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1 Funktionsprinzip: COAST Farbglanz- und Struktursensor

11 Technische Beschreibung

Bei den Sensoren der COAST Serie (COlor And STructure) handelt es sich um Hybridsensoren bestehend aus einem
Farbsensor und einem Struktursensor. Beide Sensoren sind in einem Gehduse untergebracht und arbeiten voneinander
unabhéngig. In den COAST Sensor sind zwei LED-Ringbeleuchtungen integriert, die jeweils abwechselnd betrieben
werden konnen (Vorwérts-Reflexion, Riickwérts-Reflexion). Der COAST Sensor verfiigt iiber eine 8-polige SPS
Schnittstelle und zwei RS232 Schnittstellen, wobei iiber eine RS-232 Schnittstelle der Farbsensor und iiber die zweite
der Struktursensor kontaktiert werden kann. Der Farbsensor wertet die Farbe und den Glanz des zu kontrollierenden
Objektes aus, der Struktursensor wertet die Oberflachenbeschaffenheit des Objektes aus und iibertrdgt seine Daten iiber
eine interne Digitalschnittstelle zyklisch an den Farbsensor zur weitere Auswertung.

Funktionsweise des STRUCTURE-Sensors:

Im COAST Sensorgehiuse befindet sich im 45° Winkel zu den beiden Ringbeleuchtungen hinter einer Optik-Offnung
die Empfangs/Auswerte-Einheit fiir die Strukturerkennung (vgl. Abb. 1). Die Oberfldchenbeschaffenheit (Struktur) des
Messobjektes wird iiber ein Optik-Blendensystem, das sich im Zentrum der Optik-Offnung befindet, auf einen
Zeilensensor abgebildet. Durch die optische Abbildung des linienformigen Arbeitsbereiches (ca. 20mm) auf die Pixel
des Zeilensensors, ergibt sich ein Intensititsverlauf (Videobild) iiber der Zeile, der fiir die jeweilige
Oberflachenbeschaffenheit (Struktur) typisch ist. Mit Hilfe der schnellen Fourier-Transformation (FFT) kann so aus dem
Intensitatsverlauf des Zeilensensors ein Frequenz-Spektrum berechnet werden. Aus dem Frequenzspektrum und dem
Videobild wiederum konnen durch geeignete Auswertealgorithmen die typischen Merkmale der
Oberflachenbeschaffenheit (Struktur) ausgewertet und in AuswertegroBen gespeichert werden. Die so berechneten
AuswertegroBen werden iiber eine interne Digitalschnittstelle der libergeordneten Farbsensor-Einheit zu weiteren
Auswertung zugefiihrt. Der Mikrocontroller des COAST Sensors kann mit Hilfe einer Windows PC-Software iiber die
serielle RS232 Schnittstelle parametrisiert werden. Am Gehause der Kontrollelektronik befindet sich ein Taster der zur
Umschaltung der Ringbeleuchtung dient. Diese Funktionalitét kann auch i{iber den Digitaleingang (INO) an der 8-poligen
SPS Anschlussbuchse erfolgen.

Intengity [A0-units]
AR RE

1 20 40 6 0 100 120 10 1é0 180 200 20 24p 256
Pixel

Intensitatsverlauf Gber der Pixelposition am Zeilen-
Detektor

Abb.1: Funktionsprinzip COAST Sensor
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2 Installation der COAST-STRUCT-Scope Software

Folgende Hardware Voraussetzungen sind fiir eine erfolgreiche Installation der COAST-STRUCT-Scope Software
erforderlich:

1GHz Pentium-kompatibler Prozessor oder besser.

CD-ROM oder DVD-ROM Laufwerk

Ca. 400 MByte freier Festplattenspeicher

SVGA-Grafikkarte mit mindestens 800x600 Pixel Auflosung und 256 Farben oder besser.
Windows® 7, 8 oder Windows® 10 Betriebssystem

Freie serielle RS232-Schnittstelle oder USB-Port mit USB-RS/232-Adapter am PC

Bitte installieren Sie die COAST-STRUCT-Scope Software wie im folgendem beschrieben:

1. )
= Legen Sie die Installations-CD-ROM in das CD-ROM Laufwerk ein. In unserem Beispiel

CO-Laufwerk (0n) nehmen wir an, dass 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:\ ... \ SOFTWARE.
i | 4 Die eigentliche Installation wird durch Doppelklick auf das SETUP.EXE Symbol gestartet.

D -’ Alternativ hierzu kann die Software Installation durch Anklicken des START-
Ausfiihren... Knopfes und anschlieBender Eingabe von ,,D:\ ... \ ... \ SETUP.EXE* und
i - Tastendurch auf den Ok Knopf.

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

4. Der Start der COAST-STRUCT-Scope Software erfolgt durch Mausklick auf das
entsprechende Symbol in der neu erzeugten Programmgruppe unter:
Start >Alle Programme > COAST-STRUCT-ScopeV1.1

COAST-5TRUCT-5copeV1.1nn
Meu

COAST-STRUCT-ScopeV1.1nn

Meu

Deinstallation der COAST-STRUCT-Scope Software:

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

=2 Programme und
K ‘.J Funktionen

Start/Einstellungen/Systemsteuerung.

COAST-STRUCT-Scope V1.1 (14.06.2018) 4
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3 Bedienung der COAST-STRUCT-Scope Software

Die COAST-STRUCT-Scope  Software dient zur Parametrisierung der Kontrollelektronik fiir die
Ansteuerung/Auswertung des COAST (STRUCT) Sensors. Die vom Sensor gelieferten Messwerte konnen mit Hilfe der
PC-Software visualisiert werden. Somit kann die Software u.a. zur Auswahl des geeigneten Auswerte-Algorithmus und
zum Einstellen von Toleranzgrenzen fiir die Kontrolle des Messobjektes herangezogen werden.

