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Bedienungsanleitung
Software SPECTRO3-SL-Scope V1.0

(PC Software fur Microsoft® Windows® XP, VISTA, 7)

fur Farbsensoren der SPECTRO-3-SL Serie
mit interner Temperaturkompensation und Weil3lichtabgleich

Die vorliegende Bedienungsanleitung dient zur Installation der PC-Software fur den SPECTRO-3-SL Farbsensor.
Zur Unterstitzung der Inbetriebnahme des Farbsensors werden in dieser Bedienungsanleitung die einzelnen
Funktionselemente der graphischen Windows® Benutzeroberflache erklart.

Die Signalerfassung mit dem SPECTRO-3-SL ist sehr flexibel. Der Sensor kann z.B. im Wechsellicht Modus
(AC Mode) betrieben werden. Hier ist der Sensor unabh&ngig gegen Fremdlicht. Auch ein Gleichlichtbetrieb
(DC Mode) kann eingestellt werden. Hier ist der Sensor extrem schnell. Eine OFF Funktion schaltet die integrierte
Lichtquelle am Sensor aus und wechselt in den DC-Betrieb, dann kann der Sensor sogenannte ,Selbstleuchter”
erkennen. Die stufenlose Einstellmdglichkeit der integrierten Lichtquelle sowie eine selektierbare Verstarkung des
Empféangersignals und eine INTEGRAL Funktion ermdglichen eine Einstellung des Sensors auf nahezu jede
Oberflache oder jeden ,Selbstleuchter*.

Ist die integrierte Beleuchtung des SPECTRO-3-SL Farbsensors aktiviert, detektiert der Sensor die am
Messobjekt diffus zurilickreflektierte Strahlung. Als Lichtquelle wird am SPECTRO-3-SL Farbsensor eine
WeiBlicht-LED mit einstellbarer Sendeleistung eingesetzt. Als Empfénger wird ein integrierter 3-fach-Empfanger
fir den Rot-, Griin- und Blau-Anteil des vom Messobjekt zuriickreflektierten Lichtes, oder des vom ,Selbstleuchter”
emittierten Lichts, verwendet.

Dem SPECTRO-3-SL Farbsensor kdnnen bis zu 3 Farben ,angelernt” werden. Fiir jede angelernte Farbe kdnnen
Toleranzen vergeben werden. Im X Y INT - 2D" oder ,s i M - 2D“ Modus bilden die Toleranzen einen Farb-
Zylinder im Raum ab. Im ,X Y INT - 3D“ oder ,s i M - 3D Modus bildet die Toleranz eine Farb-Kugel im Raum ab.
Die Farbauswertung nach siM lehnt sich an die Lab Berechnungsmethode an. Alle Modi kdnnen in Verbindung mit
mehreren Betriebsarten, u.a. ,FIRST HIT* und ,BEST HIT*, benutzt werden. Die Darstellung der Rohdaten erfolgt
mit einer 12 Bit Auflésung.

Ein besonderes Feature ist, dass dem Sensor zwei voéllig voneinander unabhangige Parameterséatze eingelernt
werden kdnnen. Mit dem Eingang INO (Gehausetaster) teilt man dem Sensor mit, mit welchem Parametersatz
gearbeitet werden soll.

Die Farberkennung arbeitet entweder kontinuierlich oder sie wird durch ein externes SPS-Trigger-Signal gestartet.
Die jeweils erkannte Farbe liegt entweder als Bindrcode an den 2 Digitalausgangen an oder kann direkt auf die
Ausgéange ausgegeben werden, wenn nur bis zu 2 Farben erkannt werden sollen.

Uber den Eingang INO (Geh&usetaster) kdnnen dem Farbsensor bis zu 3 Farben (31 im Gruppenmodus) gelernt
werden. Dazu muss der entsprechende Auswertemodus per Software eingestellt werden.

Uber die RS232-Schnittstelle konnen Parameter und Messwerte zwischen PC und dem SPECTRO-3-SL
Farbsensor ausgetauscht werden. Samtliche Parameter zur Farberkennung kdnnen uber die serielle Schnittstelle
RS232 im nichtflichtigen EEPROM des SPECTRO-3-SL Farbsensors gespeichert werden. Nach erfolgter
Parametrisierung arbeitet der Farbsensor im STAND-ALONE Betrieb mit den aktuellen Parametern ohne PC
weiter.

Die Sensoren der SPECTRO-3-SL Serie kénnen kalibriert werden (WeifSIichtangeich?. Der Abgleich kann dabei
auf eine beliebige weiRe Oberflache erfolgen. Alternativ dazu ist eine ColorChecker M Tabelle erhaltlich. Diese
verfugt tber 24 Farbfelder nach der CIE-NORM. Der Weillichtabgleich bzw. die Kalibrierung kann auf eines der
weil3en, grauen oder schwarzen Felder erfolgen.

Sensor Instruments GmbH - Schlinding 11 - D-94169 Thurmansbang
Tel.: +49 (0)8544/9719-0 - Fax: +49 (0)8544 / 9719-13
E-mail: info@sensorinstruments.de - www.sensorinstruments.de



Se”s oF Let’s make sensors more individual

Instruments
0. Inhalt
Seite
1. Installation der SPECTRO3-SL-SCOPE SOfWAIE ......ciiiiiiiiiiiiiiie ettt e e e e e e e 3
2.  Bedienung der SPECTRO3-SL-SCOPE SOfWAIE .......ceviieiiiiiiiiiiie ettt e et e e e e e e e eaaaees 4
2.1  Registerkarte (Reiter oder Tab) CONNECT (Verbindungsaufbau)...........cccovveiiiiiiiniinecninenn. 5
2.2 Registerkarte PARA1L, Taste SEND, GET, GO, STOP (Parametrierung, Datenaustausch)...... 7
2.3  Registerkarte PARA2 (Farbgruppen und HOLD-Zeiteinstellungen) .........ccccceeeeeiiiiiiieeeeeenens 19
2.4  Registerkarte TEACH (LErntabelle)........ccooiiiiiiiiiii it e e 20
2.5 Registerkarte GEN (Zeilenfarben und Farbspezifikationen) ...........cccccvviiiiiiciiiie e 24
2.6  Registerkarte REC (DatenaufZ€IChNUNG) .......coiurieiiiiieeiiiiie et 25
P I S (= To 151 (= = L (= O AN I | TSP 27
2.7.1 WEeIBIChtADGIBICH ..ottt e e e 27
P A @ 11511 1z LT o (=T (1 oo PSPPI 30
2.8  ReQIStErKarte SCOPE .......cociiiiiiiie et 31
2.9  Graphische ANZEIgEEIEMENTE ........oii it 32
3. Kurzanleitung zur Bedienung von Farbsensoren tber die Software SPECTRO3-SL-Scope V1.0.....34
4. Bedienung der TEMPCOMP-SCOPE SOWAIE ......ceeiiiiiiiiiiiieiiieee st 38
5.  Externe Triggerung der SPECTRO-3-SL FarbSeNSOren.........c.coviiiiiiiiiiiic e 39
6.  Anschlussbelegung der SPECTRO-3-SL FarbSENSOreN ..........uuiiiiiiiiiiiiiiiiieeeeriieeee e 40
7. RS232 Schnittstellenprotokoll (communication ProtoCol)...........ceurvriiiiiiieeiiiee e 41
Shortcuts:
SEND F9
GET F10
GO F11
STOP F12

SPECTRO3-SL-Scope V1.0 (22.08.2012 korr. 30.10.2012) 2/52



Se” SO/ Let’s make sensors more individual

nstruments

1. Installation der SPECTRO3-SL-Scope Software

Fir eine erfolgreiche Installation der SPECTRO3-SL-Scope Software mussen folgende Hardware-
Voraussetzungen erflllt sein:

IBM PC AT oder kompatibler

VGA-Grafik

Microsoft® Windows® XP, VISTA, 7

Serielle RS232-Schnittstelle am PC

Microsoft®-kompatible Maus

Kabel fuir die RS232-Schnittstelle (cab-las4/PC oder cab-las4/USB)
CD-ROM-Laufwerk

20 MByte freier Festplattenspeicher

Die SPECTRO3-SL-Scope Software kann nur unter Windows installiert werden. Deshalb miissen Sie zunachst
Windows starten, falls es noch nicht aktiv ist.

Installieren Sie nun die Software wie im Folgenden beschrieben:

1. Sie kénnen die Software direkt von der Installations-CD-ROM installieren. Auf der CD-ROM
befindet sich der Ordner SOFTWARE. In diesem Ordner ist eine SETUP Anwendung. Zum
Installieren der Software miussen Sie diese Setup-Anwendung starten.

2. Das Installationsprogramm meldet sich mit einem Dialogfeld und schlagt vor, die Software im
Verzeichnis C\"DATEINAME" auf der Festplatte einzurichten.
Akzeptieren Sie den Vorschlag mit OK oder [ENTER] oder &ndern Sie die Pfad-Vorgaben nach
Ihren Winschen.

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

4, Nach erfolgreicher Installation kann die Software durch Doppelklick auf das Icon mit der linken
Maustaste gestartet werden.

Windows® ist ein eingetragenes Warenzeichen der Microsoft Corp.
VGA™ ist ein Warenzeichen der International Business Machines Corp.
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2. Bedienung der SPECTRO3-SL-Scope Software

Bitte lesen Sie diesen Abschnitt zuerst durch, bevor Sie die Einjustierung und Parametrisierung
des SPECTRO-3-SL Farbsensors vornehmen.

