIMA:
Am Analogausgang Pin8/rot/ wird der aktuelle Maximalwert ausgegeben
(Schleppzeigerprinzip, Zuriicksetzen durch Eingang IN1/Pin4/gelb Puls von <750ms
Dauer oder durch Tastendruck am TEACH/RESET-Taster).
MINIMA:
Am Analogausgang Pin8/rot/ wird der aktuelle Minimalwert ausgegeben
(Schleppzeigerprinzip, Zuriicksetzen durch Eingang IN1/Pin4/gelb Puls von <750ms
Dauer oder durch Tastendruck am TEACH/RESET-Taster).
MAX-MIN:
Am Analogausgang Pin8/rot/ wird die aktuelle Differenz zwischen Maximalwert und
Minimalwert ausgegeben (Schleppzeigerprinzip, Zuriicksetzen durch Eingang
IN1/Pind/gelb Puls von <750ms Dauer oder durch Tastendruck am TEACH/RESET-
Taster).

L-LAS-TB-MS-Scope V3.04 fur L-LAS-TB-...-MS (Master/Slave) Sensoren 10
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Nach Anklicken des PARA-MA Knopfes o6ffnet sich auf der
Bedienoberfliche das MASTER PARAMETER Fenster. Hier
konnen weitere Parameter-Einstellungen an der Kontrollelektronik
des Master-Sensors vorgenommen werden.

Achtung !

SEND

Erst nach Anklicken der SEND Taste werden Anderungen, die
in den nachfolgend beschriebenen Funktionsfeldern gemacht
wurden, an der Kontrollelektronik des L-LAS-TB-..-MA
Sensors aktiv!

(nur bei POWER-MODE = STATIC relevant, dies ist die Standard Betriebsart bei den
Duchlicht-Sensoren der L-LAS-TB-Serie)
In diesem Funktionsfeld kann mit Hilfe der Pfeiltasten, Schieberegler oder durch
Zahlenwerteingabe in das entsprechende Eingabefeld die Laserleistung an der Laser-
Sendeeinheit des L-LAS-TB-...-MA Sensors eingestellt werden.

W-THO[=]

1EIEI—|

50-

'I—l

450

E-BEG |1 E-EMD 2043
POV/ER POWER:
1000-
EEIEI—E
0=
a7

Video-S_ignaI
=225

W

A

- =
200

Video-Threshold

-175 g
]

L
o
=
ub

=125

N

suUN-Jqv / [eudl

[EDGE-MASTER]

1 1000

2000 2000

-0

406

e

VTHDI[%]:

In diesem Funktionsfeld kann durch
Zahlenwert-Eingabe oder mit Hilfe des
Schiebereglers die Video-Schwelle am L-LAS-
TB-...-MA Sensor festgelegt werden. Mit
deren Hilfe konnen aus dem Intensititsverlauf
(Video-Signal) der CCD-Zeile die Messwerte
aus den Hell/Dunkeliibergéngen abgeleitet
werden. Hierzu werden die Schnittpunkte
zwischen dem Intensititsprofil (rote Kurve)
und der einstellbaren Video-Schwelle (griine
horizontale Linie) berechnet und gespeichert.

Der x-Wert des jeweiligen Schnittpunktes ist einem Pixel auf der CCD-Zeile zugeordnet. Aus dieser Information und
den bekannten Abstinden der Pixel auf der CCD-Zeile kann der Messwert errechnet werden. Die so gewonnenen
Schnittpunkte zwischen Intensitétsprofil und Video-Schwelle werden im Folgenden als Kanten bezeichnet.

L-LAS-TB-MS-Scope V3.04 fur L-LAS-TB-...-MS (Master/Slave) Sensoren
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POWER-MODE  |STATIC W |

CCO-MODE ADC-CONY W |

v ADC-CONY
DIG-COMP

TEACHMWALUE [Fixel) ﬂ 1024

SLOPEVALUE [umpiel]
2.000

Instruments

POWER-MODE:
Dieses Funktionsfeld dient zur Einstellung der Laser-Betriebsart
am L-LAS-TB-...-MA Sensor.

STATIC:

Die Laserleistung am Sensor wird nicht automatisch geregelt.

Als Einstellwert fiir die Laserleistung wird der am POWER Schieberegler
eingestellte Wert herangezogen.

DYNAMIC:

Falls die Betriebsart auf dynamisch eingestellt ist, wird die Laserleistung am
L-LAS-TB-...-MA  Sensor automatisch geregelt. Hierbei wird die
Laserleistung so eingeregelt, dass der Maximalwert des ,,Video-
Intensitétsprofils* bei ca. 80-90% des Analog-Dynamikbereiches liegt.

CCD-MODE:

Dieses  Funktionsfeld dient zur Einstellung der  Betriebsart
am L-LAS-TB-...-MA Master Sensor.

Abhingig vom jeweils verwendeten CCD-Zeilenempfanger kann hier die
Verstirkungsstufe (HIGH-GAIN, LOW-GAIN) oder der Auslese-Betriebsart
(ADC-CONV, DIG-CMP) eingestellt werden.

HIGH-GAIN/LOW-GAIN:

Binirschalter, mit dessen Hilfe die Verstdrkung an der CCD-Zeile eingestellt
werden kann.

Beachte: Funktion steht nicht bei allen L-LAS-TB-...-MA Sensortypen zur
Verfiigung

ADC-CONV/DIG-COMP:

Einstellung der Auslese-Betriebsart,

ADC-CONV:= die CCD Zeile wird iiber den Analog-Digital-Wandler
(ADC) des L-LAS-TB... MA.. Sensors ausgelesen.

TEACH-VALUE (Pixel):
In diesem Funktionsfelde kann durch Zahlenwert-Eingabe oder mit Hilfe der
Pfeiltasten ein Lernwert am L-LAS-TB-...-MA Sensor vorgebeben werden.

Beachte:

Eine Anderung des Lernwertes wird erst nach anklicken der SEND Taste an
der Kontrollelektronik aktualisiert.

Der Lernwert (TEACH-VALUE) wird in Pixel vorgegeben. Die
Umrechnung in pm kann wie bei der Toleranz iiber den SLOPE-VALUE
(Empfindlichkeit — pm/Pixel) vorgenommen werden.

z.B. ergibt sich fiir den L-LAS-TB-...-MA-80:

TEACH VALUE [mm]=SLOPE *TEACH [Pixel]
TEACH_VALUE [mm] = 5.000[um/Pixle] * 1024[Pixel] = 5.120 mm

L-LAS-TB-MS-Scope V3.04 fur L-LAS-TB-...-MS (Master/Slave) Sensoren 12
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Sensor

E-BEG |1

EEND 2048

SLaVE PARAMETER
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POWER-MODE  STATIC W

CCO-MODE SDC-COMNY v
TEACH WALUE ﬁ 1024

TRIGGER THHESHDLDﬁ 200

E-BEG |1

E-EMD 2043

Instruments

E-BEG, E-END:
Diese beiden numerischen Eingabefelder dienen zur Vorgabe des
Auswertebeginns und des Auswerte-Endes am L-LAS-TB-...-MA Sensor.

E-BEG:

Die CCD-Zeile wird ab dem hier eingegebenen Pixel ausgewertet. Die
Analoginformation der Pixel, die links von E-BEG liegen werden zur
Auswertung nicht herangezogen.

E-END:

Die Intensititsinformation der CCD-Zeile wird bis zu diesem Pixel
ausgewertet. Pixel, die rechts von dem hier vorgegebenen Pixelwert liegen,
werden nicht ausgewertet.

F'.-'l‘-.H-GEIF'.-i'-.H-M.-'i‘-. P&4R-SL CALIB I

Nach Anklicken des PARA-SL Knopfes offnet sich auf der
Bedienoberfliche das SLAVE PARAMETER Fenster. Hier konnen
weitere Parameter-Einstellungen an der Kontrollelektronik des
SLAVE-Sensors vorgenommen werden.

Achtung !

Erst nach Anklicken der SEND Taste werden Anderungen, die
in den nachfolgend beschriebenen Funktionsfeldern gemacht
wurden, an der Kontrollelektronik des L-LAS-TB-..-MA
Sensors aktiv!