Der Datenaustausch zwischen der PC-Bedienoberfliche und dem Sensorsystem erfolgt iiber eine Standard RS232
Schnittstelle. Zu diesem Zweck wird der Sensor iiber das serielle Schnittstellenkabel cab-las4/PC oder iiber das USB-
Kabel cab-4/USB mit dem PC verbunden. Nach erfolgter Parametrisierung konnen die Einstellwerte dauerhaft in einen
EEPROM Speicher der COAST (STRUCT) Kontrollelektronik abgelegt werden. Der COAST (STRUCT) Sensor arbeitet
hierauf im ,,STAND-ALONE® Betrieb ohne PC weiter.

Nach dem Aufruf der COAST-STRUCT-Scope Software erscheint folgende Windows® Bedienoberflache:

8| COAST-STRUCT-Series CONTROL-PANEL - O X
COAST-STRUCT-Scope Vi1
PARA | conm | VIDEO & SPEC SPEC | VIDEC |
sTOP
GENERAL-PARAMETER B
A 4096 EXPT [ms]
EXPOSURETIME [ms] VIDEQ s 5.00-
e . A 475-
’|”. ' ' ' ' ' ' C A -~ = & 3000- £50-
200 AREA T :
3 2500~ 425-
3451
DYN.EXPOSE o~ 2 2000- £00-
= 375-
VLENGTH .
VIDEO-MODE NORMAL RESOLUTION ¥~ 0 = 350
325-
DMMVAL
iy 3.00-
AVERAGE MEAN.VALUE 1 - e N \J L e
— ] 1 1 ] ] | | ] | ] I ]
1 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200 230 240 256 -
FREQ-BEG FREG-SPLIT FREQ-END B Pixel e
=, = - - = 2.25-
2 = 2 s 2 e 465 560~ —p— 200-
al 175
MAXMINWINSIZE [pixel] 32 sectio et :
! = [ s>] o] 1.50-
o 1.25-
WEIGHTING FACTOR: AREA 10w e 100
= s
WEIGHTING FACTOR: VLENGTH 10 W £ 0.75-
200-
050~
: B
WEIGHTING FACTOR: DMMY x10 . o
WEIGHTING FACTOR: EXPT 10 W " 0.00-
0-7 1 1 -~ l'hl 1 T 1 0.83 [ms]
& ram 0 200 400 600 800 1000 1270 |_
SEND Frequency [1/Detta] .
[~ EEPROM 2
[~ FLE BD-Rate: 115200[bit'] COM-PORT:| 2 [DataTransfer Stopped! ‘

Das COAST-STRUCT-Scope CONTROL-PANEL bietet viele Funktionen:
- Visualisierung der Messdaten in numerischen und graphischen Ausgabefeldern.
- Einstellen der Belichtungszeit.
- Auswahl des Modus zur Zeilenansteuerung.
- Vorgabe von Parametern zur Auswertung.
- Abspeichern der Parameter in den RAM, EEPROM Speicher an der Kontrollelektronik oder in ein
Konfigurationsfile auf der Festplatte des PC.

Im Folgenden werden die einzelnen Bedienelemente der COAST-STRUCT-Scope Software erklart.

=] |

STOP-BUTTON: Eine Kurz-Hilfe wird durch Drlicken der rechten Maus-Taste auf das

Stop the senal data-transfer . . . .
baturean PC 2nd sensor | jeweilige Funktionselement angezeigt.

COAST-STRUCT-Scope V1.1 (14.06.2018) 5
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3.1 Allgemeine Bedienelemente der COAST-STRUCT-Scope Software:

VIDEO-Taste:
VIDED

VIDEO & SPEC ] SPEC ] VIDEC

il
1 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200 220 240 2%
Pixel

600 800 1000 1270
Frequency [1/Delta]

Numerische Anzeige-Elemente:

Nach Anklicken der VIDEO-Taste wird das am CMOS-Zeilen-Empfanger gemessene Intensitatsprofil
(Videobild) und das daraus mittels FFT berechnete Frequenzenzspektrum zum PC iibertragen.

Falls die Register-Karte <VIDEO&SPEC>
angewihlt ist, wird sowohl das Intensitétsprofil
(rote Kurve) als auch das daraus berechnete
Frequenzspektrum (blaue Kurve) dargestellt.

Intensitiitsverlauf auf Zeilensensor:
Y-Achse: Amplitude am jeweiligen Pixel
X-Achse: Pixel des Zeilensensors

Das nebenstehende Bild zeigt ein typisches Abbild
einer streifenformigen Struktur mit periodisch sich
wiederholendem, unterschiedlich hohem
Reflexionsvermdgen (Hell-/Dunkel-Ubergingen).

Frequenz-Spektrum:
Y-Achse: Amplitude der jeweiligen Frequenz
X-Achse: Frequenz

Das Frequenz-Spektrum wird aus dem Videobild
(Intensitétsverlauf) durch einen FFT-Algorithmus
berechnet. Das Frequenz-Spektrum zeigt die
Haufigkeitsverteilung der im Videobild enthaltenen
Frequenz-Anteile an.

Folgende-Groflen werden aus dem Videobild bzw. aus dem Frequenz-Spektrum berechnet und zur

weiteren Auswertung zum Farbsensor iibertragen.

AREA AREA:
3451 Flachenverhiltnis, wird aus dem Frequenz-Spektrum berechnet.
T VLENGTH:
Video-Linge, wird als Pfad-Integral (Weg-Integral) aus dem Video-Bild berechnet.
1372
DMMVAL:
DMMWAL Delta-Max-Min-Wert, wird aus dem Video-Bild berechnet. Es wird hierbei die Differenz der
2345 Maxima/Minima Werte iiber mehrere, einstellbare Pixel-Bereiche berechnet.
EXPT/2 EXPT /2:
465 Belichtungszeit / 2, wird zum COLOR Sensor zur weiteren Auswertung {ibertragen.
STOP-Taste:
SIOF Nach Anklicken der STOP Taste wird der Datentransfer vom COAST (STRUCT) Sensor zum PC {iber

die serielle Schnittstelle beendet.

COAST-STRUCT-Scope V1.1 (14.06.2018)
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PARAMETER TRANSFER:

SEND i Diese Gruppe von Funktionsknopfen dient zum Parameter-
Transfer zwischen dem PC und der COAST (STRUCT)
er || Kontrollelektronik iiber die serielle RS232 Schnittstelle.