Nach dem Aufruf der SPECTRO3-SL-Scope Software erscheint folgendes Fenster auf der Windows Oberflache:

% SPECTRO3-SL-SCOPE V1.0 =3
SPECTRO3-SL-Scope V1.0
TEACH | REC | ceue | GEw | scope | '
reo AN GRn 00 swe G
CONNECT PaRal | pamap | % CRGB|INTENSITY ® |
10025~ =
POWER MODE STATIC -| v
3000-
POWER (pm) HNNNNNN NSNS | 500 | 0O
I VIR ' INT 8000~
tepmope [ AC | ovnwinen [2300 | B ¢ 7o00-
GAIN AMPS ] piynwn Lo [ 2200 G000
AVERSGE | 1 | INTEGRAL | 1 ma—
4000~
M&XCOLNe. 4 1 delta
DIGITAL OUTMODE DIRECTHI  ~ 3000=
INTLIM o | | the 2000~
EE
EVALUATION MODE BESTHIT v
ZhR-m
CALCULATIONMODE | XYINT-20  w 25 2000 4000 6000 8000 10025
EXTEACH | OFF v| TRIGGER | CONT +
2
0 500 1000 1500 2000 2500 3000 30 4096
[® Ran SET | SEND 1 ‘ GO '
[T EE =0
e o | st ||| stoe | COMMUNICATIONPORT | 1 [SPECTRO3SLYIO AT Aug 14 2012

Das Fenster wird in seiner GréRe und Position wieder dort platziert, wo es sich beim letzten Verlassen der
Software befand. Durch einen Doppelklick mit der rechten Maustaste z.B. unterhalb des Minimierungssymbols
wird das Fenster in seiner Originalgrof3e mittig zentriert.

Eine Kurz-Hilfe wird durch Driicken der rechten Maustaste auf ein einzelnes Element angezeigt.
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2.1 Registerkarte CONNECT

CONNECT ]

COMMUMNICATION PROTOCOL

nstrumenits

CONNECT:
Durch Driicken von CONNECT o6ffnet sich eine Ansicht, in der
man die Schnittstelle wahlen und konfigurieren kann.

R5232

In dem Funktionsfeld COMMUNICATION PROTOCOL kann
ﬁ 1 entweder ein RS232 oder ein TCP/IP Protokoll ausgewahlt

werden.
115200

Wahlt man RS232, kann man mit SELECT COM PORT einen
TRY T0O COMMECT |

SELECT COM PORT [1...256]

SELECT BAUDRATE

Port von 1 bis 256 auswahlen, je nachdem an welchem der
Sensor angeschlossen ist. Der Sensor arbeitet mit einer
eingestellten Baudrate, die Uber CHANGE BAUDRATE
verandert werden kann (siehe unten). Sowohl der Sensor als
auch die Benutzeroberflaiche missen mit der gleichen
Baudrate arbeiten.

Uber SELECT BAUDRATE stelt man auf der
Benutzeroberflache die Baudrate ein. Sollte die Software nach
dem Starten nicht automatisch eine Verbindung aufbauen kann

THY TO COMNECT! J
FIRMWARE STRING

J mit SELECT BAUDRATE die richtige Baudrate gefunden

werden.
ACCEPT CHaMGE GEM. Hw Wenn man mit einem Adapter arbeitet, dann kann man die
SETTINGS BAUDRATE INFO FILE COM PORT Nummer Uber den Hardwaremanager in der

Systemsteuerung ermitteln.

INSERT A PAMEL ID Zur Kommunikation des Sensors Uber ein lokales Netzwerk
| wird ein RS232 zu Ethernet Adapter bendétigt. Dieser
ermdglicht es eine Verbindung zum Sensor Uber das TCP/IP
Protokoll herzustellen.

Die von uns erhéltlichen Netzwerk Adapter basieren auf dem
Lantronix XPort Modul. Um die Adapter zu parametrisieren
(Vergabe von IP-Adresse, Einstellung der Baudrate,...), kann
man die von Lantronix im Internet kostenlos bereitgestellte
Software (,Devicelnstaller®) unter http://www.lantronix.com/
downloaden. Devicelnstaller basiert auf dem , .NET
framework von Microsoft. Eine ausfihrliche Anleitung zur
Bedienung der Software ,Devicelnstaller kann ebenso von
Lantronix bezogen werden.

Um eine Verbindung zum Adapter herzustellen, muss dessen IP-Adresse oder HOST Name in das Eingabefeld
IP ADRESS (XxX.XXX.XxX.Xxx) OR HOST NAME eingetragen werden. Im DROP DOWN Meni (Pfeil nach unten)
sind die letzten 10 verwendeten IP Adressen aufgelistet und kdnnen durch Anklicken direkt tbernommen werden.
Die DROP DOWN Liste bleibt auch nach Beenden der Software erhalten.

Die PORT NUMBER fir die auf dem XPort basierenden Netzwerkadapter ist auf 10001 festgelegt und muss
belassen werden.

Nach Driicken von TRY TO CONNECT versucht die Software eine Verbindung mit den eingestellten Parametern
aufzubauen. Der Status der Kommunikation wird im Anzeigedisplay angezeigt. Meldet sich der Sensor mit seiner
FIRMWARE ID, kann man mit ACCEPT SETTINGS die eingestellte Verbindungsart beibehalten. Die Software
schaltet automatisch auf den Registerkarte PARA um. Erhélt man ein TIMEOUT, konnte die Software keine
Verbindung zum Sensor herstellen. In diesem Fall sollte zunachst gepruft werden, ob das Schnittstellenkabel
richtig angebracht wurde, ob der Sensor an Spannung liegt und ob die eingestellten Parameter richtig gewahit
wurden.

Wurde eine Verbindung mit ACCEPT SETTINGS bestétigt, dann startet die Software beim nachsten Aufruf
automatisch mit dieser Einstellung.

COMMUMNICATION PROTOCOL | TCPAR
IP ADRESS [mew.we. s wet] OF HOST MAME
| 192.168.2.151

FORT MUMBER [Default 10007] 10001

Beachte:  Grundvoraussetzung fur die Messwertibertragung vom PC zum Sensor ist die stabile
Funktion der Schnittstelle.
Aufgrund der begrenzten Datenlbertragungsrate Uber die serielle RS232-Schnittstelle
kénnen nur langsame Veranderungen der Rohsignale am Sensor-Frontend im graphischen
Ausgabefenster des PC mitverfolgt werden.
Zur Einhaltung der maximalen Schaltfrequenz am Sensor muss zudem der Datenaustausch
Achtung ! mit dem PC beendet werden (STOP-Taste driicken).
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COMMUNICATION PROTOCOL

SELECT COM PORT [1...256]

SELECT BALUDRATE

RS2z -
-
115200+

TRY TO CONMWECT

TR TO CONNECT! Al
FIRMWARE STRING
ACCERT CHANGE GEN. Hw
SETTINGS || BAUDRATE || INFOFILE
COMMUNICATION PROTOCOL | RG232
SELECTCOMPORT[1.286] & 1
EE[EET BAIDEATE B0+
TR TO CONNECT |
TR TO CONNECT! al
FIRMWARE STRING
AECEFT CHANGE GEN. Hw/
SETTINGE || BAUDRATE || INFOFILE
COMMUNICATION PROTOCOL | RS20
SELECTCOMPORT[1..256] & 1
SELECT BAUDRATE 57600 ¥
TRY TO COMNECT ‘
TR T0O CHANGE BAUDRATE! ]
SUCCESS!
TR T0 COMMECT!
FIRMWARE STRING
ATTENTIONI CONFIRM NEW ]
EAUDRATE WITH EEFROM AMD SEND! 3
r
ACCEPT CHANGE BEN. Hw
SETTIMGS || BaUDRaTE || INFOFILE

To

d:WIist\HardwaleInitiaIFiIe. ini

HARDWARE IMI FILE HAS BEEN SAVED J

ACCEFT CHANGE GEM. Hw/
SETTINGS BALDRATE INFO FILE

nstrumenits

Die Baudrate zur Datenilbertragung Uber die RS232 Schnittstelle
kann mit SELECT BAUDRATE und CHANGE BAUDRATE
eingestellt werden.

Zum Andern muss zuerst iiber TRY TO CONNECT eine Verbindung
aufgebaut werden.

Erst jetzt ist der Button CHANGE BAUDRATE aktiv.

Unter SELECT BAUDRATE kann jetzt eine neue Baudrate
ausgewahlt werden.

Durch Driicken von CHANGE BAUDRATE wird die neue Baudrate
zum Sensor Ubertragen.

Nachdem die neue Baudrate erfolgreich Ubertragen worden ist
arbeitet der Sensor mit der neuen Baudrate. AuRerdem erscheint im
Anzeigefenster eine Aufforderung EEPROM zu selektieren und
anschlieRend SEND zur driicken. Erst nach Dricken von EEPROM
und SEND wird bei einem Hardware-Reset mit der neuen Baudrate
gestartet.

Durch Driucken von ACCEPT SETTINGS werden die aktuellen
Schnittstellen-Einstellungen gespeichert und nach einem Neustart
der Software automatisch eingestellt.

Uber den Button GEN. HW INFO FILE wird ein File erzeugt, in dem
alle wichtigen Sensordaten verschlusselt hinterlegt werden.

Dieses File kann zu Diagnosezwecke an den Hersteller gesendet
werden.
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2.2 Registerkarte PARAL, Taste SEND, GET, GO, STOP

TEaCH | mEC | caue | e | scope | PARAL 5 o o
CONMECT PARAT l PARAS ] Durch Driicken von PARAL1 o6ffnet sich eine Ansicht, in der

man die Sensorparameter einstellen kann.

FOMWER MODE STATIC | Beachte: Eine Anderung der Funktionsgruppen Parameter

pr— 500 wird _erst nach Betatigun_g der SEND-Taste im MEM-
POWER [pm) L ,—. i Funktionsfeld am Sensor wirksam!

0 500 1000
SEND [F9]:
AL b 2300 .
LED MODE g Erititi Durch Anklicken der Taste SEND (bzw. per Shortcut Keytaste
GAIN AMPE | oyrwin Lo | 2200 F9) werden alle aktuell eingestellten Parameter zwischen PC
und dem Sensor Ubertragen. Das Ziel der jeweiligen
AYERAGE 1 * | INTEGRAL 1 Parameteriibertragung  wird  durch  den  selektierten
Auswahlknopf (RAM, EEPROM oder FILE) festgelegt.
MAXCOLNo. 4 1 GET [F10]:
Durch Anklicken der Taste GET (bzw. per Shortcut Keytaste
DlEEAL -0l DIRECT HI 'l F10) kénnen die aktuellen Einstellwerte vom Sensor abgefragt
INTLIM 0 werden. Die Quelle des Datenaustausches wird Uber den
selektierten Auswahlknopf (RAM, EEPROM oder FILE)
festgelegt.
EVALUATION MODE BEST HIT "’|
RAM:
LALCULATION MODE RYINT-2D ¥ Die aktuellen Parameter werden nach Driicken von SEND in

den RAM Speicher des Sensors geschrieben bzw. nach
ExXTEACH | OFF ¥ TRIGGER | CONT W .
4 Driicken von GET aus dessen RAM Speicher gelesen, d.h.

nach Ausschalten der Spannung am Sensor gehen diese
Parameter wieder verloren.