Da die Funktionen der einzelnen Bedienelemente im SLAVE
PARAMETER Fenster identisch zu denen des MASTER
Parameter Fensters sind, werden diese nicht naher erlautert
(vgl. Seiten oben).
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Sensor

CCD-CALIBRATION

51 2-pixel: 12.5pm pikel-pitch
2043-zubpixel

rezolution = +/5pm
working-range = 58mm +7-5. Omm

SETPOIMT AWALUE

ﬁasnnn [um]

MASTER

24930 SLOPE [um/pisel]

SLAVE

§ 4920 SLOPE [pm/pisel]

1024-pixel; 7.8pm pikel-pitch
4096-zubpixel

resolution = +4 2pm
warking-range = Smm

SETPOIMT AWALUE

ﬁEﬂnnn [um]

MASTER

204930 SLOPE [u/pisel]

SLAVE

204920 SLOPE [um/pisel]

Instruments

PﬁH-GE] PﬁH-MﬁlPﬂH-SL]I CALIE

Nach Anklicken des CALIB Knopfes 6ftnet sich auf der Bedienoberfldche
das CCD-CALIBRATION Fenster.

JiN

Achtung !

SEND

Erst nach Anklicken der SEND Taste werden Anderungen, die in den
nachfolgend beschriebenen Funktionsfeldern gemacht wurden, an der
Kontrollelektronik des L-LAS-TB-...-MS Master/Slave-Systems aktiv!

CCD-INFO:

Nach Anklicken des CONNECT- Funktionsfeldes werden automatisch iiber
die serielle RS-232 Schnittstelle Informationen tber die aktuell erkannte
Sensorhardware ausgetauscht. Diese Hardwareinformationen werden im
CCD-INFO Textfeld angezeigt.

SETPOINT-VALUE:

Numerisches Eingabefeld zur Vorgabe eines Offset-Wertes. Der hier
eingestellte Offset-Wert wird zum Messwert, der aus der Auswertung der
CCD-Zeileninformation gewonnen wird, hinzuaddiert.

SLOPE-VALUE [um/pixell:

Numerisches Eingabefeld zur Vorgabe der Empfindlichkeit des L-LAS-TB-
..-MA Sensors. Der hier eingestellte Zahlenwert bestimmt wie viel
Mikrometer Wegénderung je Pixeldnderung entsprechen.

Diese Empfindlichkeitswerte ergeben sich aus dem jeweiligen Typ des
CCD-Empfangers und sollten nicht verdndert werden.
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2972 M
1386 MIN

TEACH
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EESETI

Instruments

RESET-TASTE:

Mit Hilfe der RESET-Taste konnen die aktuellen
Schleppzeigerwerte der Maximalwert- bzw.
Minimalwertermittlung zuriickgesetzt werden.

Der aktuellen Maximalwert MAX und der aktuelle

Reset/Teach Taster

Minimalwert MIN seit dem letzten RESET- Vorgang
wird in jeweils einem numerischen Ausgabefeld

v DIRECT 010 angezeigt. Die hier dargestellten Zahlenwerte sind
MASIMA Pixelwerte. Der aktuelle Messwert in Pixel wird in dem
mit M-VALUE bezeichneten Ausgabefeld angezeigt. Die

E.Lh.i{lh:d'TN nebenstehenden numerischen Anzeigeelemente werden

nur im Analogausgabemodus ANA-OUT:

MAX, MIN oder MAX-MIN eingeblendet.

TEACH-Taste:

Durch Anklicken der TEACH-Taste wird am L-LAS-TB-...-MA/SL Sensor der
Lernvorgang ausgelost. Hierbei werden die aktuellen Pixel-Messwerte am
L-LAS-TB-...-MA/SL  Master/Slave-Sensorsystem  ausgewertet. Je  nach
Auswertemodus wird der berechnete Wert in den fliichtigen RAM-Speicher der
Kontrollelektronik als Lernwert geschrieben.

Nach Durchfiihrung des Lernvorgangs blinkt die gelbe Leuchtdiode am Gehduse
des L-LAS-TB-...-MA Sensors kurz 3-x mal auf.

Der Lernvorgang kann auch mit Hilfe der am Gehduse befindlichen
TEACH/RESET Taste ( t >1.5s driicken ) oder durch einen HIGH-Puls am

Digitaleingang IN1/gelb/Pin4 von mindestens 1.5s Dauer ausgelost werden.

Alternativ kann der aktuelle Lernwert in Pixel (Sollwert) auch durch

Zahlenwerteingabe in die numerischen Eingebefelder eingestellt werden. Der so
TEACH VALUE ﬂ 360 eingestellte Lernwert wird erst nach Anklicken der SEND Taste am L-LAS-TB...-
MA/SL Sensor aktiviert.
L-LAS-TB-MS-Scope V3.04 fur L-LAS-TB-...-MS (Master/Slave) Sensoren 15
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Sensor

[™ Rak SEND
[~ EEFROM

I~ FILE GET
SEND

GET

y L-LAS-MS-Series Parameter, File

Instruments

PARAMETER TRANSFER:

Diese Gruppe von Funktionskndpfen dient zum Parameter-Transfer zwischen
dem PC und der L-LAS-TB-...-MA Kontrollelektronik iiber die serielle RS232
Schnittstelle.

SEND:

Nach Anklicken der SEND Taste werden die aktuell an der Bedienoberflache
eingestellten Parameter zur L-LAS-TB-...-MA Kontrollelektronik iibertragen.

Das Ziel der Dateniibertragung ist abhiangig vom jeweils angewdéhlten Radio-
Knopf (RAM, EEPROM, oder FILE).

GET:

Nach Anklicken der GET-Taste werden die Einstell-Parameter von der
L-LAS-TB-...-MA  Kontrollelektronik zum PC {ibertragen und an der
Bedienoberfliche aktualisiert. Die Quelle des Datentransfers wird wiederum
durch den zuvor angewihlten Radio-Knopf bestimmt:

RAM:

Die aktuell eingestellten Parameter werden in den fliichtigen RAM-Speicher der
L-LAS-TB-...-MA Kontrollelektronik geschrieben oder sie werden von dort
gelesen und zum PC iibertragen.

Beachte: Die im RAM eingestellten Parameter gehen verloren, falls die L-LAS-
TB-...-MA Kontrollelektronik von der Spannungsversorgung getrennt wird.

EEPROM:

Die aktuell eingestellten Parameter werden in den nichtfliichtigen EEPROM-
Speicher der L-LAS-TB-...-MA Kontrollelektronik geschrieben oder sie werden
von dort gelesen und zum PC ibertragen. Im EEPROM abgespeicherte
Parameter gehen auch nach Trennung der Spannungsversorgung nicht verloren.
Falls Parameter aus dem EEPROM der L-LAS-TB-...-MA Kontrollelektronik
gelesen werden, miissen diese durch Anwahl des RAM-Knopfes und
anschlieBendem Tastendruck auf SEND in das RAM der L-LAS-TB-...-MA
Kontrollelektronik geschrieben werden. Die L-LAS-TB-...-MA Kontrollelektronik
arbeitet hierauf mit den eingestellten RAM-Parametern weiter.

FILE:

Falls der FILE Radio Knopf ausgewéhlt ist, bewirkt ein Tastendruck auf die
SEND/GET Taste, dass ein neuer File-Dialog an der Bedienoberflidche gedffnet
wird. Die aktuellen Parameter konnen in eine frei wahlbare Datei auf die Fest-
platte des PC geschrieben werden oder von dort gelesen werden.

FILE-Dialog Fenster:
Die Standard-Ausgabedatei fiir die Parameter-Werte hat

Histary:

Doty | D:WProgrammetS ensorlnstrumentshL-LAS LT -M5-Scopel 304 j

Suchenin |(5) LLAS-LT-MSGcopehand

([ hcvirke
B LLASparal.cfg

-« & ek E-

den Dateinamen
,»LLASpara.cfg*.

Die Ausgabedatei kann z.B. mit dem Standard Windows
Text-Editor Programm ,,EDITOR* gedftnet werden.