SEND

SEND:

Nach Anklicken der SEND Taste werden die aktuell an der Bedienoberfliche eingestellten
Parameter zur COAST (STRUCT) Kontrollelektronik iibertragen.

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

GET:

Nach  Anklicken der GET-Taste werden die  Einstell-Parameter von  der
COAST (STRUCT) Kontrollelektronik zum PC iibertragen und an der Bedienoberfliche
aktualisiert. Die Quelle des Datentransfers wird wiederum durch den eingestellten Radio-Knopf
bestimmt:

RAM:

Die aktuell eingestellten Parameter werden in den fliichtigen RAM-Speicher der COAST
(STRUCT) Kontrollelektronik geschrieben oder sie werden von dort gelesen und zum PC
libertragen.

EEPROM:

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

FILE:
Falls der FILE Radio Knopf angewahlt ist, bewirkt ein Tastendruck auf die SEND/GET Taste,
dass ein neuer File-Dialog an der Bedienoberfliche gedffnet wird.

£ STRUCT-Series Parameter-File

B ) FILE-Dialog Fenster:

Directory
History:

L=
pray”>
Zuletzt besucht

Deskiop

=l
Bibliotheken
A
Computer

)

w

Netzwerk

[D7FROGRANIE Sensorinamerts \STRUCT Seape\.5on 5 Die aktuellen Parameter konnen in eine frei wahlbare Datei

Name

STRUCT-Scope.ini

«

Dateiname

Dateityp:

Suchenin: [ [ STRUCT-Scope1 3 -] i fl

TRUCTpara.ri =l Load

auf die Festplatte des PC geschrieben werden oder von dort
gelesen werden. Die Standard-Ausgabedatei fiir die
Parameter-Werte hat den Dateinamen

»STRUCTpara.ini‘.

Anderungsdatum  Typ
10.041517:19 Konfigura

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

(i b

[¢ini)

= Apbrechen

COAST-STRUCT-Scope V1.1 (14.06.2018) 7
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3.2 PARAMETER Registerkarte:

PARA | comn |
GENERAL-PARAMETER

EXPOSURE-TIME [ms]

“ﬁ‘lﬂ -~ n': ﬂ 0.9
EXPOSURE-MODE DYN-EXPOSE "W
VIDEO-MODE NORMAL RESOLUTION " |
AVERAGE MEAN-VALUE 1w
FREQ-BEG FREQ-SPLIT FREQ-END

= =D =

Instruments

PARA REGISTERKARTE:
Nach Anklicken von PARA 06ffnet sich auf der Bedienoberfldche
dass GENERAL-PARAMETER Fenster.

Hier konnen verschiedene allgemeine Parameter an der
Kontrollelektronik eingestellt werden.

A\

MAX-MIN WIN-SIZE [pixe] 32 sections

WEIGHTING FACTOR: AREA

WEIGHTING FACTOR: WVLENGTH

WEIGHTING FACTOR: DMMWY

el

WEIGHTING FACTOR: EXPT «10 ™
EXPOSURETIME [ms]
 ——— lm
0.0 400
EXPOSURE-MODE STATIC -

SEMD

Achtung !

Erst nach Anklicken der SEND Taste werden Anderungen, die
in den nachfolgend beschriebenen Funktionsfeldern gemacht
wurden, an der Kontrollelektronik des COAST (STRUCT)
Sensors aktiv!

EXPOSURE-TIME [ms]:

In diesem Funktionsfeld kann mit Hilfe der Pfeiltasten,
Schieberegler oder durch Zahlenwerteingabe in das entsprechende
Eingabefeld die Belichtungszeit an der Empfangseinheit des
COAST (STRUCT) Sensors eingestellt werden. Dies ist nur
moglich im EXPOSURE-MODE=STATIC. In der Betriebsart
EXPOSURE-MODE=DYN-EXPOSE  wird  dieses  Feld
ausgegraut, die Belichtungszeit wird automatisch der jeweiligen
Helligkeit angepasst.

EXPOSURE-MODE:
Listenfeld zur Einstellung der Betriebsart der Empfangseinheit des
COAST (STRUCT) Sensors.

STATIC:
Festeingestellte Belichtungszeit mit der im EXPOSURE-TIME
[ms] Schieberegler vorgegebenen Zeitspanne.

DYNAMIC:
Automatische Einstellung der Belichtungszeit {iber die Amplitude
des empfangenen Video-Signals (Standard-Einstellung).

COAST-STRUCT-Scope V1.1 (14.06.2018)
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VIDEO-MODE HORMAL RESOLUTION ™

AVERAGE MEAN-VALUE 4 .
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VIDEO-MODE:
Listenfeld zur Vorgabe der Aufldsung am CMOS Zeilensensor.

NORMAL RESOLUTION:
Jedes zweite Pixel am Zeilensensor wird ausgewertet, der volle
Messbereich (typ. 20mm) steht zur  Verfiigung.

HIGH RESOLUTION:
Jedes Pixel am Zeilensensor wird ausgewertet, es steht nur der
halbe Messbereich (typ. 10mm) zur Verfligung.

AVERAGE MEAN-VALUE:

Listenfeld zur Vorgabe der Mittelwertbildung am der COAST
(STRUCT) Kontrollelektronik.

Mogliche Werte: N =1, 2,4,8,16,32 oder 64.

Zur Messwert-Bildung wird eine hier einstellbare Zahl N
vorgegeben. Es werden nach jedem Videobild die berechneten
Werte in die jeweiligen Ringspeicher der GroBe N eingeschleust.
Mit jedem Hauptprogramm Durchlauf wird der Mittelwert aus den
Ringspeichern zur weiteren Berechnung herangezogen.

WEIGHTING FACTOR: AREA

WEIGHTING FACTOR: VLENGTH:

WEIGHTING FACTOR: DMMV

WEIGHTING FACTOR: EXFT

x10

5

3

x10

L

1

WEIGHTING FACTOR:

Auswahlfeld zur Vorgabe von Gewichtungsfaktoren fiir die
AuswertegroBen AREA, VLENGTH, DELTA-MAX-MIN
und EXPOSURE-TIME.