™ Fmam SET | SE
T e Mo
TR B | Ei2

ND"GD'

‘ 5TOP |

EEPROM:

Die aktuellen Parameter werden nach Dricken von SEND in den Speicher des nichtflichtigen EEPROMS im
Sensor geschrieben oder durch Dricken von GET aus dessen EEPROM gelesen, d.h. nach Ausschalten der
Spannung am Sensor bleiben die im internen EEPROM abgelegten Parameter erhalten.

FILE:

Die aktuellen Parameter kdénnen nach Dricken von SEND in ein auswahlbares File auf der Festplatte
geschrieben werden bzw. durch Dricken von GET davon gelesen werden. Nach Driicken von SEND oder GET
offnet sich eine Dialogbox, in der man das gewiinschte File selektieren kann.

GO [F11]:

Nach Anklicken dieser Taste wird der Datentransfer vom Sensor zum PC lber die serielle RS232 Schnittstelle
gestartet. Unter SOURCE wahlt man aus, welche Signale in den Displays und Graphen zur Anzeige gebracht
werden.

STOP [F12]:
Nach Anklicken dieser Taste wird der Datentransfer vom Sensor zum PC (ber die serielle RS232 Schnittstelle
beendet.

SET:

Arbeitet man mit TRIGGER=PARA, dann kdnnen dem Sensor zwei Parametersatze abgespeichert werden.

Uber SET wéahlt man aus, ob die aktuellen Parameter auf der Benutzeroberflache im Sensor als Parametersatz 0
oder Parametersatz 1 abgespeichert werden sollen.

Uber den Eingang INO (Gehausetaster) teilt man dem Sensor mit, mit welchem Parametersatz gearbeitet werden
soll.

SET ist nur bei TRIGGER=PARA aktiv.
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POWER MODE:
FOWER MODE STATIC M In diesem Funktionsfeld kann die Betriebsart der

Leistungsnachregelung an der Sendeeinheit eingestellt
POWER (prn)  OENNNNNE SNSS  500 werden.

1] 500 1000
STATIC:
LED MODE DC ™| DRw/IM HI | 3300 Die Senderleistung wird entsprechend dem am Schieberegler
POWER [pm] eingestellten Wert konstant gehalten
GAIN AMPS ¥ DvNw/N LO | 5200 (empfohlene Betriebsart). POWER kann mit Hilfe des
Schiebereglers oder durch Eingabe in die Edit-Box eingestellt
AVERAGE 1 | INTEGRAL 1 werden. Der Wert 1000 bedeutet volle Intensitat an der

Sendereinheit, beim Wert 0 wird die kleinste Intensitat am
Sender eingestellt.
DYNAMIC:
Die LED-Sendeleistung wird automatisch anhand der vom Gegenstand diffus zuriickreflektierten
Strahlungsmenge dynamisch geregelt. Der Regelkreis versucht anhand der an den Empfangern gemessenen
Intensitaten die Sendeleistung automatisch so einzustellen, dass der Dynamikbereich, welcher mit DYN WIN LO
und DYN WIN HI festgelegt wird, méglichst nicht verlassen wird.
Zur Intensitatsauswertung wird bei POWER MODE = DYNAMIC der POWER Wert herangezogen und nicht mehr
die aus den Signalen errechnete Intensitéat. Man kénnt auch sagen, dass man die Senderintensitat auswertet, die
dem Parameter POWER entspricht. Dies macht man, weil man dem Sensor tber DYN WIN LO und HI mehr oder
weniger vorgibt, auf welche Intensitéat er sich einregeln soll. Die Leistung, die in den Sender flief3t, um diese
Intensitat zu erreichen ist viel aussagekraftiger als die Intensitat des Signals selbst.

LED MODE:

Hier kann eingestellt werden, wie die integrierte Lichtquelle des Sensors angesteuert wird.

DC: In diesem Mode ist der Sensor extrem schnell. Leider ist der Sensor im DC Mode leicht Fremdlicht
empfindlich. Leuchtet jedoch die Fremdlichtquelle nicht direkt in den Empfanger des Sensors, dann wird das
Signal nur sehr geringfligig beeinflusst.

AC: Hier ist der Sensor unabhéngig gegenuber Fremdlicht. Dies wird dadurch erreicht, dass die integrierte
Lichtquelle ,moduliert® wird. D.h. das Licht wird ein und ausgeschaltete. Im ausgeschalteten Zustand wird einfach
der Fremdanteil im Signal ermittelt und vom eingeschalteten Zustand abgezogen.

OFF: Die interne Lichtquelle des Sensors wird ausgeschaltet. Jetzt kann der Sensor flr sogenannte
~Selbstleuchter” verwendet werden. Selbstleuchter sind Lichtquellen, die aktiv Licht emittieren (LEDs, Lampen,
etc.). Im OFF Mode kdnnen weder der POWER MODE noch POWER verstellt werden. Auf3erdem ist ein
externes Teachen mit DYN1 nicht méglich.

GAIN:

Hier wird die Verstarkung des Empfangers eingestellt. Es kdnnen 8 verschiedene Verstarkungsstufen eingestellt
werden (AMP1 bis AMP8). GAIN sollte so eingestellt werden, dass der Sensor bei einem mittleren POWER Wert
in seinem Dynamikbereich (Rot, Griin, Blau zwischen 2750 und 3750) arbeitet.

Im AC Mode wirkt sich GAIN direkt auf die Scanfrequenz aus. Die momentane Scanfrequenz wird in der
Registerkarte SCOPE angezeigt.

AVERAGE:

In diesem Funktionsfeld wird die Anzahl der Abtastwerte (Messwerte) eingestellt, Uber die das am Empfanger
gemessene Rohsignal gemittelt wird. Ein grolRerer AVERAGE Vorgabewert reduziert das Rauschen der
Rohsignale der Empfangseinheit, gleichzeitig verringert sich die maximal erreichbare Schaltfrequenz des
Sensors.

INTEGRAL:

In diesem Funktionsfeld wird die Anzahl der Abtastwerte (Messwerte) eingestellt, iber die das am Empféanger
gemessene Rohsignal aufsummiert wird. Durch diese Integralfunktion lassen sich auch extrem schwache Signale
sicher erkennen. Ein groRerer INTEGRAL Vorgabewert erhdht das Rauschen der Rohsignale der
Empfangseinheit, gleichzeitig verringert sich die maximal erreichbare Schaltfrequenz des Sensors.

INFO:
Der POWER Schieberegler ist nur im POWER MODE = STATIC wirksam.
DYN WIN LO und DYN WIN HI sind nur im POWER MODE = DYNAMIC wirksam.
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BEST HIT

-
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EVALUATION MODE:
In diesem Funktionsfeld kann der Auswerte-Modus am
SPECTRO-3-SL Farbsensor eingestellt werden.

In die Auswertemodi FIRST HIT, BEST HIT, MIN DIST und COL?2 ist das Funktionsfeld CALCULATION MODE
aktive. Aus den Rohdaten Rot, Griin und Blau wird eine Farbinformation berechnet, die dann entsprechend

ausgewertet wird.

Bei den Auswertemodi THD Red Green, THD Red Blue und THD Green Blue werden fiir die entsprechenden
Kanale nur Schaltschwellen vergeben. Hier werden zur Auswertung die Rohdaten Rot, Griin und Blau einzeln

betrachtet.

Ist das aktuelle Signal grofer als die eingestellte Schaltschwelle, dann ist der entsprechende Ausgang auf HI.
Liegt das Signal darunter, dann geht der Ausgang auf LO.

Die TEACH TABLE wird abhangig von EVALUATION MODE und CALCULATION MODE entsprechend

angepasst.

Nachfolgend wird zur Erklarung der Auswertemodi FIRST HIT, BEST HIT, MIN DIST und COL2 die
Berechnungsmethode CALCULATION MODE , X Y INT - 2D“ herangezogen.

EVALUATION MODE FIRSTHIT +
= Y| CTO | INT | ITO L

0 |2354) 903 | 100 [1555 | 100

1 |2354) 903 | 200 [ 1555 | 200

2 |2354) 903 | 300 [1555 | 300

3 [ 2354903 | 400 [1555 | 400

4 1 1 1 1 1

F 1 1 1 1 1|

1328-

1200~

1100~

1000-

900-

a00-

Fio0-

E00-

473-

I I 1 I J | I I I I
19292000 2100 2200 2300 2400 2500 2600 2700 2779

|I ] I I-
a 500 1000 1500

2000

2500

3000

3800

4096

FIRST HIT:

Die aktuell gemessenen Farbwerte werden mit den
Vorgabewerten in der TEACH TABLE (Farbtabelle),
beginnend mit der Lernfarbe 0, verglichen. Falls beim
zeilenweisen Vergleich die aktuellen Farbwerte mit den in
der Farbtabelle eingetragenen Lern-Parametern
Ubereinstimmen, wird dieser erste ,Treffer* in der
Farbtabelle wird als Farbnummer (C-No.) angezeigt und an
den Digitalausgéangen (OUTO und OUTL1) entsprechend der
Einstellung des Parameters OUTMODE ausgegeben
(siehe OUTMODE).

Falls die aktuelle Farbe mit keiner der Lernfarben
Ubereinstimmt, wird der Farbcode C-No. = 255 gesetzt
(,Fehlerzustand®).

Tipp! Dieser Modus findet seine Anwendung, wenn nur
eine Farbe eingelernt wird und diese gegen ,wegdriften®
kontrolliert werden muss. Durch die aufsteigenden
Toleranzfenster kann man dies sehr gut detektieren und
eventuelle Gegenmafinahmen einleiten.

Tipp! Méchte man z.B. nur die X/Y Koordinaten
kontrollieren und man legt keinen Wert auf die Intensitat
INT, dann kann man fiir ITO eine Toleranz von 4000
wahlen, somit ist dieses Prifkriterium immer erfillt.