D ateiname: LLASpara. cfgl

D ateityp: J Abbrechen
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3.2  Numeri

YIDED

Instruments

sche und graphische Anzeigeelemente:

VIDEO-Taste:

Nach Anklicken der VIDEO-Taste wird das am CCD-Empféanger erkannte Intensitatsprofil zum PC
iibertragen und als rote Kurve im graphischen Anzeigefenster dargestellt. Das Graphik Fenster des
SLAVE-Sensors befindet sich links, das des MASTER-Sensors wird auf der rechten Seite der
Bedienoberfliche angezeigt. Aufgrund der begrenzten Dateniibertragungsrate der seriellen
Schnittstelle (19200 Baud/s) kann das Graphik nur im Sekundentakt aktualisiert werden

2560 -256 Auf der y-Achse werden
— . - d}e Analogsignale .der
< einzelnen Pixel
£ 2007 ¥ V\ = ¥ dargestellt. Die
5 175- 178 8 Videosignale der CCD-
= 159_4 W_1 508 Zeile werden mit Hilfe
% . e = eines AD-Wandlers mit 8-
g > Bit Aufldsung konvertiert.
) 100- = 3 Aus diesem Grunde ergibt
< 7o- s sich der Wertebereich fiir
> 5- -50 & die y-Achse von 0 ... 256.
25— 25 Auf der x-Achse sind die
0-, s : -0 Pixel der CCD-Zeile

5L 4096 3000 2000 1000 1 1 1000 2000 3000 4096 pdp dargestellt

(z.B.: Pixel: 1. .. 4096).

Die aktuell eingestellte Videoschwelle (V-THD) wird als griine horizontale Linie in der Grafik dargestellt.
Aus den Schnittpunkten des Intensititsprofils (rote Kurve) mit der Videoschwelle (grine Linie) werden die

Kantenwerte (Pix

el) abgeleitet

Pinl [ E— | S, Pl

Unterhalb der graphischen Ausgabefenster befinden sich zwei weitere Anzeigeelemente, welche die aktuell erkannten
abgeschatteten Bereiche (grau) und die belichteten Bereiche (rot) der jeweiligen CCD-Zeile wiedergeben. Ferner wird
in diesen Anzeigeelementen die aktuell erkannte Kantenposition durch einen schwarzen punktférmigen Kreis
angedeutet. Ein griiner horizontaler Balken gibt die Grofle des eingestellten Toleranzbandes um den Lernwert an.

SLAVE SLAVE:
Numerisches Anzeigefeld zur Ausgabe der aktuellen Pixel-Position des SLAVE Sensors. Die
936 Pixelposition wird aus den Schnittpunkten der Hell/Dunkel Uberginge, zwischen dem
Intensititsprofil (rote Kurve) und der Video-Schwelle (griine Linie) berechnet.
MASTER MASTER:
Numerisches Anzeigefeld zur Ausgabe der aktuellen Pixel-Position des MASTER Sensors. Die
1097 Pixelposition wird aus den Schnittpunkten der Hell/Dunkel Uberginge, zwischen dem
Intensitdtsprofil (rote Kurve) und der Video-Schwelle (griine Linie) berechnet.
MEASUREMENT-VALUE:
MEASLIREMENT-VALUIE Numerisches Anzeigefeld zur Ausgabe des aktuellen Messwertes

(Abhidngig von eingestellten Auswertemodus). Das linke numerische
2063 49.084 mm Anzeigefeld gibt den aktuellen Messwert in Pixel an, im rechten

um den Lernwert

Anzeigefeld wird der in Millimeter umgerechnete Messwert
ausgegeben. Falls der aktuelle Messwert im Toleranzband
liegt, werden die Anzeigefelder mit griinem Hintergrund dargestellt. Liegt der Messwert au3erhalb

des Toleranzbandes, so werden die Anzeigeelemente mit rotem Hintergrund dargestellt.
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FLIN RUN-Taste:

— Nach Anklicken der RUN-Taste werden die aktuellen Messdaten vom L-LAS-TB-...-MA Sensor zum
PC {iiber die serielle Schnittstelle {iibertragen. Anklicken der STOP Taste beendet den
Datenaustausch.

STOP STOP-Taste:

~ Ein Mausklick auf die STOP-Taste beendet den Datentransfer zwischen dem L-LAS-TB-...-MA

Sensor und dem PC.

3584
E' 07 Nach Anklicken der RUN-
= ’?‘,.r—"—-\ Taste wird der aktuelle
I ‘\ Messwert im  graphischen
Somg-— I ‘_—_ - _; ______ Anzeigefenster im ,,Roll-
g A red Modus* dargestellt.
i 1536 b,
@ N~
2 1024 Hierbei laufen die Messwerte
= als rote Kurve von rechts nach
21 links durch das graphische
0- Anzeigefenster.
t-vALUE| O 100

Die Aufteilung der y-Achse entspricht den an der CCD Zeile vorhandenen Pixel und dem jeweils eingestellten
Auswertemodus. Der aktuellste Messwert wird in der Graphik am rechten Ende beim x-Wert = 100 dargestellt.

Der aktuell eingestellte Sollwert (TEACH-Wert) wird als schwarze gestrichelte horizontale Linie angezeigt.
Zusétzlich wird das aktuell eingestellte Toleranzfenster durch zwei horizontale griine Linien, die sich um den Sollwert
befinden, dargestellt.

A [

Nach Anklicken der RUN-
Taste werden die aktuellen
el PixelPositionen der Kanten
von Master (griin) und
SLAVE (blau) im graphischen

[

=

-1

(%]
1

Meas. Value /[ [pixel]
£
T

1536 Y o —— . :
:)./ A Anzeigefenster im ,,Roll-
1024- ~ i Modus*“ dargestellt.
512-
D_
M-ALLE| O 100

Die Aufteilung der y-Achse entspricht den an der CCD Zeile vorhandenen Pixel bzw. Subpixel der Zeile. Die
aktuellen Kantenpositionen der CCD-Zeile werden als griine (MASTER) bzw. als blaue (SLAVE) Kurve dargestellt. .

Die Lange des Datenrahmens, der im ,,RUN-Modus® iiber die serielle Schnittstelle iibertragen wird, ist auf 18-Worter
(36-Bytes) limitiert. Hierdurch koénnen die numerischen und graphischen Anzeigeelemente schneller aktualisiert
werden.

Der Datentransfer iiber die serielle RS232 Schnittstelle benotigt deshalb nicht so viel Zeit im Vergleich zum ,,VIDEO-
Modus* (im VIDEO-Modus muss die Intensitdtsinformation fiir jedes Pixel der CCD-Zeile iibertragen werden).
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2843~ — = Z00M
E 2649 raat TOL-UP
= 2u /'/. \ Durch Anklicken der ZOOM-Taste
5 29 L 1 TEACH-VALUE ‘ wird die Y-Achse des Graphik
;? 5049 '___f ‘ o Fensters automatisch umskaliert,
m' o so dass die Messwertdnderungen
E 1849 TOL-LO deutlicher  angezeigt  werden

1649 koénnen.

1443-
M-ALUE|D 100

Im der obigen Abbildung ist der zeitliche Verlauf der Messwertidnderungen als rote Kurve und das Toleranzband mit
zwei griinen Linien dargestellt. Der Lernwert wird als gestrichelte horizontale schwarze Line dargestellt.
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3.3  Serieller RS232-Datentransfer:

RS232 KOMMUNIKATION:

- Standard RS232 serielle Schnittstelle ohne Hardware-Handshake.
- 3-Draht-Verbindung: GND, TXD, RXD.
- Geschwindigkeit: 19200 Baud, 8 Data-bits, No Parity-bit, 1 stop-bit in Binary Mode, MSB first.

Die stabile Funktion der RS232 Schnittstelle (Statusmeldung nach Programmstart) ist eine
Grundvoraussetzung fir den erfolgreichen Parameteraustausch zwischen dem PC und der
L-LAS-TB-...-MA Kontrollelektronik. Wegen der geringen Datenilibertragungsrate der seriellen Schnittstelle

Achtung ! (19200 bit/s) kénnen nur langsame Verdnderungen der Analogwerte an der Graphikanzeige des PC
mitverfolgt werden. Um die maximale Schaltfrequenz der L-LAS-TB-..-MA Kontrollelektronik zu
gewahrleisten muss im normalen Uberwachungsprozess der Datenaustausch gestoppt werden (STOP-Taste
anklicken).

Die serielle RS-232 Schnittstelle muss beim Master/Slave System zwischen dem PC und der MASTER
Kontrollelektronik aufgebaut werden!

COMMECT [COM1  w | [LLAS-MA-TE-8Y304 5P 10/Dec/03

CONNECT:

Beim Start der Software wird versucht, iiber die Standard COM1 Schnittstelle eine Verbindung zur L-LAS-TB-...-MA
Kontrollelektronik herzustellen. Falls der Verbindungsaufbau erfolgreich war, wird die aktuelle Firmware Version in
der Statuszeile angezeigt.

I Ferner werden im CCD-INFO Feld der von der Software erkannte
o EE] il MﬁlPﬁH SLJ CALIE Sensortyp, sowie weitere KenngréBen eingeblendet.