Mit Hilfe der Gewichtungsfaktoren (WF) konnen die

AuswertegroBen vor der Ubertragung zum COLOR Sensor

angepasst werden.

Hierbei werden die  Auswertegrofen mit  dem
Gewichtungsfaktor multipliziert.

MessWert_neu = WF * {MessWert}

Die Gewichtungsfaktoren WF konnen im Bereich von X1 bis
x10 voreingestellt werden. Die Standardeinstellung ist x10.

COAST-STRUCT-Scope V1.1 (14.06.2018)
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FREQ-BEG FREQ-SPLIT
g 100 g 320
EVAL-M BE

566~

FREQ-BEG

=R

FREG-SPLIT

=)

& . FREG-END

1 200- f = 1000

0 200 400 600 800 1000 1270

Instruments

FREQ-BEG, FREQ-SPLIT, FREQ-END:
Numerische Eingabefelder zur Vorgabe von Auswerte-
Grenzen am Frequenz-Spektrum.

FREQ-BEG:
Auswertebeginn im Frequenz-Spektrum.

FREQ-END:
Auswerteende im Frequenz-Spektrum.

FREQ-SPLIT:

Trennlinie, die zur Berechnung des normierten
Flachenverhiltnisses herangezogen wird. Wird als rote
senkrechte Hilfslinie im Frequenz-Spektrum angezeigt.

Folgende AuswertegréfRe wird aus dem Frequenzspektrum abgeleitet:

AREA, AREA1/(AREA1+AREA2):

2974

Zur Berechnung wird ein normiertes Flachenverhiltnis herangezogen. Als Flache wird jeweils das Integral

unter der blauen Frequenz-Kurve und das Flachenverhiltnis aus den sich ergebenden Flachen abgeleitet.

Als Trennlinie fiir die Verhiltnisberechnung wird der Parameter FREQ-SPLIT herangezogen (rote
senkrechte Line im Spektrum). Alle Frequenzen, die kleiner als FREQ-SPLIT sind werden AREA1
zugeordnet, alle Frequenzen, die groer als der FREQ-SPLIT Wert sind, werden AREA2 zugeordnet.

Berechnungsformel:

AREA = 4095 * {

AREA1
AREA1 + AREA2

COAST-STRUCT-Scope V1.1 (14.06.2018)
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3.3 CONNECTION Registerkarte

RS232 KOMMUNIKATION:

- Standard RS232 serielle Schnittstelle ohne Hardware-Handshake.

- 3-Draht-Verbindung: GND, TXD, RXD.

- Geschwindigkeit: Einstellbar von 9600 Baud bis 115200 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 fiir den erfolgreichen Parameteraustausch zwischen dem PC und der
COAST (STRUCT) Kontrollelektronik. Wegen der geringen Dateniibertragungsrate der seriellen

Achtung ! Schnittstelle konnen nur langsame Veranderungen der Analogwerte an der Graphikanzeige des
PC mitverfolgt werden. Um die maximale Schaltfrequenz der COAST (STRUCT) Kontrollelektronik
zu gewihrleisten muss im normalen Uberwachungsprozess der Datenaustausch gestoppt
werden (STOP-Taste Anklicken).

. CONNECT:
ﬂ Beim Start der Software wird versucht, {iber die zuletzt verwendete COM Schnittstelle ein
CONNEDT Verbindung zum COAST (STRUCT) Sensor herzustellen. Falls der Verbindungsaufbar

erfolgreich war, wird die aktuelle Firmware Version und die Nummer der COM Schnittstelle in1
der Statuszeile angezeigt. Der Verbindungsaufbau kann durch Anklicken der CONNECT Tast
manuell ausgeldst werden.

BARA, CONN |[TimeaurRs-232..
CONNECTION-SETTINGS : z = :
" Die serielle Verbindung zwischen dem PC und der COAST
COMMUNICATION TYPE - 1= (STRUCT) Kontrollelektronik konnte nicht aufgebaut
| res2 werden oder die Verbindung ist unterbrochen.
J—— . |y _
St | - 15200 ] In diesem Falle sollte zuerst gepriift werden ob die
SELECT COM PORT [1..256] = COAST (STRUCT) Kontrollelelftronik an die Spannunjgs-
versorgung angeschlossen ist und ob das serielle
Verbindungskabel richtig zwischen dem PC und der
R5232 open-com-port: successhul 2l R Kontrollelektronik angeschlossen ist.

Echo Check - Line Ok! IMEC
‘Warting for femware info ... t
COAST-STRUCT SPI V1.0 17/May18
SenalNo:119

J C‘;:!‘NNEGT
[Irvvalid port number Falls die Statusmeldung “Invalid port number” lautet, ist die
ausgewdhlte Schnittstelle (z.B. COM PORT 2) an Ihrem PC nicht
verfiigbar.

Falls die Statusmeldung “Cannot open port” lautet, ist die
ausgewihlte Schnittstelle (z.B. COM PORT 2) eventuell schon von
einem anderen Gerit belegt.

|I:ann|:|t open port

COAST-STRUCT-Scope V1.1 (14.06.2018) 11
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DISCONNECT:
“>s Die Verbindung zur Sensor-Hardware wird getrennt. Der zuvor ge6ffnete Kommunikations-Port
disCoNNECT wird wieder freigegeben.

ACCEPT SETTINGS:
V Mit der Taste ACCEPT SETTINGS werden die aktuellen Einstellwerte der STRUCT-Scope PC
ACCEPT Software in die TB-Scope.ini Datei gespeichert. Das Popup-Fenster wird hierauf geschlossen.

Nach Neustart der STRUCT-Scope Software werden die in der INI-Datei gespeicherten
Parameter geladen.

T GEN. HW INFO FILE:
- Mit Hilfe dieser Taste kann eine Datei erzeugt werden, in der alle wichtigen Sensordaten
: verschliisselt hinterlegt werden. Diese Datei kann zu Diagnosezwecken an den Sensorhersteller

gesendet werden.