Tipp! Eine Eingabe in eine Zelle der Tabelle erfolgt
entweder mit einem Doppelklick auf die jeweilige Zelle,
oder durch Markieren der Zelle und Driuicken von F2.

Tipp! Die Lernfarben werden erst nach Driicken von SEND
aktiviert!

SPECTRO3-SL-Scope V1.0 (22.08.2012 korr. 30.10.2012) 9/52



Se” SO/ Let’s make sensors more individual

EVALUATION MODE BESTHIT =
S Y | CTO | INT | ITO =

[ | 2364|894 | 200 | 1580 | 200
1 13731700 ) 200 | 1112 | 200
2 | 1120|1084 | 200 | 1127 | 200
3 1 1 1 1 1

2144~

2000-

1800

1600

1400

1200~

1000-

£00-

B0~

450, I | 1 I i I | !
a35 1200 1400 1600 1800 2000 2200 2400 2533

] ] 1 I 1
a 500 1000 1500 2000

I
2500

1
3000

)
3500

1
4036

nstruments

BEST HIT:

Die aktuell gemessenen Farbwerte werden mit den
Vorgabewerten in der TEACH TABLE (Farbtabelle),
beginnend mit der Lernfarbe 0, verglichen. Falls beim
zeilenweisen Vergleich die aktuellen Farbwerte mit
mehreren in der Farbtabelle eingetragenen Lern-
Parametern (bereinstimmen, ist der Lernparameter ein
Treffer, welcher die kiirzeste x/y Distanz zum aktuellen
Farbwert hat.

Dieser ,Treffer* in der Farbtabelle wird als Farbnummer
(C-No.) angezeigt und an den Digitalausgangen (OUTO
und OUT1) entsprechend der Einstellung des Parameters
OUTMODE ausgegeben (sieche OUTMODE).

Falls die aktuelle Farbe mit keiner der Lernfarben
Ubereinstimmt, wird der Farbcode C-No. = 255 gesetzt
(,Fehlerzustand®).

Tipp! Dieser Modus findet seine Anwendung, wenn
mehrere Farben voneinander getrennt werden missen und
nur gewisse Oberflachenschwankungen erlaubt sind.

Tipp! Da man hier bei mehreren ,Treffern“ die klrzeste
Distanz der aktuellen Farbe zu den Zentren der
eingelernten Farben sucht, dirfen die einzelnen
Toleranzfenster (Kreise) Uberlappen. Der Sensor detektiert
den ,besten , Treffer®.

Tipp! Eine Eingabe in eine Zelle der Tabelle erfolgt
entweder mit einem Doppelklick auf die jeweilige Zelle,
oder durch Markieren der Zelle und Driicken von F2.

Tipp! Im CALCULATION MODE , X Y INT - 3D bzw. ,,s i
M - 3D“ wird die kiirzeste Distanz im dreidimensionalen
Raum berechnet.

Tipp! Die Lernfarben werden erst nach Driicken von SEND
aktiviert!
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Let’s make sensors more individual

Sensor

Instruments
— MIN DIST:

Bt L I b1 MIN DIST Die einzelnen in der Farbtabelle definierten Lernfarben
liegen im Farbdreieck entsprechend ihrer (X,Y)-Wertepaare
. . Nt | o e als Punktfe vor. Fall_s dieser Auswerte-Modus am
Sensor eingestellt wird, berechnet der Auswerte-
O | 25376 | 892 | 40 |1570) 200 algorithmus die Distanz ausgehend vom  aktuell
1 1373|1710 | 40 |1095 | 200 gemessenen Farbwert (X,Y) zu den einzelnen Lernfarben
2 |112e [1o7a | 40 1120 200 im Farbdreieck. Der aktuelle Farbwert (X,Y) wird derjenigen
e 1 1 1 1 1 Lernfarbe zugeordnet, die im Farbdreieck am nachsten

1991 -

liegt.

1900-
1800-
1700-
1600~
1500-
1400-
1300-
1200-
1100~
1000~

300-

200-

700-

Daruber hinaus wird geprift, ob zusatzlich die
Intensitatsbedingung fur diese Farbe gegeben ist. Ist die
Intensitdtsbedingung nicht gegeben, dann wird die
zweitkurzeste Distanz gepruft usw.

Die so erkannte Farbe wird an den Digitalausgangen
(OUTO und OUT1) entsprechend der Einstellung des
Parameters OUTMODE ausgegeben (siehe OUTMODE).
C-No. wird nur dann auf 255 gesetzt, wenn die aktuelle
Intensitdt den unter INTLIM eingesteliten Wert
& unterschreitet (siehe INTLIM).

Bemerkung! Der Wert 40 wird hier nur eingetragen, um
die Koordinaten der einzelnen Lernfarben im Graphen
darstellen zu kdnnen. Er hat fur die Auswertung keine
Bedeutung.

Tipp! Dieser Modus findet seine Anwendung, wenn man
mehrere farblich getrennte Oberflachen eingelernt hat und
eine aktuelle Farbe auf alle Falle einer der eingelernten
Farben zugeordnet werden muss. Dies ist der Fall, wenn man z.B. eine Produktstreuung kompensieren méchte
oder Sortieraufgaben zu lésen hat.

Tipp! Méchte man z.B. nur die X/Y Koordinaten kontrollieren und man legt keinen Wert auf die Intensitat INT,
dann kann man fiir ITO eine Toleranz von 4000 wahlen, somit ist dieses Prifkriterium immer erfullt.

Tipp! Eine Eingabe in eine Zelle der Tabelle erfolgt entweder mit einem Doppelklick auf die jeweilige Zelle, oder
durch Markieren der Zelle und Driicken von F2.

Tipp! Im CALCULATION MODE ,X Y INT - 3D“ bzw. ,,s i M - 3D“ wird die kirzeste Distanz im
dreidimensionalen Raum berechnet.

Tipp! Die Lernvektoren werden erst nach Driicken von SEND aktiviert!

B11-
1051 1200 1400 1600 1800 2000 2200 2441

[ . .
0 500 1000

1500 2000 2500 3000 300 4096

CcoLz2:
In diesem Auswertemodus werden die Zeilen O und 1 in der
TEACH TABLE ausgewertet.
1] Jede Ubereinstimmung von aktueller Farbe (Zeilennummer)
zum Lernvektor wird direkt an den entsprechenden Ausgang
‘ 1 weitergegeben.
Beispiel:

Ergibt die Auswertung, dass sowohl Zeile 0 als auch Zeile 1 ein Treffer ist, dann werden die Ausgange OUTO und
OUT1 auf High (+24V) gesetzt.

-

EVALLATION MODE CcoLz

Tipp! Eine Eingabe in eine Zelle der Tabelle erfolgt entweder mit einem Doppelklick auf die jeweilige Zelle, oder
durch Markieren der Zelle und Driicken von F2.
Tipp! Die Lernvektoren werden erst nach Driicken von SEND aktiviert!

Achtung! Im COL2 Auswertemodus kdnnen keine Farbgruppen gebildet werden!
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nstruments

THD Red Green
M&XCOLNo. 4 2 THD Red Blue
THD Green Blue

DIGITAL OUTMODE BIMARY | ‘ i

Der Sensor verfugt uber 2 digitale Ausgange.
[MTLIR 1] Diese zwei Ausgénge werden direkt bedient,
wenn der entsprechende Kanal eine bestimmte
Schwelle (THD=Threshold) unter- bzw.
EVALUATION MODE THD Red Green "’| Uberschreitet.

CALCULATION MODE ATINT - 20 |

EXTEACH | OFF ™| TRIGGER | COMT

. . , Beispiel:
TEACH | REC | ceue | Gew | score | EVALUATION MODE = THD Red Green
In der TEACH TABLE wurde fir Red eine
| THD | k Schaltschwelle von 2000 und fiir Green eine
TEIE ] 1 1 Schwelle von 3000 gewahlt.
1 |3|:I|:I|:I 1 1 1 1

Wenn der rote Kanal gréRer wird als 2000,

RGE | FED GRN S BLE schaltet der Ausgang OUTO auf HI.
MM D800 Mo 3212 MIM Ist er kleiner als 2000, schaltet er auf LO.
el Der grine Kanal ist im Beispiel kleiner als
A seine Schaltschwelle (3000).
= Er liegt somit auf LO.
3328
a072- Die Visualisierung auf der Oberflache erfolgt
2816- Uber die beiden LEDs 0 und 1.
2660
2304~
2048~
1792~
1536~
1280~
1024~
768-
512-
266-
™ 100

Ist in einem der 3 THD Modi EXTEACH
aktiviert, kann man die  jeweiligen

EVALLIATION MODE THD Red Green '| Schaltschwellen von extern liber den Taster

INO am Gehdause einlernen.

CALEULATION IODE AT - 20 | Solange der Taster INO auf HI liegt (gedriickt),
— wird im Sensor ein maximaler und minimaler
L IRIGGER" L CONT Wert fur den roten, grinen und blauen Kanal

ermittelt.

Die gefundenen MIN-MAX Werte fur die Kandle R G B werden im Reiter RGB angezeigt.

Nach Abfall von INO wird die Schaltschwelle fiir die entsprechenden Kanale wie folgt berechnet:
THD=(MAX+MIN)/2

Bei EXTEACH=0ON werden die Schaltschwellen im EEPROM des Sensors hinterlegt.

Bei EXTEACH=STAT1 werden die Schaltschwellen im RAM des Sensors hinterlegt.

Bei EXTEACH=DYNL1 regelt sich der Sensor erst ein, startet dann die MIN-MAX Suche und speichert
anschlieRend die Schaltschwellen im RAM.

Da es sich in den 3 THD Modi nicht um eine Farbauswertung im eigentlichen Sinne handelt, werden bestimmte
Eingabeelemente und Anzeigeelemente ausgeblendet (C-No:, delta C, ...) oder grau hinterlegt (TRIGGER,
CALCULATION MODE, MAXCOL-No., ...).
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nstrumenits

CALCULATION MODE %YINT-20  w| CALCULATION MODE:

»X Y INT - 2D*:

Zur Auswertung werden aus den einzelnen Anteilen von Rot, Griin und Blau die X/Y-Parchen sowie die Intensitéat
herangezogen. Fir X/Y kann man eine Color Toleranz CTO und fir Intensitat eine INT Toleranz ITO einstellen.
Durch die einzelnen Toleranzen kann man sich die Farbe als einen Zylinder im Raum vorstellen (vgl. Graphik
unten). Uber CTO wird der Durchmesser und uber ITO wird die Héhe des Zylinders festgelegt.