CCO-CALIBRATION . . .
Falls ein anderer Sensortyp an die RS-232 Schnittstelle

1024-pixel: 7.8um pizel-pitch angeschlossen  wird, muss unbedingt das CONNECT
409E-subpixel Funktionsfeld nochmals angewé#hlt werden, damit der aktuelle

rezolution =+~ 2pm Sensortyp von der PC-Software richtig erkannt werden kann.
waorking-range = Smm

||Timeu:uut-F|S-232 Die serielle Verbindung zwischen dem PC und der L-LAS-TB-...-
MA Kontrollelektronik konnte nicht aufgebaut werden oder die
Verbindung ist unterbrochen.

In diesem Falle sollte zuerst geprift werden ob die L-LAS-TB-...-MA
Kontrollelektronik an die Spannungsversorgung angeschlossen ist und
ob das serielle Verbindungskabel richtig zwischen dem PC und der
Kontrollelektronik angeschlossen ist.

Falls die am PC zugewiesene Nummer der seriellen Schnittstelle
nicht bekannt ist, konnen mit Hilfe des Drop-Down Listenfeldes
CONNECT die Schnittstelle COM1 bis COM9 angewihlt werden.

[Irvvalid part number Falls die Statusmeldung “Invalid port number” lautet, ist die
ausgewihlte Schnittstelle z.B. COM2 an Threm PC nicht verfiig-
bar.

Falls die Statusmeldung “Cannot open port ” lautet, ist die aus-
gewihlte Schnittstelle (z.B. COM2) eventuell schon von einem
anderen Gerét belegt.

|I:ann|:|t open port
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Sensor
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L-LAS-TB-MS-Scope als Hilfsmittel zur Sensorjustage:

Die Feinjustage der Sensoren relativ zum Messobjekt kann nach Anklicken der VIDEO-Taste am
graphischen Anzeigefenster erfolgen. Aufgrund der begrenzten Dateniibertragungsrate der RS232
Schnittstelle kann das Anzeigefenster lediglich im Sekundentakt aktualisiert werden.
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Justage ok - mittig

Im graphischen Anzeigefenster wird jeweils das Intensititsprofil als
rote Kurve dargestellt. Die Zahlenwerte 1..1024 auf der x-Achse
stellen die einzelnen Pixel der CCD-Zeile dar. Die Analogwerte der
CCD-Zeile werden mit Hilfe eines AD-Wandlers mit 8-Bit
Auflésung konvertiert. Aus diesem Grunde ergibt sich der
Wertebereich fiir die y-Achse von 0 .. 256.

Wie aus der nebenstehenden Abbildung zu entnehmen ist, wird die
MASTER-CCD-Zeile und die SLAVE-CCD-Zeile jeweils etwa zur
Halfte (Pixel 1 bis ca. 500) vom Messobjekt abgedeckt.

Messbereichsgrenze — oben erreicht:

Beide CCD-Empfinger werden durch das Messobjekt fasst
vollstindig bedeckt. Die Ausrichtung des MASTER bzw. SLAVE
Sensors muss so verstellt werden, dass die CCD-Empfénger von
MASTER und SLAVE wieder in etwa zur Halfte bedeckt werden.

Messbereichsgrenze — unten erreicht

Beide CCD-Empfanger werden durch das Messobjekt kaum noch
bedeckt. grole Bereiche der Laserlinie fallen ungehindert auf die
CCD Empfanger. Die Ausrichtung des MASTER- bzw. SLAVE-
Sensors muss so verstellt werden, dass die CCD-Empfanger von
MASTER und SLAVE wieder in etwa zur Hélfte bedeckt werden.

BLUM

Die Sensorjustage von MASTER und SLAVE kann alternativ

gleichzeitig nach Anklicken der RUN-Taste im graphischen

ELEFTl - yeany 150 [+] TEALH =
_ 60JEH [ 136} mm 18 25 i

174
15 -
= / \
~ 1280 L "‘\
& i —] \/ N
R < e
T
> ™. /\ Id
i o
g \ /
o 51 7/
2 Nt

5

o

MAVALLIE|0 100

Anzeigefenster im ,,Roll-Modus® mitverfolgt werden. Die
Justage der Sensoren ist optimal, falls die Messwerte in der
Mitte des Messbereiches liegen.

Die aktuelle Position des Videospots (= Abstand zum Messobjekt) wird als griine (MASTER) bzw. als blaue
(SLAVE) Kurve dargestellt.
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3.5 L-LAS-TB-MS-Scope als Hilfsmittel zur Sendeleistungseinstellung:

Mit Hilfe der POWER Schieberegler oder durch Zahlenwert-Eingabe in das entsprechende
Eingabefeld kann die Laserleistung an der Laser-Sendeeinheit des L-LAS-TB-...-MA Sensors

des L-LAS-TB-...-MA Sensors aktualisiert.

é Erst nach Anklicken der SEND Taste wird die Laserleistung an der Sendeeinheit

Falls die Betriebsart auf DYNAMIC eingestellt ist, wird die Laserleistung am
L-LAS-TB-...-MA Sensor automatisch geregelt. Hierbei wird die Laserleistung

so eingeregelt, dass die Maximalwerte der ,,Intensitits-Peaks™ bei ca. 80-90%
des Analog-Dynamikbereiches liegen.

Einstellungen am POWER-Schieberegler haben in dieser Betriebsart keine
Wirkung! --- Der DYNAMIC Modus wird als Standardmodus emfohlen !

POWER POWER:
1000-
EDD—E eingestellt werden.
0o
ﬂ B0 Achtung ! SEND
DYNAMIC:
FOWER-MODE DM bl

Durch Anklicken der VIDEO-Taste wird das aktuelle Intensitdtsprofil vom L-LAS-TB Sensor zum
PC iibertragen und im graphischen Anzeigefenster als rote Kurve dargestellt. Bei aktiver VIDEO-
Funktion kann die Laserleistung am Sensor gedndert werden (SEND-Taste driicken) und die
Auswirkung am Intensitétsprofil beobachtet werden.

57 il s N M ke Optimale Justage:
= AR LAERE = Im graphischen Anzeigefenster wird das
5 fgu fal EN' \ f:;% Intensitétsprofil als rote Kurve dargestellt. Der
= ' LR 'IIJ 505 Intensitatsverlauf liegt  im Auswertebereich
315 15 (Pixel 1 .. 4096) oberhalb der Videoschwelle
iz 100 wE (griine Linie).
a 75 75 g
5 5 i
25 25
s de w0 aw wn i W0 200 W0 40 e
il |55 Sende-Leistung zu niedrig:
= = Das Intensititsprofil (rote Kurve) am CCD-
E 339 fgg% Empfinger vom MASTER und vom SLAVE
8 15 150%“‘ Sensor ist zu niedrig.
T15 125 Die Maximalwerte liegen unterhalb der
3 100 10 5 Videoschwelle (griine horizontale Linie).
- v, " ! Es kann kein  Hell/Dunkel  Ubergang
zc ! T " 2: (Schnittpunkt zwischen roter und griiner Kurve)
o- | L detektiert werden.
SL 40‘98 3000 2000 1000 1I 1 1000 2000 3000 4096 e,
Pivel: F | ! Pivel |
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4 Auswerte-Betriebsarten
4.1 SLAVE:
256- ! ! ‘ THE ] i
ENVA - MDDE SLAVE bl
20— [ AvEiczipine] = N | b =
£ 0- 2 =
g 1;2 1;2; Der Messwert wird aus den
= . -4 Schnittpunkten (Hell/Dunkel-
_%mnf o0 B Ubergiinge) des Videosignals am
o = .
g = SLAVE- Sensor (linkes Grafikfenster)
5 o 0 & berechnet.
25- — e 5 )
o ] 0 MVAL[ pixel]=SLAVE
5 204 180 1000 em 1 B0 1000 1800 2048 mga )
hier: 1021
Piset | 10— L] Piszl
R MEASUREMENTVALLE TD'—DE :;‘N[f]E e
1021 50.650 FRarrar 1053
4.2 MASTER:
256- i i i i -256
25 | MASTER=1052pixel |--225 EVAL-MODE  MASTER W
£ 200 200
us 175 175 i .
= 150G Der Messwert wird aus den
i 125 Sphnittpunkten (Hell/Dunkel-
E"wc 1m0 & Ubergidnge) des Videosignals am
2% ‘ 75 g MASTER- Sensor (rechtes
= 5 50 @ Grafikfenster) berechnet.
2y 7 ey 25
o e om0 o s ST VT MR AW MVAL[ pixel|=MASTER
Pivel: | L e Pivel hier: 1052
e MEASLIREMENT-VALUE TDLE;‘:“{SIE S —
1021 90.4 53 EEmTR! 1052
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EVAL-MODE  MIDTH il

Im Auswertemodus WIDTH wird die
Breite des Messobjektes durch Addition
der Messwerte von MASTER und
SLAVE berechnet.