COMMUNICATION TYPE:

:I i In diesem Funktionsfeld kann die Betriebsart der Dateniibertragung
eingestellt werden:
j R5-353
RS232:
Dateniibertragung erfolgt iiber die Standard RS232 Schnittstelle.
:I TCP/IP:
j TCGF-IP Dateniibertragung erfolgt iiber einen RS232-TCP/IP Ethernet Wandler-
Baustein.
R ECT BAUDHATE ™ 115000 SELECT BAUDRATE:

In diesem Funktionsfeld kann die Baudrate der seriellen Schnittstelle
eingestellt werden:

Mogliche Werte: 9600Baud, 19200Baud, 38400Baud, 57600Baud oder
115200Baud (Auslieferungszustand = 115200Baud).

SELECT COM PORT [1...256]:

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

Die Kommunikations-Port-Nummer kann man unter
START/Systemsteuerung/Gerate-Manager

im Windows® Betriebs-system finden.

Al

SELECT COM PORT [1..256]

Gerate-Manager M—— -

Datei Aktion Ansicht 7
&= | | i

a =2 FujitsuWK
473 Anschliisse (COM & LPT)
o ? Druckeranschluss (LPT1)
‘;_7 Kommunikationsanschluss (COML)
- L.YE USB Serial Port (COM2)
b -% Audio-, Video- und Garnecontroller

| Computer

COAST-STRUCT-Scope V1.1 (14.06.2018) 12
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ﬂ- CHANGE BAUDRATE:
A Nach Anklicken dieser Taste wird an der Sensor-Hardware die Baudrate
Beachte!

— der seriellen Schnittstelle auf den im SELECT-BAUDRATE Listenfeld
angewihlten Wert verindert. Falls die Anderung der Baudrate am Sensor
erfolgreich war erscheint eine entsprechende Statusmeldung.

Die Anderung der Baudrate wird lediglich im fliichtigen RAM des

RS232 open-com-port: successful!

E;:::,::.Zﬁ::;a: E,.’ETE COAST (STRUCT) Sensors ausgefiihrt. Um eine dauerhafte
R5232 open-com-port: successful Anderung der Baudrate zu erreichen muss iiber die SEND + EE

Taste die neue Baudrate in das EEPROM gespeichert werden!

3.4 Datentransfer liber den externen RS232 zu Ethernet Adapter:

PARA CONN | Zur Kommunikation des Sensors iiber ein lokales Netzwerk

EONNECTIONSERTINGS wird ein RS232 zu Ethernet Adapter (cab4/ETH-500) benotigt.

COMMUNICATION TYPE A Dieser ermoglicht es eine Verbindung zum Sensor iiber das
v T TCP/IP Protokoll herzustellen.

froocaocc oo s00d) Der Netzwerk-Adapter wandelt die Standard RS232 Signale des

P ADDRESS [ e268 247 Sensors und stellt eine Schnittstelle zu einem LAN Netzwerk

bereit. Die RS232 Schnittstelle kann mit einer Baudrate von
11200Baud betrieben werden.

FORT NUMBER [Default: 5000] :

I 5000
R5232 cpen-com-port: successful! d Hw
Echo Check - Line Ok! IMEG
'Waiting for firmware info ... .

Eine mit dem Adapter mitgelieferte Software (SensorFinder)

COASTSTRUCTSPIVIO 17/May118 kann der Adapter im Netzwerk gesucht — und anschlieSend
N konfiguriert werden:
cho Check - Line Ok! .
\E-'ahn.ing'}ar l;mearg:fa = .
COAST-STRUCT SPIV1.0 17/May/18
SenalNo: 115 —
=
ZHi -'V
2 | Gonmer
%
cab-4/ETH-500 RS232/Ethernet Konverter und
SensorFinder V1.1 Software
oo |P_ ADDRESS:
IP ADDRESS || 192168247 Eingabemaske zur Eingabe der IP-Adresse.
PORT NUMBER [Defaul: 5000] [0 | PORT NUMBER:

Die PORT NUMBER fiir den cab4/ETH-500 Netzwerkadapter ist auf
5000 festgelegt und muss so belassen werden.

COAST-STRUCT-Scope V1.1 (14.06.2018) 13
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4 Anhang
4.1 Abmessungen / Justage
Alle Angaben in mm
150
15
50
<

10

an
N
an)
N

50

94.8

26.2

Sensortyp: COAST-52-45°
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4.2 Anschlussbuchsen

ouTo QuT1 ouT2
\ \

ouT3:  oUuT4
\ /

Am Gehduse des COAST (STRUCT) Sensors befindet
sich eine Buchse zum  Anschluss der
Spannungsversorgung (8-pol. M12 Typ Binder 712)
sowie zwei weitere Buchsen zum Anschluss der
seriellen RS232 Verbindungsleitung (4-pol. Typ M5
Binder 707) an den Struktur- bzw. den Farbsensor Teil.

RS232 STRUCT Spannungsversorgung SPS

Anschluss an PC (RS232):

3 4
4-pol. M5 Buchse (Typ Binder 707)
COAST / PC-RS232
2 1
Pin-Nr.: Belegung:
1 +24VDC + 10% (+Ub)
2 0V (GND)
3 Rx0
4 Tx0
Anschlusskabel zur Wahl:
cab-las4/PC-...
cab-4/USB-...
cab-4/ETH-...

Anschluss COAST an SPS:

8-pol. Buchse (Typ Binder 712) (4)
COAST/ SPS
O G
1 7
Pin-Nr.: Litzenfarbe: Belegung:
(cab-las8/SPS)
1 weild 0V (GND)
2 braun +24VDC (+ 10%)
3 grin INO
4 gelb OUTO (Digital 0: typ. 0 ... 1V, Digital 1: typ. +Ub — 10%)
5 grau OUT1 (Digital 0: typ. 0 ... 1V, Digital 1: typ. +Ub — 10%)
6 rosa OUT2 (Digital 0: typ. 0 ... 1V, Digital 1: typ. +Ub — 10%)
7 blau OUT3 (Digital 0: typ. 0 ... 1V, Digital 1: typ. +Ub — 10%)
8 rot OUT4 (Digital 0: typ. 0 ... 1V, Digital 1: typ. +Ub — 10%)

Anschlusskabel:
cab-las8/SPS-...