»S 1 M-2D":

Zur Auswertung werden aus den einzelnen Anteilen von Rot, Griin und Blau die s/i-Parchen sowie M berechnet.
Diese Berechnungsmethode lehnt sich an die Lab Berechnungsmethode an. Fir s/i kann man eine Color
Toleranz siTO und fur Intensitét eine M Toleranz MTO einstellen. Durch die einzelnen Toleranzen kann man sich
die Farbe als einen Zylinder im Raum vorstellen (vgl. Graphik unten). Uber siTO wird der Durchmesser und tiber
MTO wird die Hohe des Zylinders festgelegt.

»X Y INT - 3D*:

Zur Auswertung werden aus den einzelnen Anteilen von Rot, Griin und Blau X, Y und INT berechnet. Diese drei
Werte legen einen Punkt im dreidimensionalen Raum fest. Uber die Toleranzeingabe wird eine Kugel mit dem
Radius TOL im Raum aufgespannt (vgl. Graphik unten).

,»S 1 M- 3D

Zur Auswertung werden aus den einzelnen Anteilen von Rot, Griin und Blau s, i und M in Anlehnung an die Lab
Berechnungsmethode berechnet. Diese drei Werte legen einen Punkt im dreidimensionalen Raum fest. Uber die
Toleranzeingabe wird eine Kugel mit dem Radius TOL im Raum aufgespannt (vgl. Graphik unten).

Berechnung der Koordinaten:

X X-Wert der Lernfarbe (im Farbdreieck s wird angelehnt an die L*a*b*
s Zahlenwert an der x-Achse: ROT-Farbanteil) Farbauswertemethode errechnet.
R 1/3 1/3
X =—— %4095 R G j
§=5000*| —| -|— + 5000
R+G+B [(4096 j (4096
Y Y-Wert der Lernfarbe (im Farbdreieck i wird angelehnt an die L*a*b*
i Zahlenwert an der y-Achse: GRUN-Farbanteil) Farbauswertemethode errechnet.
G 1/3 1/3
Y = ——*4095 . G B
1=2000*| —| —-|—— + 2000
R+G+B ((4096] (4096) ]
INT Intensitatswert der jeweiligen Farbe. M wird angelehnt an die L*a*b*
Farbauswertemethode errechnet.
M _ R+G+B N2
INT= "> M =1160 *(]
4096

cTO Im CALCULATION MODE ,X Y INT - 2D“ bzw. ,,s i M - 2D“. ist CTO bzw. siTO der Farb-
. Toleranzradius um das jeweilige eingelernte X/Y bzw. s/i Parchen. Uber CTO bzw. siTO legt man

SiTO den Radius des Farbzylinders im Raum fest. Innerhalb des so definierten ,Toleranz-Kreises“ wird die

aktuelle Farbe als Lernfarbe wieder erkannt.

Eine Farbe ist dann wieder erkannt, wenn delta C kleiner ist als CTO bzw. siTO und INT bzw. M im

Intensitétsfenster liegt, das durch INT£ITO bzw. MtMTO definiert ist.

ITO Im CALCULATION MODE ,,X Y INT - 2D“ bzw. ,,s i M - 2D“ ist ITO bzw. MTO das Intensitats-
Toleranzfenster um die jeweilige eingelernte Intensitat INT bzw. M. Uber ITO bzw. MTO legt man die

MTO Hohe des Farbzylinders im Raum fest. Innerhalb des so definierten ,Toleranzfensters® wird die

aktuelle Farbe als Lernfarbe wieder erkannt.

Eine Farbe ist dann wieder erkannt, wenn delta C kleiner ist als CTO bzw. siTO und INT bzw. M im

Intensitéatsfenster liegt, das durch INT£ITO bzw. M+MTO definiert ist.

TOL Im CALCULATION MODE ,,X Y INT - 3D“ bzw. ,,s i M - 3D ist TOL der Toleranzradius um den
jeweiligen eingelernten Punkt ,X Y INT - 3D“ bzw. ,s i M - 3D“ im Raum. Uber TOL legt man den
Radius der Farbkugel im Raum fest. Innerhalb dieser Kugel wird die aktuelle Farbe als Lernfarbe
wieder erkannt.
Eine Farbe ist dann wieder erkannt, wenn delta C kleiner ist als TOL.
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Sensor

nstruments

CALCULATION
INT, M MODE:
»X Y INT - 3D¢
»S i M - 3D TOL
(Kugelradius)
7
7
e P (X, Y, INT)
// P (Sr i1 M)
7
e
7
7 .
o7 Y, I
A
\—/ CALCULATION
(0.5 x Zylindertiéhe) ITO MODE:

X
(7))
y

»| CTO (zylinderradius)

MTO | SiTO ,X Y INT - 2D*
; ,SiM - 2D"
N
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Instruments
TRIGGER:
TRIGGER | CONT ¥ In diesem Funktionsfeld wird die Triggerbetriebsart am Sensor eingestellt.
v COMT Wenn TRIGGER nicht CONT ist, zeigt die LED TRIG ein Triggerereignis.
SELF
EST1 CONT: Kontinuierliche Farberkennung (kein Trigger-Ereignis notwendig).
ExT2 SELF: Der Sensor kann durch Auswahl von SELF im Selbsttriggermodus
ExT3 (Eigentrigger) betrieben werden.
TRAMS Auf Zeile 0 muss der ,Freizustand“ eingelernt werden. Der Freizustand ist z.B.
PARL bei einem getrennten Lichtwellenleiter auf Durchlicht der unbedeckte Zustand.
Beim Reflexbetrieb ist der Freizustand der Zustand, bei dem kein Teil
- vorhanden ist.
TRIG — FaM ,ng Die Farberkennung wird gestartet, wenn die Zeile 0 nicht mehr erkannt wird
0 — EE_E - 10 (Selbsttrigger). Nach dem Trigger, d.h. wenn die Farbe O wieder erkannt ist,

wird unter den eingelernten Farben diejenige ausgegeben, welche wahrend
des Triggerns am haufigsten detektiert wurde. Verldsst der Sensor Zeile 0, dann wird entsprechend des
Ausgabemodus Zeile 0 ausgegeben.

Kehrt er zur Zeile 0 zurtick, dann wird Fehler oder die Farbe ausgegeben, die am langsten prasent war.

Dadurch erhélt man auf alle Falle eine Zustandséanderung der Ausgéange nach dem Selbsttrigger.

Dasselbe gilt auch fir COLOR GROUP = ON. Verlasst der Sensor Gruppe 0, dann wird entsprechend des
Ausgabemodus Gruppe 0 ausgegeben. Kehrt er zur Gruppe 0 zuriick, dann wird Fehler oder die Gruppe
ausgegeben, die am langsten prasent war. Das bedeutet, selbst wenn eine einzelne Farbe am langsten da war
wird sie nicht ausgegeben, wenn z.B. zwei Farben, die der gleichen Gruppe angehéren, zusammen langer da
waren. Au3erdem kann man fur die Triggerbedingung mehrere Farben zur Gruppe 0 zusammenfassen, da das
Verlassen der Gruppe 0 die Triggerbedingung gibt.

Nach Abfall des Triggers wird einmalig ein Mittelwert Gber X, Y, INT (bzw. siM) und delta C ausgeben. Der
Mittelwert wird aus allen Farbtreffern (jedoch nicht von Zeile 0) ermittelt und kann tber RECORD MODE = AUTO
TRIGGERED erfasst werden.

EXT1: Die Farberkennung wird Uber den externen Triggereingang INO (Geh&dusetaster) gestartet. Nach dem
Triggern wird unter den eingelernten Farben bzw. Gruppen bei COLOR GROUP = ON diejenige ausgegeben,
welche wahrend des Triggerns am haufigsten erkannt wurde. Auerdem wird einmalig ein Mittelwert tber X, Y,
INT (bzw. siM) und delta C ausgeben. Der Mittelwert wird aus allen Farbtreffern ermittelt und kann Uber
RECORD MODE = AUTO TRIGGERED erfasst werden.

EXT2: Die Farberkennung wird Uber den externen Triggereingang INO (Geh&usetaster) gestartet. Ein
Triggerereignis wird erkannt, solange an INO gedruckt ist (HIGH aktiv).

Nachdem der Triggereingang wieder auf LOW geht, wird der zuletzt erkannte Zustand (C-No.) an den Ausgéngen
gehalten.

EXT3: Selbiges Verhalten wie im Modus EXT2 mit dem Unterschied, dass, nachdem der Triggereingang wieder
auf LOW geht, der Fehlerzustand (Farb-Nr. = 255) ausgegeben wird.

TRANS: Selbiges Verhalten wie CONT. Jedoch wird im Gegensatz zu CONT in diesem Modus die Sendequelle
ausgeschaltet, wenn kein Triggerereignis (INO) gegeben ist.

PARA:

Arbeitet man mit TRIGGER=PARA, dann kdnnen dem Sensor zwei Parametersatze abgespeichert werden.

Uber SET wahlt man aus, ob die aktuellen Parameter auf der Benutzeroberflache im Sensor als Parametersatz 0
oder Parametersatz 1 abgespeichert werden sollen.

Uber den externen Triggereingang INO (Gehausetaster) teilt man dem Sensor mit, mit welchem Parametersatz
gearbeitet werden soll.

ExTEscH [ OFF | fEiGaEEy reRa | [ TH° Der Zustand von INO wird auf der Oberflache durch die LED
@ TRIG angezeigt. Ist die LED schwarz, dann ist INO=LO=0V und
der Sensor arbeitet mit Parametersatz 0.

GO | Ist die LED griin, dann ist INO=HI=+24V und der Sensor arbeite
mit Parametersatz 1.

Um das Signal auf der Oberflache zu verfolgen, muss man
abhangig von TRIG SET 0 oder 1 auswahlen und GET driicken.
SET ist nur bei TRIGGER=PARA aktiv.