Der Master Sensor befindet sich auf einer
Seite des Messobjektes, der SLAVE
Sensor auf der gegeniiberliegenden Seite.

Falls das Messobjekt breiter wird,
reduziert sich der Abstand zur

56— y y ‘ [ 256
225 | | | ‘ |
2 200-12048-768=1280| 2048-1034:1014.:_
5 [1]
B -
z 175 175 2
g 150 508
3 z
5 125 135 _
2100 100 &
P X
£ 7L
- J e B
25 p—— ) 25
; ‘.‘___.__“—.—l L3 u
| 248 1500 1000 500 i S0 1000 1500 2048
Fiet | ) | | L_— Fikek
TOLERANCE
ST MEASUREMENTVALLIE g S
768 51.341 FRESTE 1034

[MVAL = 1280 + 1014 = 2294 |

MVAL [ pixel]= MASTER#+ SLAVE#

mit:

MASTER#[ pixel |= MAXPIXEL — MASTER
SLAVE#[ pixel]= MAXPIXEL — SLAVE

hier: MVAL = 2294 = (2048-1034) + (2048-768)

Sensoroptik, d.h. die Videospots wandern
zu kleineren Pixelwerten.

Der Messwert im Modus WIDTH muss deshalb
indirekt aus der bekannten maximalen Pixelzahl (z.B.
2048) der CCD-Zeile und den gemessenen Pixelwerten
von MASTER und SLAVE berechnet werden. Hiezu
werden zundchst durch Subtraktion die beiden
Zwischenwerte MASTER# und SLAVE# berechnet.
Durch Addition dieser beiden Werte ergibt sich der die
Breite des Messobjektes in Pixel.

4.3 CENTER:
256 s . : | ‘ . ’ r 256
o ‘MVAL = 2048 + (MASTER-SLAVE) = 2048 + 22=2070 [__225 CEMTER T|
2 am 00 £
7 175 175 8 . . .
g = In diesem Auswertemodus wird die
< 150 150 '8 .
S .- Zentrumsposition (Schwerpunkt)
5100 - % ausgehend von den beiden Messwerten
E e 5 7 von Master und Slave berechnet.
E 50 SD E- . . . .
. — — = Die so ermittelte Differenz zwischen
- 'l | - Master und Slave Messwert wird mit
SL| 2048 1500 1000 500 1 1 500 1000 1500 2043 M, einem Offset von 2048 (maximale
Ficel | = = | = v - Pixelzahl auf CCD-Zeile) versehen.
= MEASUREMENT-ALLIE TULDE;‘;WEE WESTER
1012 49,393 EESTET 1034
MVAL [ pixel]= MAXPIXEL + (MASTER — SLAVE)
hier: MVAL = 2070 = 2048 + (1034-1012) = 2048 + 22
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pas il 1 I [ —256

295- | | |

[MVAL = 864] MVAL = 1193
£ 200 =
= | [
7 175 T -175 9
(5] wm
2 y5p- TEACH VALUE 21000 S
B

= 125 1%
5 N [
i 100- 100 g
a 1
2 = i 75 g
B0~ -5 @

25- . \ — — -5

|:|-' " Jv 0
1 1 1 |
U 2048 1500 1000 SO0 » B 500 1000 1900 248 M
Firel | L — — L] Pisel
MEASUREMENTVALUE TOLERANCE

SLAVE 059 MASTER
864 2377 -1.621 SRt 1193

MVAL [ pixel]= MAXPIXEL + (DELTA MA-DELTA SL)

mit:
DELTA MA[ pixel]= MASTER—-TEACH _MA
DELTA SL[pixel]=SLAVE-TEACH SL

hier:
DELTA A =1193-1000 =193
DELTA B =864 —-1000=-136

MVAL = 2048 + (193 — (-136)) = 2377

Instruments

EVAL-MODE  |DIFF bl

In diesem Auswertemodus werden die
Abweichungen zwischen dem aktuellen
Messwert MVAL und dem jeweiligen
Lernwert TEACH-VALUE sowohl am
Master als auch am Slave berechnet.

Die so ermittelte Differenz zwischen den
Messwerten und den Lernwerten wird mit
einem Offset von 2048 (maximale
Pixelzahl auf CCD-Zeile) versehen.
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5 Daten-Rekorder Funktion

[ |recoro
| DATA-RECORDER

Nach Anklicken der Taste
TIME-NTERVAL [s] §1 SAMPLES ﬂmu RECORD o6ffnet sich ein

DAYS:  HOURS:  MIN: SEC: neues Fenster, das zur

] 0 1 40 Einstellung des

| D:ProgrammehS enzorlnstrumentsiL-LAS-LT -M5-Scopev30445LLazR ecord. dat Datenrekorders dient.

| START ' | 5TOP ' BctualSample-Ha. 0

Mit Hilfe des numerischen Eingabefeldes kann ein Zeitintervall in Sekunden
angegeben werden. Nach Ablauf dieser Zeitspanne werden von der PC-Software
automatisch Messdaten vom Sensor zum PC {ibertragen und auf der Festplatte in
eine Ausgabedatei abgelegt.

TIME-INTERWAL [5] ﬂ 1

Numerisches FEingabefeld zur Vorgabe der Maximalzahl der Messwerte die

SAMPLES ﬂ 100 Abgespeichert werden sollten. Werte von 10 bis 30000 sind einstellbar.
0AvS:  HOURS: b IM: SEC; Aus diesen numerischen Anzeigeelementen kann die Zeitspanne
0 0 1 40 entnommen werden, die der Recorder nach dessen Aktivierung
aktiv ist.
L-LAS-Series Recorder-File: T
Diecoy [y = File:
Suchanin [ 55 Boark B3 Nach Anklicken der Taste File 6ffnet sich ein Dialog-Fenster, das
2“75 ocamse zur Vorgabe des Dateinamens, bzw. zur Einstellung des
cvente D gﬁiiiw Speicherortes der Ausgabedatei dient.
V[ Codet?0
I)Codewwen
gg%ﬁaﬂnl Der aktuell gewihlte Speicherort und der Dateiname der
i " Ausgabedatei werden in der folgenden Textanzeige eingeblendet.
¥
e A\ Cweork S LLAS record, dat
wa‘jgmgeh Dateiname = oK
Dateityp: =] Abbrechen
START 5TOP Mit Hilfe der START Taste kann die automatische Aufzeichnung gestartet werden.
— — Falls die Aufzeichnung vor erreichen der durch SAMPLES vorgegebenen

Maximalzahl beendet werden sollte, kann dies durch Anklicken der STOP Taste
erfolgen.

Numerisches Anzeigefeld, das die aktuelle Anzahl der bereits abgespeicherten

Actual-Sample-Ho: 9 Messwerte ausgibt.
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5.1 Datenformat der Ausgabedatei

Die Ausgabedatei des Datenrekorders besteht aus 2 Kopfzeilen gefolgt von den eigentlichen Messdaten.
Die Messdaten werden Zeilenweise in die Ausgabedatei abgespeichert. Jede Zeile besteht aus insgesamt 6 Spalten,
die durch ein TAB-Steuerzeichen voneinander getrennt sind.

Die Ausgabedatei kann durch einen einfachen Texteditor oder durch ein Tabellenkalkulationsprogramm (z. B.
Microsoft EXCEL) gedffnet werden.