COAST-STRUCT-Scope V1.1 (14.06.2018) 15
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4.3 RS232 Schnittstellenprotokoll

- 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 Paritiits-Bit

-1 STOP-Bit

- Bindrdaten-Modus.

METHODE:
Die Sensor Kontrollelektronik verhilt sich stets passiv. Der Datenaustausch wird daher vom PC (oder SPS) initiiert.
Der PC sendet hierbei ein Datenpaket (“Frame”) wahlweise mit oder ohne angehidngte Daten, worauf die Sensor-

Kontrolleinheit mit einem der Anforderung entsprechenden Frame antwortet. Das Datenpacket besteht aus einem
Kopfteil (, HEADER*) und dem optionalen [DEY{ EENT1 b1 T G DN VLS.

HEADER

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

3. Byte : Argument <ARG LO>

4. Byte : Argument <ARG HI>

5. Byte : Datenlédnge <LEN LO>

6. Byte : Datenlédnge <LEN HI>

7. Byte : Checksumme Header <CRC8 HEAD>
8. Byte : Checksumme Data <CRC8 DATA>

Das erste Byte ist ein Synchronisationsbyte und ist immer 854e, (55hex). 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 abhéngig vom Befehl mit einem
entsprechenden Wert belegt. Das flinfte und sechste Byte bilden wieder einen 16bit Wert <LEN>. Er gibt die Anzahl
der angehingten Datenbytes an. Falls keine Daten angehéngt werden ist <LEN=0>, die maximale Datenlédnge betragt
512 Bytes <LEN=512>. Das siebte Byte wird mit der CRC8 Checksumme iiber alle Datenbytes gebildet.

Das achte Byte ist die CRC8 Checksumme iiber den Header und wird tiber die Bytes 1 bis incl. 7 gebildet.

Die Gesamtldnge des Headers sind stets 8 Bytes. Der gesamte Frame kann zwischen 8 und 520 Bytes umfassen.

Byte1 Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7 Byte8 Byte9 Byte10 Byte n+7 Byte n+8
Header Header Header Header Header Header Header Header Data Data Data Data
<ARG> <ARG> < > < > CRC: C /. /.
0x55 | <ORDER> (IoA Eyte) (hiAEyte) (IOLE)'/\:e) (hiLE)’/\:e) (DR;taa) (I—?eidgr) (gaéz;ge) (r%?tl;) I(Dlstt?y?ez) I()ritiyr;ez)
Folgende Befehle konnen vom Struktursensor verarbeitet werden:
Meaning of the 2.nd byte <order>:  ORDER-TABLE
0 NOP no operation
1 Send parameter from PC to RAM of the STRUCT-sensor. PC = STRUCT-sensor RAM
2 Get parameter from STRUCT-sensor RAM STRUCT-sensor-RAM = PC
3 Send parameter from PC to EEPROM PC = STRUCT-sensor EEPROM
4 Get parameter from EEPROM of STRUCT-sensor STRUCT-sensor EEPROM = PC
5 Echo check: Get echo of STRUCT-sensor first word=0x00AA=170dec
7 Get software version info of STRUCT-sensor STRUCT-sensor = PC
8 Get measured values from STRUCT-sensor RAM STRUCT-sensor = PC
9 Get video/spectra-buffer from STRUCT-sensor STRUCT-sensor = PC
190 Change RS232-baud-rate STRUCT-sensor RAM PC = STRUCT-sensor RAM
COAST-STRUCT-Scope V1.1 (14.06.2018) 16
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CRC8 Checksumme

Zur Verifizierung der Datenintegritat 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 tUbertragen. Die Berechnung folgt dabei einer genau vorgegebenen

Methode basierend auf einem Generatorpolynom. Die Léange der Checksumme ist 8bit ( = 1 byte). Das Generatorpolynom entspricht:
XB+X5+X4+X0

Um die Daten nach dem Empfang zu verifizieren wird die CRC Berechnung erneut durchgefiihrt. Stimmen bertragener und neu

errechneter CRC Wert Uberein, sind die Daten fehlerfrei.

Um die Checksumme zu berechnen kann folgender Pseudocode verwendet werden:

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

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

crc8 = AAnex
for 1 :=1 to n do
idx = crc8 EXOR data[ i ]
crc8 := table[ idx ]
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 7 206 144 114 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

Beachte:

Sowohl fiir die HEADER Bytes als auch fiir die DATEN Bytes muss eine eigene Checksumme berechnet werden.
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4.3.1 Parameter-Satz Format

Die Sensoren der COAST Serie arbeiten auf Seite der STRUCT-Sensorik mit folgenden 16 STRUCT Parametern, die in
der angegebenen Reihenfolge im Daten-Anhang zum STRUCT-Sensor {ibertragen werden miissen:

DATA-FRAME: <parameter-set>

Para |Meaning Comment
0 POWER Laser intensity (0 ... 1000) not used!
1 INTEGRATION-TIME Integration time 0.1ms ... 40ms ( = 100 ... 40000)
2 POWER-MODE Power mode: ( 0 = STATIC), (1 = DYN-EXPOSE-TIME)
3 | VIDEO-MODE Video readout-mode: (0:= NORMAL-RES), (1:=HIGH-RES)
4 | AVERAGE Average setting (1,2,4,8,16,32 or 64) size of ring buffer
5 DMM-WINDOW Delta-Max-Min window size (pixel) ( 4,8,16,32 or 64)
6 FFT-BEG Evaluation end -pixel (E_BEG+1 ... SUBPIXEL)
7 FFT-END Teach-value (1 ... SUBPIXEL)
8 FFT-SPLIT Upper-tolerance (0 ... SUBPIXEL/2)
9 RS232-MODE RS232 mode: (0=STAT,1=IN0-L/H,2=INO-HI[6-byte],3=CONT[6-byte]
10 |RS232-BAUDRATE Baudrate: (0=9600,1=19200,2=38400,3=57600,4=115200) baud
11 WEF-AREA Weighting factor area-value: 1,2,3,4,...,10 (default=10)
12 'WF-VECT-LENGTH Weighting factor vector-length: 1,2,3,4,...,10 (default=10)
13  WF-DELTA-MAX-MIN Weighting factor delta-max-min: 1,2,3,4,...,10 (default=10)
14  WF-EXPOSE-TIME Weighting factor exposure-time: 1,2,3,4,...,10 (default=10)
15 |PARA15 Free use (default = 0)

4.3.2 RS232 Datentransfer-Beispiele

0] 0] 58 - ECHO-CHECK, READ LINE OK from sensor.