™ RamM  SET | SEND ' |
T EE ™o
T | Ci3) | Ul '
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Instruments
EXTEACH | OFF ¥ EXTEACH:
v OFF In allen Auswertemodi besteht die Mdglichkeit, von extern tiber INO (Gehausetaster) eine
O Farbe einzulernen.
STAT1
DYN1 OFF: Die externe Teach Mdglichkeit ist ausgeschaltet.

ON : Siehe unten

STATL: Es wird im statischen Power Modus eine Farbe auf Position 0 in der TEACH TABLE gelernt.

POWER MODE wird automatisch auf STATIC eingestellt. Mit dem POWER Schieberegler muss eine fixe
Sendeleistung eingestellt werden. Durch einmaliges Drucken von INO (Gehé&usetaster) wird die momentan
anliegende Farbe auf Zeile 0 gelernt.

Die eingelernte Farbe wird nurim RAM und nicht im EEPROM des Sensors hinterlegt.

DYN1: Es wird im dynamischen Power Modus eine Farbe auf Position 0 in der TEACH TABLE gelernt,
anschlieRend wird statisch ausgewertet.

Der POWER MODE wird automatisch auf STATIC eingestellt. Nach Driicken vom Eingang INO wird die
Sendeleistung so eingestellt, dass sich der Sensor im Dynamikbereich, welcher mit DYN WIN LO und DYN WIN
HI eingestellt wird, befindet. Anschlie3end wird die momentan anliegende Farbe auf Position O in der TEACH
TABLE gelernt.

Der Sensor arbeitet mit dem gefundenen POWER Wert statisch weiter.

Die eingelernte Farbe wird nur im RAM und nicht im EEPROM des Sensors hinterlegt.

ACHTUNG! Ist EVALUATION MODE = FIRST HIT, dann werden bei EXTEACH = ON, STAT1 und DYN1 die
Zeilen bis MAXCOL-No. mit den gleichen Lernwerten aufgefllt.

TEACH VORGANG BEI EXTEACH=O0ON:
Dem Sensor kénnen Uber INO (Gehéausetaster) bis zu 31 Farben eingelernt werden.

Im Auswertemode FIRST HIT wird abhéngig von MAXCOL-No die momentan anliegende Farbe in alle aktiven
Zeilen eingelernt.

In den Auswertemodi BEST HIT, MIN DIST und COL2 kann uber INO auf jede einzelne Zeile in der TEACH
TABLE gelernt werden.

Im Beispiel werden, im Auswertemode BEST HIT, 4 Farben von extern gelernt.

Wahlen Sie die Funktion EXTERN TEACH = ON.

Stellen Sie die Power so ein, dass der Sensor weder {ibersteuert ist, noch dass zu wenig Signal ankommt.
Waéhlen Sie aus, wie viele Farben Sie von extern lernen wollen.

Klicken Sie auf Registerkarte TEACH TABLE, um in die TEACH TABLE zu wechseln.

Geben Sie nun die entsprechenden Toleranzen fiir die Farben ein, die Sie lernen wollen.

In diesem Beispiel wurde MAXCOL-No. = 4 ausgewahlt,
d.h., der Sensor soll die Farbinformationen wieder finden,
taxCOL-No. ﬁ 4 welche in den ersten 4 Zeilen der TEACH TABLE durch
externes Lernen Uber INO abgespeichert werden. Da sich
der Sensor seine Toleranzen fir den Farbkreis (CTO) und
die Intensitdt (ITO) nicht selber berechnen kann, missen
cto | T | iTo N diese Werte einma_lig eingegeben werden (h_ier Uberall 200)
und zusammen mit der MAXCOL-No. sowie EXTEACH =
200 200 ON im EEPROM abgespeichert werden.
200 200 :
200 2010 Wahlen Sie nun im Funktionsfeld Einstellung EEPROM und
00 00 ] kllcken Sie auf SEND. _
Ab jetzt kann auf den PC verzichtet werden, solange man
immer nur bis zu MAXCOL-NO. Farben lernen und die
SEMD Toleranzen nicht verandern méchte.

TEACH |

b
1
1
1
1

_l._l._l._l._{

LR S e e
_ ===

Bemerkung: MAXCOL-No = 4 kann man auswahlen, wenn
man mit COLOR GROUPS = ON arbeitet.

INFO:

Die gelernten Farben kann man sich natirlich jederzeit mit dem PC ansehen.

Farben welche Uber EXTEACH = ON eingelernt werden, wird im EEPROM des Sensors hinterlegt. D.h. die
Informationen gehen nach dem Ausschalten nicht verloren.

Diese Funktion ist eher zum ,Nach-Teachen“ gedacht, da der Sensor seinen POWER Wert nicht selbststandig
anpasst.
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EXTEACH=ON:

Bevor mit dem externen TEACH Vorgang begonnen werden kann, muss dem Sensor die zu lernende Farbe
vorliegen.

Durch Driicken von INO (Geh&usetaster) wird der externe TEACH Vorgang gestartet. Dabei &ndern die Ausgéange
OUTO und OUT1 abwechselnd ihren Zustand zwischen OV und 24V. Ab jetzt hat der Benutzer eine gewisse
Anzahl von Sekunden Zeit, dem Sensor die Position mitzuteilen, auf die die Farbinformationen (X Y INT bzw.
siM) in der TEACH TABLE abgelegt werden sollen. Das BUSY Fenster ist die Zeit, in der der Benutzer dem
Sensor die Lernzeilen mitteilen kann. Es richtet sich nach der eingestellten MAXCOL-No. (z.B. ca. 5 Sekunden
bei MAXCOL-No. = 5).

Die erste positive Flanke (Startflanke 0) selektiert die Position 0 in der TEACH TABLE.

Jede weitere positive Flanke selektiert eine Position héher (siehe nachfolgende Tabelle).

Beispiel:
Moéchte man auf die Position 3 in der TEACH TABLE die momentan anliegende Farbe speichern, sind folgende
Schritte erforderlich:

Start des externen TEACH Vorgangs mit einer positiven Flanke (0) an INO - Position 0 ist selektiert.
Eine weitere positive Flanke (1) selektiert die Position 1 in der TEACH TABLE.

Eine weitere positive Flanke (2) selektiert die Position 2 in der TEACH TABLE.

Eine weitere positive Flanke (3) selektiert die Position 3 in der TEACH TABLE.

Nun ist die gewlinschte Position selektiert.

Nach Ablauf des BUSY Fensters beginnt der Sensor mit der Auswertung.

Um eine weitere Farbe zu lernen - gehe zu Pos. 1

NooswN R

TEACH TO INO
COLOR No. 0

TEACHTO  INO —
COLOR No. 2 0 1 ‘ 2 |

I

I

BUSY l
— |
0 '
|
TEACHTO  INO — — |
COLOR No. 3 0 1 2 3 i
NI A |
|
|
|

TEACH TO INO
COLOR No. 1

Min. 250ms

=P Min. 500ms
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INTLIM:
INTLIM a In dieser Edit-Box kann ein Intensitatslimit eingestellt werden.
Falls die an der Empfangseinheit ankommende aktuelle
Intensitat INT diese Grenze unterschreitet, wird keine Farbauswertung mehr durchgefiihrt und der Fehlerzustand
ausgegeben.
Bei POWER MODE = DYNAMIC wird zur Intensitatsauswertung der POWER Wert herangezogen und nicht mehr
die aus den Signalen errechnete Intensitat (siehe oben). Im Anzeigedisplay INT bzw. M wird demnach nicht die
,wahre" Intensitat angezeigt, sondern die Senderintensitat, die dem eigentlichen Parameter POWER entspricht.
Im Sensor wird aber immer noch die ,wahre* Intensitat berechnet und zur Abfrage von INTLIM herangezogen.

Beachte: Fehlerzustand falls : INT < INTLIM

MAXCOL-No.:
In diesem Funktionsfeld wird die Anzahl der Farben festgelegt,
MAXCOL-No. ﬁ 1 die kontrolliert werden sollen.
Bei OUTMODE = BINARY kdnnen maximal 3 Farben eingelernt werden.
Bei OUTMODE = DIRECT HI oder DIRECT LO kénnen maximal 2 Farben gelernt werden.
Ist COLOR GROUPS = ON, kénnen dem Sensor bis zu 31 Farben eingelernt werden.
Es kdnnen jedoch nur 3 Gruppen bei OUTMODE = BINARY bzw. 2 Gruppen bei DIRECT HI oder LO gebildet
werden. In der TEACH TABLE werden deshalb die Zeilen 3-30 grau hinterlegt.
Der hier eingestellte Zahlenwert bestimmt die aktuell mdgliche Abtastrate des Farbsensors. Je weniger Farben
kontrolliert werden muissen, desto schneller arbeitet der Sensor. Der hier vorgegebene Zahlenwert bezieht sich
auf die Anzahl der Zeilen (beginnend mit der Zeile 0) in der Farbtabelle TEACH TABLE (— 2.4 Registerkarte
TEACH TABLE).

vl DIGITAL OUTMODE:
Mit dieser Funktionstastengruppe kann die Ansteuerung der
2 Digitalausgange ausgewahlt werden.

DIGITAL OUTMODE CIRECT HI

BINARY:

Falls beim zeilenweisen Vergleich die aktuellen Farbwerte mit den in der Farbtabelle eingetragenen Lern-
Parametern ibereinstimmen, wird dieser ,Treffer” in der Farbtabelle als Farbnummer (C-No.) angezeigt und an
den Digitalausgéangen (OUTO und OUT1) als Bitmuster angelegt.

Es kdnnen maximal 3 Farben bzw. Farbgruppen eingelernt werden.

DIRECT:

In diesem Modus sind maximal 2 Lernfarben erlaubt.

Falls beim zeilenweisen Vergleich die aktuellen Farbwerte mit den in der Farbtabelle eingetragenen Lern-
Parametern ibereinstimmen, wird dieser ,Treffer” in der Farbtabelle als Farbnummer (C-No.) angezeigt und an
den Digitalausgangen (OUTO und OUT1) direkt ausgegeben.

DIRECT HI:
Steht der Wahlschalter auf DIRECT HI, so liegt der entsprechende Digitalausgang auf HIGH. Wenn keine Farbe
erkannt wurde, befinden sich die Digitalausgange im LOW-Zustand.