I LLasRecord.dat - Editor 1. Spalte = Messwert (Pixel) MASTER

Datel Bearbeiten Formst Ansicht ? 2. Spalte = Messwert (Pixel) SLAVE
lh1-20-2008 18:33:36 L-LAS-RECORDER-FILE: Time-Interwal[s]: 1 ~ 3. Spalte = Messwert (Pixel) MVALUE

SETPOINT_VALUE [uml: s1000 s 4. Spalte = Messwert MVALUE in Mikrometer

111& Kl 2029 49571 2 2 —

I11s e3 Soen amert % s 5. Spalte = Anzahl Kanten MASTER

1102 926 2081 49828 2z 2 —

1o e o : 6. Spalte = Anzahl Kanten SLAVE

1032 3 068 43562 z z

1073 Sla 2107 EO00&E z z

1089 933 2068 49853 2 2

1112 26 2058 49813 2 2

1100 07 2089 499655 2 2

1077 12 2100 coozo 2 2

1070 17 2109 EooE4 2 2

1088 820 2088 49351 2z 2

111¢%5 926 2058E 49733 2z 2

111% Q27 2054 43734 z z

111% =g 2058 43733 z z

1106 922 2068 49862 2 2

1095 221 2080 49921 2 2

1054 233 2073 49587 2 2

101% 1le 2168 E0241 2 2

1082 17 2097 coons 2 2

111z 924 2080 49822 2z 2

1121 S5l 2004 49547 2z 2 L
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6.1 Laserwarnhinweis

Instruments

LASERWARNHINWEIS

Halbleiterlaser, A=670 nm, ImW max. optische Leistung,
Laser Klasse 2 gemi3 EN 60825-1
Fir den Einsatz dieser Lasersender sind daher keine zuséitzlichen Schutzmafinahmen erforderlich.

Nicht
in den Strahl
blicken
Laser Klasse 2

6.2 Funktionsweise des TEACH/RESET-Tasters:

Am Gehéuse des L-LAS-TB-...-MA Sensors befindet sich ein Drucktaster mit Doppelfunktionalitét:

RESET: t<750ms 1x flashing

TEACH/RESET Push-Button
TEACH: t>1.5s 3x flashing

P = = +@ -
@ @) ® e ©.
A\ =7/ A\ f/"// \-—"/¢ I *

TEACH/RESET Push-Button

RESET-Funktion:
Durch kurzes Driicken (t < 750ms) werden die
aktuellen Maximal- und Minimalwerte (Schleppzeiger-
Werte) zuriickgesetzt.
Es wird kein Hardware/Software RESET durchgefiihrt!

TEACH-Funktion:
Durch langes Driicken (t > 1.5s) werden die aktuellen
Kantenbedeckungen als Lernwert im RAM-Speicher
abgelegt. Die erfolgreiche Durchfiilhrung des
Lernvorgangs wird durch 3-maliges Blinken der
griinen LED angezeigt.

6.3 Funktionsweise des Toleranz-Potentiometers:

Am Gehéuse des L-LAS-TB-...-MA Sensors befindet sich ein Potentiometer zur Einstellung der Toleranzbandbreite.

Tolerance - Potentiometer

: TOLERANZ-Potentiometer:

! Durch Drehen des Potentiometers im Uhrzeigersinn
i wird die Toleranzbandbreite vergrofert.

i Drehen gegen den Uhrzeigersinn verringert die
! Toleranzbandbreite. Zur Einstellung der

Toleranzbandbreite am L-LAS-TB-...-MA Sensor muss
das Potentiometer aktiviert sein (Schalterstellung HW-
MODE auf ENABLE ALL oder ENABLE TOL SET).
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6.4  Funktionsweise der Digitaleingdnge INO und IN1

Der L-LAS-TB-...-MA Sensor besitzt zwei digitale Eingéinge INO und IN1. Die Digitaleingdnge konnen tiber die 8-
polige Buchse (Typ Binder 712) kontaktiert werden.

Pin: Farbe: Belegung:

1 weil} 0V (GND)

2 braun +12VDC ... +32VDC
3 grin INO (EXT TRIGGER)
4 gelb IN1 (TEACH/RESET)
5 grau OuUTO0

6 rosa OUT1

7 blau OuUT2

8 rot ANALOG (0 ... +10V)

DIGITALEINGANG INO (Pin3/griin) EXT-TRIGGER:

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

Logic 1 (+Up) TREMODE: [EXT. INOLH +/
INO / EXT-TRIG A
(Pin 3, green) 2 Logic O (GND, 0V) Ex.terne flankengesteuerte (LOW/HIQH)
Triggerung der Messwertauswertung iiber
" Trigger Event den Digitaleingang INO.
"""" THOQerACVe ™™ Logic1 (+Uy) THEMODE EXT. INOHI W
INO / EXT-TRIG _ Externe Triggerung der
(Pin 3, green) — 4— ——Logic0 (GND, 0V)  Messwertauswertung iiber einen HIGH-

Pegel (+Ub) am Digitaleingang INO.

DIGITALEINGANG IN1 (Pin4/gelb) TEACH/RESET:

RESET-Funktion:
Durch Anlegen eines HIGH-Pulses von weniger als 750 ms Dauer wird am L-LAS-TB-...-MA Sensor die RESET-

Funktion ausgefiihrt. Hierbei werden die aktuellen Maximal- und Minimalwerte (Schleppzeiger) zuriickgesetzt. Es wird
kein Hardware/Software RESET durchgefiihrt! Nach Erkennung des RESET-Pulses blinkt die gelbe LED 1x kurz auf.

..... Tr <750ms -

Logic1l (+U
IN1/RESET ged (+Ug)
(Pin 4, gelb) —_— L logic0 (GND, 0V)

TEACH-Funktion:
Durch Anlegen eines HIGH-Pulses von mehr als 1.5 Dauer wird am L-LAS-TB-...-MA Sensor die LERN-Funktion

ausgefiihrt. Nach Erkennung des TEACH-Pulses blinkt die griine LED am Gehéause 3x kurz auf.

------------ TreacH > 1.55€C e Logic 1 (+U.)
v ogic +
IN1/TEACH .
(Pin 4, gelb) — —— b——— Logic 0 (GND, 0V)
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6.5 Anschlussbelegungen

i : Am Gehiuse des L-LAS-TB-..-MA Sensors
y /;:;\ , /;:;\ A +@ - ) :  befindet sich eine Buchse zum Anschluss der
A (G5 I (GO N i S 8-pol. Typ Binder 712),
\ \ (L %) \ @ @ O +o pannungsversorgung (8-pol. Typ Binder )

NS ‘\f\ =/ N : eine 7-polige Buchse (Typ Binder 712) zum
: - — - . Anschluss des SLAVE Sensors, sowie eine dritte
P H Buchse zum Anschluss der seriellen RS232
PLC/ SLAVE / PC/ Verbindungsleitung (4-pol. Typ Binder 707).
POWER SPI RS-232
RS232-Anschluss an PC:
4-polige M5 Buchse Typ Binder 707
3 4 Pin: Belegung:
S @ 1 not connected
- a 2 0V (GND)
3 TxD
2 1 4 RxD

Anschlusskabel:
cab-las4/PC (Lange 2m, Kabelmantel: PUR)

Interface zur SPS/Spannungsversorgung MASTER:
8-polige Buchse Typ Binder 712

Pin: Farbe: Assignment:
1 weil} 0V (GND)
2 braun +15VDC ... +32VDC
3 griin INO (EXT TRIGGER)
4 gelb IN1 (TEACH/RESET)
5 grau OUTO (-)
6 rosa OUTI (+)
7 blau OUT2 (OK)
8 rot ANALOG (0 ... +10V)
Verbindungskabel:
cab-1as8/SPS (Lange 2m, Kabelmantel: PUR)
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6.6 RS-232 Schnittstellenprotokoll

RS232 Schnittstellen-Protokoll PC < L-LAS-TB-...-MA Sensor - Firmware Version 3.03

- Standard RS232 serielle Schnittstelle, kein Hardware-Handshake

- 3-Draht-Verbindung: GND, TXO0, RX0

- Geschwindigkeit: 19200 Baud, 8 Daten-Bits, Kein Paritits-Bit, 1 Stop-Bit, Bindrmodus

Das Kontrollgerdt (PC oder SPS) muss einen Datenrahmen bestehend aus 18-Worter

(1 Wort = 2 Byte = 16 Bit) zur L-LAS-TB-...-MA Kontrolleinheit senden. Alle Worter im Datenrahmen miissen im
Binédrformat libertragen werden. Das hoherwertige Byte muss als erstes libertragen werden (MSB-first).
METHODE:

Der Mikrocontroller im L-LAS-TB-...-MA Sensor liest sténdig (Polling-Betrieb) den Eingangspuffer seines RS-232
Moduls. Falls das eintreffende Wort = 0x0055 (0x55 hexadecimal = 85 decimal) ist, wird dies als
Synchronisationsereignis interpretiert( <sync-word> ). Hierauf wird die mit dem 2. Wort iibertragene
Befehlsnummer ( <order-word> ) vom Mikrocontroller eingelesen.