DATA FRAME PC - Sensor (8 Bytes)

Byte1 Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7 Byte8

Header Header Header Header Header Header Header Header

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

(lo byte) (hibyte) | (lo byte) (hi byte) (Data) (Header)
0 0 0 0 170 60

0x55 <order>
85 5

ARG=0 LEN=0

DATA FRAME Sensor - PC (8 Bytes)

Byte1 Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7 Byte8
Header Header Header Header Header Header Header Header
<ARG> <ARG> <LEN> <LEN> CRC8 CRC8
Ox55 | <order> | i5byte) | (hibyte) | (lobyte) | (hibyte) | (Data) | (Header)
85 5 170 0 0 0 170 178
ARG=170 LEN=0

Serial — number of sensor = <ARG> value
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el ) S WA - Read FIRMWARE-VERSION STRING from sensor.

ox55 | <orders | ARG | <ARG> | SEI | <LEN> | CRC8 | CcRCs
(obyte) | (ibyie) | G0 | (hibyte) | (Data) | (Headen
85 (dec) 7 0 0 0 0 170 82
ARG=0 LEN=0

DATA FRAME Sensor - PC (8 + 72) Bytes

Byte9 Byte10  Bytell  Byte12

Data Data Data Data
<ARG> <ARG> <LEN> <LEN> CRC8 CRC8
0x55 <order> (Io byte) (hi byte) (10 byte) (hi byte) (Data) (Header) ASCII ASCII ASCII ASCII
85 (dec) 7 1 2 72 0 XXX 82 C (0] A S
ARG=513 (Ser.-No) LEN=72
Byte13 Byte14 Byte15 Byte16 Byte17 Byte18 Byte19 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 v [ - [ s [ T | v [ ¢ [ T | [ s [ P [ 1 |
Byte25 Byte26 Byte27 Byte28 Byte29 Byte30 Byte31 Byte32 Byte33 Byte34 Byte35 Byte36
Data Data Data Data Data Data Data Data Data PEIE] Data Data
ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII
L v [+ [ . [ o [ . T o | [ + [ 7 [ 7 1T ™M [ A ]

Byte37 Byte38 Byte39 Byte40 Byte41 Byte42 Byte43 Byte44 Byte45 Byte46 Byte47 Byte48
Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data PEIE]

ASCIl | ASCIl | ASCIl | ASCI | ASCI | ASCIl | ASCI | ASCIl | ASCI | ASCIl | ASCI | ASCil
v [ ¢ [ 1 [ 8 I I I I I I I

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 PEIE] 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

-
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s o)) SRl b : SEND PARAMETER-SET TO RAM of the sensor

DATA FRAME PC - Sensor (8 + 32) Bytes
Attention: The complete parameter-set (32 Bytes) must be attached and sent to the header!