DIRECT LO:
Steht der Wahlschalter auf DIRECT LO, so liegt der entsprechende Digitalausgang auf LOW und die anderen auf
HIGH. Wenn keine Farbe erkannt wurde, befinden sich die Digitalausgange im HIGH-Zustand.
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2.3 Registerkarte PARA2
TEACH | RECORDER | CALBRATE | GEN | EARQZE) o BARAZ Bfinet sich eine Ansicht. mit d

i urch Driicken von offnet sich eine Ansicht, mit deren

PARAZ . . . ’
SR ] - Hilfe man Farben in der TEACH TABLE bestimmten Gruppen
COLOR GROUPS SELECT HOLD [rs] zuor.d.nen und fur.jeQe Farbe sowie den Fehlerzustand eine

explizite HOLD Zeit einstellen kann.
OFF "’| FOR EACH ROw

Beachte: Die Farbgruppen und HOLD Einstellungen
muissen dem Sensor durch Drucken von SEND mitgeteilt
werden.

COLOR GROUPS:

In den Auswertemodi FIRST HIT, BEST HIT und MIN DIST
besteht die Méglichkeit Farbgruppen zu bilden. D.h. man weist
Uber eine entsprechende Tabelle die einzelnen Zeilen einer
Gruppe zu.

Im Beispiel wurde COLOR GROUPS auf ON gesetzt.

D.h. Die Gruppenauswertung ist aktiviert.

Den Zeilen 0 und 1 wurde Gruppe 0 zugewiesen.

Den Zeilen 2 und 3 die Gruppe 1 und Zeile 4 die Gruppe2.
Unter dem C-No: Display erscheint ein GRP Display.

Wird bei der Auswertung, wie hier im Beispiel, die Zeile 3
detektiert wird diese und die entsprechende Gruppe visualisiert.

An den Ausgangen OUTO und OUT1 wird die Gruppen-
Nummer ausgeben.

Insgesamt kdnnen 31 verschiedene Farben eingelernt werden.
Im Auswertemodus DIRECT HI und DIRECT LO konnen
maximal 2 Gruppen gebildet werden (Gruppe 0 und 1).

GRP Im Auswertemodus BINARY konnen 3 Gruppen gebildet
werden.

Mit RESET setzt man alle Zellenwert auf 0.
Ein Doppelklick auf das Display GRP &ffnet ein groReres Anzeigefenster.

HOLD in Millisekunden [ms]:

Der Sensor arbeitet mit minimalen Scanzeiten in der GroRenordnung weniger als 100us. Aus diesem Grund
haben die meisten an den digitalen Ausgangen angeschlossenen SPS Schwierigkeiten, die sich daraus
ergebenden kurzen Schaltzustandséanderungen sicher zu erkennen. Durch Eingabe in die Tabelle kann eine
Pulsverlangerung an den Digitalausgangen des Sensor-Systems bis zu 100 ms gewahrleistet werden. Dabei
kann fur jede einzelne Zeile eine eigene HOLD Zeit bestimmt werden.

Nach Driucken von RESET wird die gesamte Tabelle auf den Reset-Wert neben dem Button RESET gesetzt.
Beispiel:

Druckmarken werden mit sehr hoher Geschwindigkeit transportiert. Die Druckmarken liegen dem Sensor nur fur
sehr kurze Zeit vor (Millisekunden oder noch kirzer). Man braucht zur sicheren Detektion einer Marke einen
minimalen Puls von 10ms.

Der Hintergrund wird auf Zeile 0 und die Druckmarke auf Zeile 1 eingelernt. Dies ist anstrebenswert, da man jetzt
mit dem Auswertemodus BEST HIT arbeiten kann.

Uberlappen sich Zeile 0 und Zeile 1 nahtlos, arbeitet der Sensor einwandfrei. Der Ausgang wird sofort geschaltet
und bleibt mindestens so lange anstehen, wie in der entsprechenden Zeile eingetragen.

Uberlappen sich Zeile 0 und Zeile 1 nicht, erkennt der Sensor beim Ubergang von Zeile 0 auf Zeile 1
(Druckmarke) zuerst einen Fehler, der auch sofort auf den Ausgang aufgelegt wird und mindestens HOLD
anliegt. Hier wirde es unweigerlich zu einem Fehler kommen wenn HOLD fur den Fehlerzustand (255) zu hoch
gewahlt wird, da der Sensor eine Zustandsénderung erst dann wieder ausgibt, wenn HOLD abgelaufen ist. (Das
kann, muss aber nicht die Druckmarke sein).

Hier ist es zwingend erforderlich, dass fur den Fehlerzustand 255 eine HOLD Zeit von 0 gewahlt wird.
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2.4 Registerkarte TEACH

Nach Driuicken von GO beginnt eine Datenuibertragung vom Sensor zum PC. Die jeweiligen Rot, Grun und Blau
Anteile werden in den Balken neben dem Graph zur Anzeige gebracht. Die berechneten X, Y, INT bzw. s,i,M
Werte werden in den Displays visualisiert.

¥ SPECTRO3-SL-SCOPE V1.0 (=03

SPECTRO3-SL-Scope V1.0

COMMECT | PaR&d PaRsz |
GRM [1BD8| EBLUE
TEACH | REC | CaLB scope | % RGE | nTENsITY. 2D ]
2099 2184- B
w & v | ctol wt | omo . ¥
0 | 2099 [ 1296 | 200 [1690 | 200 000~
1| 1485 176X 200 |14 ] 200 ,,-
2 | 975 [1034 [0 {1740 INT —
a |1 1 1 1 1 |
4 |1 1 1 1 1 e
5 [ 1 [ 1 [ 1 [ 1 |1 IE=
T 1 1 1 1
7 |1 1 1 1 1 1400~
g |1 1 1 1 1
9 1 1 1 1 1 delta C 1200-
0| 1 1 1 1 1
11 | 1 1 1 1 1 T
12 |1 1 1 1 1 C-Ma:
12 | 1 1 1 1 1
14 | 1 1 1 1 1 ol e
15 | 1 1 1 1 1 -
E‘|2_| 1 I I I I 1 |
TEACH DATA TO NU_;§|—D Ine [m 70 1000 1200 1400 1600 1800 2000 2322
| TEACH MEAM VAL 1 | TEACH HECVAL” RESET |
II ] 1 I- | ] 1 1 1
0 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 409
[™ Ram  SET | SEMD ‘ ‘ G0 '
TE =0
F HE M | GET 1 | cTOP | COMMUMICATION PORT | 1 [SPECTROZSLWIO AT Aug 142012
Xbzw. s:

= & In diesem Zahlenwert-Ausgabefeld wird der ROT-Anteil (x-Achse) des aktuell am
1179 IEEI Empfanger auftreffenden Streulichtes angezeigt.

Y - Y bzw. i
- In diesem Zahlenwert-Ausgabefeld wird der GRUN-Anteil (y-Achse) des aktuell am
Empfanger auftreffenden Streulichtes angezeigt.

3198 In diesem Zahlenwert-Ausgabefeld wird die aktuell gemessene Intensitat (proportional
zum Mittelwert der Intensitaten am 3-fach-Empfanger) angezeigt.

1
2028
INT M INT bzw. M:
1101 |

. C-No.:
CHe: In diesem Zahlenwert-Ausgabefeld wird die aktuell erkannte Farbnummer entsprechend dem
Eintrag in der TEACH TABLE angezeigt. Die aktuell erkannte Farbnummer wird als
entsprechendes Bitmuster an der Digitalausgangen OUTO und OUT1 angelegt.
Der Wert 255 bedeutet, dass keine der eingelernten Farbe wiedererkannt wird.
Ein Doppelklick auf das Display 6ffnet ein grof3eres Anzeigefenster.

Beachte: Obige Ausgabefelder werden nur bei aktiver Dateniibertragung (GO-Taste gedriickt)
zwischen PC und dem Sensor aktualisiert.
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Sensor

COMMECT | PaRal
TEACH | REC | CoLE

|  Pemez |
| GEM | score |

| % | v |cro| T |to | La
0 {2024 | 1247 | 200 | 1678 | 200
1 1416 [ 1756 | 200 | 1442 | 200
2 | 965 | #33 | 200 | 1959 | 200
B 1 1 1 1
4 | 1 1 1 1 1
| 1 1 1 1
E | 1 1 1 1 1
7 11 1 1 1 1 —
g | 1 1 1 1 1
a | 1 1 1 1 1
10 | 1 1 1 1 1
11 1 1 1 1 1
12 | 1 1 1 1 1
12 | 1 1 1 1 1
14 | 1 1 1 1 1
15 | 1 1 1 1 1 ¥

TEACHDATATD | Mo & 1 Inc [m

| TEACH MEAN WAL l ‘ TEACH

REC WAL { | RESET l

nstruments

TEACH:
Durch Driicken von TEACH o6ffnet sich eine Ansicht, mit deren
Hilfe man Farben in die TEACH TABLE einlernen kann.

Beachte: Die Lernfarben miissen dem Sensor durch Driicken
von SEND mitgeteilt werden.

Nach Doppelklick des jeweiligen Feldes mit der linken Maustaste
(oder durch Dricken von F2) kdnnen die Vorgabewerte durch
Zahlenwerteingabe mit der PC-Tastatur verandert werden.

Die TEACH TABLE ist zeilenweise organisiert, d.h. die einzelnen
Parameter flr die Lernfarben befinden sich nebeneinander in der
jeweiligen Zeile.

Der Sensor kann bis zu 31 Lernfarben kontrollieren. Die Nummer
der jeweiligen Lernfarbe wird in der linken Spalte der Tabelle
angezeigt.

Nur griin markierte Zeilen werden im Sensor zur Auswertung
herangezogen. Die Anzahl der zu kontrollierenden Zeilen wird
Uber MAXCOL-No. eingestellt.

Nach Drucken von TEACH DATA TO werden die aktuell
angezeigten Daten fUr X, Y, INT bzw. s, i, M in die unter No.:
ausgewahlte Zeile der TEACH TABLE Ubertragen. Zuséatzlich
werden eine Color Tolerance (CTO) und eine Intensity Tolerance
(ITO) gesetzt. Die Toleranzen, wie auch die Lernwerte, kénnen
bei Bedarf wie oben beschrieben gedndert werden.