Nach dem Befehlswort (<order-word>), folgt ein weiteres Wort, dass {iber die Nummer des Parametersatzes
Auskunft gibt ( ). Hierauf folgen weitere 15 Worter <parameter-word>, welche die eigentlichen
Parameter enthalten.

Nachdem der vollstindige Datenrahmen (18-Worter = 36 Bytes) eingelesen wurde, beginnt die L-LAS-TB-...-MA
Kontrollelektronik mit der Abarbeitung des im 2. Wort ( <order-word> ) verschliisselten Befehls.

DATA FRAME: PC/PLC—> SENSOR (18-Words=36Bytes, MSB first)

<order-word>=5 H
<sync. w0|d>—| —‘

[ 0X55 | | | | | | |
1 4 18

Format des Datenrahmens: <para-set = 0> GENERAL-PARAMETER

Wort Nr.  Bedeutung Kommentar
<sync-word> hex-code 0x55, binary=0000 0000 0101 0101, dec.=85
<order-word> Befehlswort (vgl. Tabelle unten)
0 = Parametersatz GENERAL
4 EVALMODE Auswerte-Betriebsart
(0=SLAVE, 1=MASTER, 2=WIDTH, 3=CENTER, 4=DIFF)
5 TRIGGERMODE Trigger-Betriebsart
( 0=CONTINUOUS, 1=EXT-INO-L/H, 2=EXT-INO-HIGH, 3=INTERN)
6 ANAMODE Betriebsart Analogausgang:
( 0=DIRECT 0..10V, 1I=MAXIMA, 2=MINIMA, 3=MAX-MIN)
7 HWMODE Betriebsart Hardwaretaste und Potentiometer:
(0=DISABLE ALL, 1=ENABLE-ALL, 2=EN.-BTN, 3=EN.-POTI)
8 AVERAGE Einstellung Mittelwert: ( 1,2,4,8,16,32,64,128 oder 256 )
9 POLARITY Ausgangspolaritit Digitalausgénge: (0=DIRECT, 1=INVERS)
10 TOLLO Toleranzwert unten ( 1 ... MAXPIXEL)
11 TOLUP Toleranzwert oben: (1 ... MAXPIXEL)
12 PARA9 0, derzeit nicht verwendet
13 PARA10 0, derzeit nicht verwendet
14 PARAL11 0, derzeit nicht verwendet
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Sensor

15
16
17
18

Instruments

Format des Datenrahmens: <para-set = 0> GENERAL-PARAMETER
Word Nr.  Bedeutung

PARA12
PARA13
umSETPOINT LO-WORD
UmSETPOINT HI-WORD

Kommentar

0, derzeit nicht verwendet

0, derzeit nicht verwendet

Referenzwert in Mikrometer, niederwertiges 16-Bit-Wort
Referenzwert in Mikrometer, hoherwertiges 16-Bit-Wort

Format des Datenrahmens: <para-set = 1> MASTER-PARAMETER

Word Nr. | Bedeutung
<sync-word> = 0x0055

<order-word>
4 POWER-MASTER
5 POWER-MODE-MASTER
6 VIDEO-THRESHOLD-MA
7 TEACH-VALUE-MASTER
8 EVAL-BEGIN-MASTER
9 EVAL-END-MASTER
10 CCD OP-MODE-MASTER
11 TRIGGER-THRESH.-MA
12 Parameter 9
13 Parameter 10
14 Parameter 11
15 SLOPE VALUE L-WORD MA
16 SLOPE VALUE H-WORD MA
17 REF-OFFSET L-WORD MA
18 REF-OFFSET H-WORD MA

Kommentar

hex-code 0x55, binary=0000 0000 0101 0101, dec.=85

Order word (c.f. table below)

1 = Parametersatz MASTER

Ausgangsleistung Laser-Sender ( 0 ... 1000)

Betriebsart Laser-Sender: 0=STATIC, I=DYNAMIC
Videoschwelle (0 ... 100) in Prozent

Lernwert (Pixel) (0 .. max. Pixelanzahl der CCD-Zeile)
Auswertebeginn: Pixel (1 ... E END-1)

Auswerteende: Pixel (E_ BEGIN+1 ... MAXPIXEL der CCD-Zeile )
Betriebsart CCD-Zeile: 0=LOW-GAIN, 1=HIGH-GAIN
Triggerschwelle f. INT-TRIGG.: (1 ... MAXPIXEL der CCD-Zeile)
0, derzeit nicht verwendet

0, derzeit nicht verwendet

0, derzeit nicht verwendet

Empfindlichkeit Master (x 1024), niederwertiges 16-Bit-Wort

Empfindlichkeit Master (x1024), hdherwertiges 16-Bit-Wort
0, derzeit nicht verwendet
0, derzeit nicht verwendet

Format des Datenrahmens: <para-set = 2> SLAVE-PARAMETER

Word Nr. | Bedeutung
<sync-word> = 0x0055

<order-word>
4 POWER-SLAVE
5 POWER-MODE-SLAVE
6 VIDEO-THRESHOLD-SL
7 TEACH-VALUE-SLAVE
8 EVAL-BEGIN-SLAVE
9 EVAL-END-SLAVE
10 CCD OP-MODE-SLAVE
11 TRIGGER-THRESH.-SL
12 Parameter 9
13 Parameter 10
14 Parameter 11
15 SLOPE VALUE L-WORD SL
16 SLOPE VALUE H-WORD SL
17 REF-OFFSET L-WORD SL
18 REF-OFFSET H-WORD SL

Kommentar

hex-code 0x55, binary=0000 0000 0101 0101, dec.=85

Order word (c.f. table below)

2 = Parametersatz MASTER

Ausgangsleistung Laser-Sender ( 0 ... 1000)

Betriebsart Laser-Sender: 0=STATIC, 1=DYNAMIC
Videoschwelle (0 ... 100) in Prozent

Lernwert (Pixel) (0 .. max. Pixelanzahl der CCD-Zeile)
Auswertebeginn: Pixel (1 ... E END-1)

Auswerteende: Pixel (E BEGIN+1 ... MAXPIXEL der CCD-Zeile )
Betriebsart CCD-Zeile: 0=LOW-GAIN, 1=HIGH-GAIN
Triggerschwelle f. INT-TRIGG.: (1 ... MAXPIXEL der CCD-Zeile)
0, derzeit nicht verwendet

0, derzeit nicht verwendet

0, derzeit nicht verwendet

Empfindlichkeit Slave (x 1024), niederwertiges 16-Bit-Wort

Empfindlichkeit Slave (x1024), hoherwertiges 16-Bit-Wort
0, derzeit nicht verwendet
0, derzeit nicht verwendet
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Bedeutung des 2.Wortes im Datenrahmen: <order-word>

Wert Meaning / Action

0 |Nop no operation

1 Sende Parameter vom PC in das L-LAS-RAM |18 words, PC = L-LAS-RAM

2 | Hole Parameter vom L-LAS-RAM 18 words, L-LAS-RAM = PC

3 Sende Parameter vom PC zum EEPROM 18 words, PC = L-LAS-EEPROM

4 |Hole Parameter vom EEPROM des L-LAS 18 words, L-LAS-EEPROM = PC

5 |Echo Priifung: Hole Echo-Zeichen vom|18 words, erstes Wort=0x00AA
L-LAS-Hardware, Line Ok = 0xAA (Echo=170)

6 | Aktiviere Lernvorgang, speichern in RAM 18 words PC = L-LAS-RAM

7 |Hole Firmware Versionsmeldung von L-LAS | 72-bytes, L-LAS = PC

8 |Hole Messdaten vom L-LAS-RAM 18 words, L-LAS-RAM = PC

9 | Hole Video-Puffer Information vom L-LAS 64 words, L-LAS-RAM = PC

10 |Hole Hardware Information von L-LAS 18 words L-LAS-RAM = PC

11 | Setze Maxima/Minima-Werte zuriick 18 words PC = L-LAS-RAM

Beispiele zum Datenaustausch:

Echo Prufung: <order-word>=5

<order-word>=5
Echo check: L-LAS-TB-...-MA Sensor sendet Echo: word=0xAA=170 to PC

DATA FRAME: PC —> SENSOR (18-Words=36Bytes, MSB first)
<order-word>=2
=sync.-word> 7 _| 4 15 16 17 18
[ o --- [
DATA FRAME: SENSOR —> PC (18-Words=36Bytes, MSB first)
ECHO=0xAA=170
<sync.-word> —| 4 15 16 17 18
o --- o
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SENDE Parameter-Satz = 0 zum L-LAS-RAM <order-word>=1

<order-word>=1

DATA FRAME: PC —> SENSOR (18-Words=36Bytes, MSB first)
<order-word>=1
<sync.-word> 7 4 18
[ 0x55 [ IO 20 0 00 ot 2 B0 51000 L0 |
EVALMODE J
TRIGG.-MODE
ANAMODE
HW-MODE
AVERAGE
umSE.TPOINT—LO—WORD

HMSETPOINT-HI-WORD
Der Ubertragene Datenrahmen wird automatisch als Echo vom L-LAS-TB-...-MA Sensor
zuriickgesendet!!