Byte9 Byte10 Byte11 Byte12
Data Data Data Data
0x55 <order> <ARG> <ARG> <LEN> <LEN> CRC8 CRC8 Para1 Para1 Para2 Para2
(lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte) (Data) (Header) (lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte)
85 (dec) 1 0 0 42 0 XXX 203 0 0 144 1
ARG=0 LEN=32 POWER=0 INT-TIME=400
Byte13 Byte14 Byte15 Byte16 Byte17 Byte18 Byte19 Byte20 Byte21 Byte22 Byte23 Byte24
Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data
Para3 Para3 Para4 Para4 Para5 Para5 Para6 Para6 Para7 Para7 Para8 Para8
2 | o o | o [ 1 1T o 8 [ o 20 | 0 246 | 4
P-MODE=2 VMODE=0 AVERAGE=1 DMM-WIN=8 FFT-BEG=20 FFT-END=1270
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 Para10 Para10 Para11 Para11 Para12 Para12 Para13 Para13 Para14 Para14
64 | 1 0 | 0 4 | 0 10 | 0 10 | 0 10 | 0
FFT-SPLIT=320 RS232-MODE=0 RS232-BAUD=4 WF_AREA=10 WF_VLEN=10 WF_DMMV=10
Byte37 Byte38 Byte39 Byte40
Data Data Data Data
Para27 Para27 Para28 Para28
10 | 0 0 | 0
WF_EXPT=10 PARA15=0
DATA FRAME Sensor > PC (8 Byte)
<ARG> <ARG> <LEN> <LEN> CRC8 CRC8
Ox85 | <order> | i byte) | (hibyte) | (lobyte) | (hibyte) | (Data) | (Header)
85 (dec) 1 0 0 0 0 170 81
ARG=0 LEN=0
sl 0] =i ¢ READ PARAMETER-FROM RAM of the sensor
DATA FRAME PC - Sensor (8 Bytes)
<ARG> <ARG> <LEN> <LEN> CRC8 CRC8
Ox55 | <order> | 15 byte) | (hibyte) | (lobyte) | (hibyte) | (Data) | (Header)
85 (dec) 2 0 0 0 0 170 185
ARG=0 LEN=0
DATA FRAME Sensor > PC (8+84) Bytes
Byte9 Byte10 Byte11 Byte12
Data Data Data Data
0xX55 <order> <ARG> <ARG> <LEN> <LEN> CRC8 CRC8 Para1 Para1 Para2 Para2
(lo byte) (hibyte) | (lo byte) (hi byte) (Data) (Header) (lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte)
85 (dec) 2 0 0 32 0 XXX 185 0 0 144 1
ARG=0 LEN=32 POWER=0 INT-TIME=400
The data-block is similar to < ORDER =1 >; ®
o
o
Byte37 Byte38 Byte39 Byte40
Data Data Data Data
Para39 Para39 Para40 Para40
10 | 0 0 | 0
WF_EXPT=10 PARA15=0
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el x]SR : READ MEASUREMENT DATA from sensor
DATA FRAME PC - Sensor (8 Bytes)
<ARG> <ARG> <LEN> <LEN> CRC8 CRC8
0x55 <order> (lobyte) | (hibyte) | (lobyte) | (hibyte) (Data) (Header)
85 (dec) 8 0 0 0 0 170 118
ARG=0 LEN=0
DATA FRAME Sensor > PC (8 + 48) Bytes
Byte9 Byte10 Byte11 Byte12
Data Data Data Data
0x55 <order> | <ARG> | <ARG> | <LEN> <LEN> CRC8 CRC8 Raw1 Raw1 Raw2 Raw2
(lobyte) | (hibyte) | (lobyte) | (hibyte) | (Data) | (Header) | (lobyte) | (hibyte) | (lobyte) | (hibyte)
85 (dec) 8 0 0 60 0 XXX 118 160 0 101 1
ARG=0 LEN=48 S_FREQ =160 S_AMP = 357
Byte13 Byte14 Byte15 Byte16 Byte17 Byte18 Byte19 Byte20 ‘ Byte21 Byte22 ‘ Byte23 Byte24 ‘
PEIE] Data Data Data PEIE] Data PEIE] Data PEIE] Data PEIE] Data
Raw3 Raw3 Raw4 Raw4 Raw5 Raw5 Raw6 Raw6 Raw7 Raw7 Raw8 Raw8
18 | 11 100 | 7 251 | 10 0 | 0 246 | 2 211 | 13
S_AREA = 2934 V_VLEN = 1892 V-DMMV = 2811 DYNPOW=0 DYNTIME=758 R_STATE=3539
- raw. Sfreq unsigned short
- TEW. Samp unsigned short
-raw. Sarea unsigned short
- raw . Wvlen 1852 unsigned short
- raw . Vdmmw 2811 unsigned short
- raw dyrnipow 0 unsigned short
- raw dyrtime 758 unsigned short
[=I-raw rstate (= (052C308 retate_struct
- raw ratate val 3539 unsigned short
L. raw retate ste 0 unsigned short
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sel s )= N - GET VIDEO-DATA INFORMATION of sensor
ATTENTION: Only 256 pixel of the CMOS line-sensor are transfered!
The <ARG> value determines the source of the VIDEO-DATA-INFORMATION
ARG = 0 : CMOS-VIDEO-RAM-DATA, ARG = 1: SPECTRA-DATA
DATA FRAME PC - Sensor
<ARG> <ARG> <LEN> <LEN> CRC8 CRC8
0x55 | <order> |\ byte) | (hibyte) | (lobyte) | (hibyte) | (Data) | (Header)
85 (dec) 9 0 0 0 0 170 185
ARG=0 LEN=0
DATA FRAME Sensor > PC
Byte9 Byte10 Byte11 Byte12
Data Data Data Data
0x55 <order> | SARG> <ARG> <LEN> <LEN> CRC8 CRC8 Para1 Para1 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
Byte13 Byte14 Byte15 Byte16 Byte17 Byte18 Byte19 Byte20 Byte21 Byte22 Byte23 Byte24
PEIE] Data Data Data Data Data PEIE] Data Data Data Data Data
Para3 Para3 Para4 Para4 Para5 Para5 Para6 Para6 Para7 Para7 Para8 Para8
240 | 0 0 1 44 ] 1 124 | 1 0 | 2 88 | 2
PIX3=240 PIX4=256 PIX5=300 PIX6=380 PIX7=512 PIX8=600
Byte25 Byte26 Byte27 Byte28 Byte29 Byte30 Byte32 Byte33 Byte34 Byte35 Byte36
Data Data Data Data Data Data Data
Para9 Para9 Para10 Para10 Para11 Para11 Para12 Para12 Para13 Para13 Para14 Para14
168 | 2 170 | 2 188 | 2 188 | 2 198 | 2 208 | 2
PIX9=680 PIX10=682 PIX11=700 PI1X12=700 PIX13=710 PI1X14=720
Byte37 Byte38 Byte39 Byte40 Byte41 Byte42 Byte43 Byte44 Byte45 Byte46 Byte47 Byte48
Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data
Para15 Para15 Para16 Para16 Para17 Para17 Para18 Para18 Para19 Para19 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
 J
{
(
Byte49 Byte50 Byte51 Byte52 Byte53 Byte54 Byte55 Byte56 Byte57 Byte58 Byte59 Byte60
Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data
Para251 Para251 Para252 Para252 Para253 | Para253 Para254 Para254 Para255 Para255 Para256 Para256
124 | 1 44 1 0 1 240 | 0 220 | 0 200 | 0
PIX251=380 PIX252=300 PIX253=256 PIX254=240 PIX255=220 PIX256=200
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o)) Sl g : CHANGE BAUDRATE at sensor (RAM)

DATA FRAME PC - Sensor

Byte1 Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7 Byte8
Header Header Header Header Header Header Header Header
<ARG> | <ARG> | EN* | en> | cres | (CRCEB
0x55 | <order> | .\ vte) | (hibyte) by(i‘;) (hibyte) | (Data) (He‘)"der
85 (dec) 190 1 0 0 0 170 14
ARG=1 LEN=0
New baud rate is set by <ARG> value:
ARG=0: baud rate = 9600
ARG=1: baud rate = 19200
ARG=2: baud rate = 38400
ARG=3: baud rate = 57600
ARG=4: baud rate = 115200
DATA FRAME Sensor 2 PC
Byte1 Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7 Byte8
Header Header Header Header Header Header Header Header
<LEN> CRC8
<ARG> <ARG> <LEN> CRC8
0x55 <order> (o byte) (hi byte) b;ltc;) (hi byte) (Data) (He?der
85 (dec) 190 0 0 0 0 170 195
ARG=0 LEN=0
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