SENDE Parameter-Satz =1 zum L-LAS-RAM <order-word>=1

<order-word>=1
DATA FRAME: PC —> SENSOR (18-Words=36Bytes, MSB first)

<order-word>=1

<sync.-word> = _| 4 15 16 17 18
[0x55 [0 I 1550/ 0 30 RSN 44257) -0 | -0 |1 0|
POWER—MA4

POW-MODE
VIDEO-THD[%]
SLOPE-LO
SLOPE-HI
OFFSET-LO
OFFSET-HI

SLOPE-VALUE is multiplied with x1024 e.g. 43.2[um/pixel] x 1024 = 44237
OFFSET-VALUE in micrometer [um] , not used

Der ubertragene Datenrahmen wird automatisch als Echo vom L-LAS-TB-...-MA Sensor
zurlickgesendet!!

SENDE Parameter-Satz = 2 zum L-LAS-RAM <order-word>=1

<order-word>=1

DATA FRAME:  PC —> SENSOR (18-Words=36Bytes, MSB first)
<order-word>=1
<sync.-word> 4 4 15 16 17 18
[ 0x55 [ Pl 450 0 |25 KRS 44237 0 10 | 0 |
POWER-SL J
POW-MODE

VIDEO-THD [%]

SLOPE-LO
SLOPE-HI
OFFSET-LO
OFFSET-HI

SLOPE-VALUE is multiplied with x1024 e.g. 43.2[um/pixel] x 1024 = 44237
OFFSET-VALUE in micrometer [um] , not used

Der Ubertragene Datenrahmen wird automatisch als Echo vom L-LAS-TB-...-MA Sensor
zurlickgesendet!!
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HOLE Parameter-Satz = 0 vom L-LAS-RAM <order-word>=2

<order-word> =2

DATA FRAME: PC —> SENSOR (18-Words=36Bytes, MSB first)

<order-word>=2

<sync.-word> ] 4 15 16 17 18
[ oo --- [

DATA FRAME: SENSOR —>» PC (18-Words=36Bytes, MSB first)

<order-word>=2

<sync.-word>— 4 16 17 18
[ ol | l | --- l | [ o
POWER Q

TRIGG-MODE —————
ANAMODE

PARA13

UMSETPOINT-LO-WORD
UMSETPOINT-HI-WORD

HOLE Parameter-Satz =1 vom L-LAS-RAM <order-word>=2

<order-word> =2
DATA FRAME: PC —> SENSOR (18-Words=36Bytes, MSB first)

<order-word>=2
“yne-wordo—m | 4 15 16 17 18

[ 0x55 (1200 IS 01 10 107 ISR 10° (07 10 100

DATA FRAME: SENSOR — PC (18-Words=36Bytes, MSB first)

<order-word>=2
<sync.-word>

[

POWER-MA
POW-MODE — |
VIDEO-THD [%]

N
=
(&)}

6 17 18
0 0 |

[N
.
.
.

—

i

SLOPE-LO
SLOPE-HI
OFFSET-LO
OFFSET-HI

SLOPE-VALUE is multiplied with x1024 e.g. 43.1[um/pixel] x 1024 = 44237
OFFSET-VALUE in micrometer [um], not used

HOLE Parameter-Satz = 2 vom L-LAS-RAM <order-word>=2

<order-word> =2

DATA FRAME: PC —> SENSOR (18-Words=36Bytes, MSB first)
Syne worda— ] 4 15 16 17 18

[ 2 | | | IEKE | | l | |
DATA FRAME: SENSOR —> PC (18-Words=36Bytes, MSB first)

rder-word> = 2

e 1o 1510 w8
[ Ox55 (2 WP 155010 30 [RREENN 44237, 01 0.1 0"
POWER-MAQ

POW-MODE
VIDEO-THD [%]
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LERNFUNKTION am L-LAS auslosen <order-word>=6

<order-word> =6

DATA FRAME: PC —> SENSOR (18-Words=36Bytes, MSB first)

<order-word>=6

<sync.word> 7 _‘ 4 15 16 17 18
om0 0 o NESSM 0 o0 0 0

Der aktuelle Datenframe wird als Echo zuriickgesendet!

RESET der Minimal/Maximalwerte am L-LAS auslosen <order-word>=6

<order-word> =11

DATA FRAME: PC —> SENSOR (18-Words=36Bytes, MSB first)

<order-word>=11

<sync.-word> 7 4 15 16 17 18
om0 0 0o KX 0 0 0 | 0|

Der aktuelle Datenframe wird als Echo zuriickgesendet!

HOLE Messwerte aus L-LAS-RAM <order-word>=8

<order-word> =8
DATA FRAME: PC —> SENSOR (18-Words=36Bytes, MSB first)

<order-word>=8
<sync.-word> 7 _I 4 15 16 17 18

[0x55 gm0 0 0 KK 0 0 [0 0|

DATA FRAME: SENSOR —> PC (18-Words=36Bytes, MSB first)

<order-word>=8
<sync.-word> ‘l _I 4 15 16 17 18
1052 1278 1165 10049 1 422 2 2 20 30 2500 800 800 600 O 0 |

MVAL-MASTE
MVAL-SLAVE
M-VALUE

um_VALUE (LowWord)
um_VALUE (HighWord)
TOL-POTI-VALUE
NUMBER-OF-EDGE-MA
NUMBER-OF-EDGE-SL
WIDTH-MASTER-PEAK
WIDTH-SLAVE-PEAK
MAX-VALUE
MIN-VALUE
TEACH-VAL-MASTER
TEACH-VAL-SLAVE
FREE-USE
DIG-INPUT-STATE

Example pm-VALUE: 75.584mm = 75584um = LowWord (10049) + HighWord (1x65535)
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HOLE Videodaten aus L-LAS-RAM <order-word>=9

<order-word>=9 <block-info>0or 1

<order-word>=9
<sync.-word> ‘I _‘ F |— <block> =0 (MASTER- data)

Stepl: DATA FRAME: PC —> L-LAS-sensor (18-Words=36Bytes, MSB first)

0x55 | 9 joee| | | |
DATA FRAME: L-LAS-sensor — PC (64-Words = 128Byte, MSB first)
1 2 3 64
|A1 JA2 JA3 |A4 A5 A6 A7 | see |A62]A62]A63] AG4]

First block of 64 words = the first half of the pixel at MASTER CCD.
Attention: Not every single pixel of the MASTER CCD is transmitted

2nd. block of 64 words: = second half of pixel at MASTER
Attention: Not every single pixel of the MASTER CCD is transmitted

Step2: DATA FRAME: PC —> L-LAS-sensor (18-Words=36Bytes, MSB first)

1 ,_ 18
0x55 | 9 | O Jeee] I | |
DATA FRAME: L-LAS-sensor —> PC (64-Words = 128Byte, MSB first)
1 2 3 64
|A65]A66] A67| AG8| AGI|A70|A71] see Al27§A128

1st. block of 64 words = first half of the pixel at SLAVE CCD
Attention: Not every single pixel of the SLAVE CCD is transmitted !

Step3: DATA FRAME: PC —> L-LAS-sensor (18-Words=36Bytes, MSB first)

1 — 18
IE Mdd 0 0 0|
<block> =1 (SLAVE-data)
DATA FRAME: L-LAS-sensor - PC (64-Words = 128Byte, MSB first)
1 2 3 64
B1 B2 B3 |B4 | ece

2nd. block of 64 words:= second half of pixel at SLAVE CCD
Attention: Not every single pixel of the SLAVE CCD is transmitted !

Step4: DATA FRAME: PC —> L-LAS-sensor (18-Words=36Bytes, MSB first)

— 18
Mdd 0 0 0|
I— <block>= 1 (SLAVE-data)
DATA FRAME: L-LAS-sensor i PC (64-Words = 128Byte, MSB first)
1 2 3 64
B65_IB66 |B67 |B6S | vee
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