Mit No.: wahlt man auch aus, welches INT- bzw. M-Toleranzfenster in den jeweiligen Graphen fiir die Intensitéat

bzw. M angezeigt wird.

Wenn Inc: aktiviert ist und die TEACH DATA TO Taste gedriickt wird, erfolgt eine automatische Inkrementierung
(Erh6hung) des Eingabefeldes No.: um 1, d.h. die nachste Zeile in der TEACH TABLE wird ausgewahlt.

Durch Betatigen von RESET TABLE wird die TEACH TABLE zuriickgesetzt (RESET-Wert = 1).

TEACH |

Mit Set selection

= N INT
2014 (1195 | 1683
1442 | 1676 | 1547
31 | 514 | 1530

Help

to kann man
mehrere Zellen in
der TEACH
TABLE mit
einem Wert

Set selection to

Reset selection

Increment selection with

auffillen.

Teach tolerance off

‘w‘m‘w‘m‘m‘h‘m ra = o

Teach tolerance on

Insert a cell value!

Dazu missen die
Zellen markiert
werden, die
geandert werden
sollen.

{200

Mit einem
rechten

Mausklick 6ffnet
sich ein Popup.

Nach Anklicken von Set s

election to 6ffnet sich ein

weiteres Popup, in das man den Wert eingibt, auf den
man die Zellen &ndern moéchte.

TEACH |

—# VALUE!

Insert a cell value!

50

Help

Set selection ko
Increment selection with
Reset selection

| Teach tolerance off

Teach tolerance on

Mochte man auf-
steigende
Toleranzen einge-
ben, erreicht man
dies durch
Increment selection
with.

Startwert ist die
oberste linke Zelle.
Ausgehend von
dieser Zelle werden
die nachfolgenden
um den Wert erhdht,
der im Popup
eingeben wird.

Mit Reset selection
werden die
ausgewahlten Zellen
auf 1 gesetzt.

Die Software schlagt bei TEACH DATA TO Toleranz-
werte vor und schreibt diese in die entsprechenden

Zellen.

Diese Funktion kann man Uber Teach tolerance off und
Teach tolerance on aus- bzw. einschalten.

Nach Driicken von Help erscheint ein Popup, in dem die
einzelnen Funktionen erklart werden.
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Nach Driicken von TEACH MEAN VAL 6ffnet sich folgendes Panel.

Es wird hier anhand des EVALUATION MODE = BEST HIT und des CALCULATION MODE =, X Y INT - 2D
erklart.

% SPECTRO3-SL-SCOPE V1.0

SPECTRO3-SL-Scope V1.0
COMMECT |  PaRal | Papsz |
TEACH | REC | caus | GEN | scope | [ | R | G| B | x| v | T e
1|21 1612 | mea 2100 [120 16w | | = -
| % | v |crol wr|mo| [ 2 2611 [ 1612 ] 869 | 2100 [1296 | 1697
0 | 2093 [ 1295 | 200 [ 1697 | 200 — 3 | z511 12 | sea | 2100 (1206 1637
1 1 N 1N 4 | 2611 1608 | 867 [2102 [ 1294 [ 1695 |
2 [ NN [T 5 [2611 [1608 | 867 | 2102 [ 1294 | 1695
B EREEREANAENE RESET TABLE 6 | z509 1612 | ee2 | 2102 (1208 1534
4 1 1 1 NN 7 [ ze09 [1k12 | 862 [ 2102 1298 [ 1534
R ERERENN 8 | 7609 [1F12 | 862 | 2102 1298 | 1634
EREEREERERRN 9 | 2615 [1621 | gva | 2004 [1208 1708
I EEER RN 10| 2615 [1621 | 879 | 2004 [ 1298 1708
R EEERE 11_[2607 | 1606 | 869 | 2107 | 1794 | 1634
s [ [ [ [ [ 1zl 0o lo|olo|o]oao
m 1 [ 1 [ 1 [ 1 ] 13 oo oo o]ao
ERIENE 1 1 1 \E o Jolololo]o
R R s[o[o[ofol0o o
RN EEENEEE \E\\g\ o [olofo]a
R R 7 0 o [o ol
501 [ 1 [ 1 [ 1 [ - TEACHLLDLL\;‘;'TTF'D - 1\3\1 0 0 |0 oo
N oo [o [0
o: 5 0 e 1= e 1ma ERRNRN o [ o] o
| TeacH MEanvaL | | TEacH RecvaL || reseT || ] 200 21 1 0 NI N 0 | o |sf
| R | G \ Nt ||
W Fiipd SET SEMD ] GO MEAN | 2610 | 1612 | g8 [ 2099 | 1296 [1697
=i TEACH T0 TABLE
™ FLE |_1 | STOP d /) dINT

Es werden automatisch Daten vom Sensor geholt und zur Anzeige gebracht.

Durch Driicken von CAPTURE wird ein Parameter Frame in die Tabelle eingetragen.

In dem Anzeigeelement COUNTER wird angezeigt, wie viele Frames schon aufgezeichnet wurden.

Mit UNDO kann man die letzten in die Tabelle eingetragenen Frames wieder Iéschen.

Mit RESET TABLE setzt man die ganze Tabelle wieder auf 0.

Nach jedem CAPTURE, UNDO oder RESET TABLE werden automatisch die Mittelwerte fir die einzelnen
Parameter gebildet, und in der Mittelwert-Tabelle angezeigt.

Zusétzlich wird eine maximale Farb-Abweichung d(X/Y) und eine maximale Intensitats-Abweichung dINT zu den
Mittelwerten gebildet.

Durch Driuicken von TEACH TO TABLE werden die entsprechenden Mittelwerte in die unter No.: selektierte Zeile
der TEACH TABLE (in der Registerkarte TEACH TABLE) gelernt.

Das Einlernen der Kreistoleranz sowie der Intensitatstoleranz kann tber TEACH CTO WITH bzw. TEACH ITO
WITH eingestellt werden.

- Ist VALUE CTO eingestellt, dann wird der unter VALUE CTO eingestellte Wert gelernt (Dito Intensitét).

- Ist d(X/Y) eingestellt, dann wird der unter d(X/Y) ermittelte Wert gelernt (Dito Intensitat).

- Ist d(X/Y) + VALUE CTO eingestellt, dann wird der unter d(X/Y) ermittelte Wert + VALUE CTO gelernt (Dito
Intensitét).

- Bei NO CHANGE bleibt der in der TEACH TABLE eingestellte Wert erhalten.

Mit CLOSE kehrt man zuriick zum Hauptpanel.

SPECTRO3-SL-Scope V1.0 (22.08.2012 korr. 30.10.2012) 22/52



Let's make sensors more individual

Sensor
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Nach Anklicken des Buttons TEACH REC VAL (teach recorded values) wird rechts ein Panel eingeblendet, das
nach Driicken von START beginnt, Daten aufzuzeichnen und in den drei Graphen darzustellen. Diese Funktion ist
dann hilfreich, wenn man dem Sensor das zu detektierende Material nicht direkt vorlegen kann, weil es z.B. auf
einem Forderband transportiert wird, das nicht bzw. nicht direkt an der zu lernenden Stelle angehalten werden
kann. Nach einiger Zeit kristallisieren sich Flachenschwerpunkte heraus, von denen man ausgehen kann, dass es
sich um zu lernende Objekte handelt. Im folgenden Screenshot sind 4 solche Stellen zu erkennen.

Nach Driucken von STOP kann man jetzt in irgendeinem Graphen den Cursor auf einen Flachenschwerpunkt
positionieren. Der Cursor wird in den beiden anderen Graphen automatisch nachgezogen.

Uber TEACH TO TABLE kann man nun die aktuell Cursorposition in die TEACH TABLE Ubertragen. Dabei wird
in die Zeile gelernt, welche unter No.: eingestellt ist.

Mit RESET kann man die Graphen und den Counter zurlicksetzen.
Mit CLOSE kehrt man zuriick zum Hauptpanel.

—¥ SPECTRO3-SL-SCOPE V1.0

SPECTRO3-SL-Scope V1.0
COMMECT | PsRe1 | PsRez | q7sa- i
TEACH | Rec | ceu | GEN | scope | oo [ Y CLOct
&
% | v |ctol T | mo e | START i | sTOF |
0 | 2095|1295 | 200 | 1705 | 200
1| 1458 1773 | 200 | 1423 | 200 e COUNTER | 11 RESET
2 | 96e [1o33 | 200 {1755 | 200 1400
2 | 1 1 1 1 1
J : b ¥ INT
4 |1 | 1 1 1 1300 -
795
5 |1 1 1 1 1 1200~ oo 175
B | 1 1 1 1 1 _
7|1 1 1 1 1 1100--
o 1 1 1 1 1 1024-» ! ! | \ | TEACH TD TABLE I
5 [ 7 ] ] ] 1 981 1250 1500 1750 2112
10 | 1 1 1 1 1
1840- 1840-
. RANT YANT
11 | 1 1 1 1 1 1800- 1600-| -
12 | 1 1 1 1 1 i i -
_— . . - - 1750-} : - 1750 —
14 | 1 1 1 1 1 1700 i | 1700~ by
L I 1 1 1 X | 1ea0- ' 1650~
TEACH DATA T0O No.;§ 3 Inc @ | 1600- 1600-
|TEACH MEAN AL { | TEACH HEC\ML” HESETl Lty ety
1500- 1500- _
[® Ram SET | SEMD 1 ‘ GO I 1450~ % 1450~ A
I_ EE I; D 1385_| 1 i| 1 1 1385_| 1 1 1 i|
™ A =1 | GET 1 ‘ STOR I 561 1250 1600 1750 2112 1024 1200 1400 1600 1789
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2.5 Registerkarte GEN
GEM
TEMP

SET ROw COLORS MaMUALLY ""|

SELEETHDW§| o0 rowcolor [

‘ ASSIGN TO ROW || RESET |

‘ S4YE T0 FILE H GET FROM FILE |

J SPECIFICATION
0 |Color 0

|Colar 1

| Tl 2

| i

Ll e Bt I T TR I )

L]}
OO00000000000000000000000

nstruments

GEN:

Durch Dricken von GEN o6ffnet sich eine Ansicht, die den
aktuell herrschenden Temperaturwert TEMP im Sensorgehause
anzeigt.

Die Anzeige entspricht NICHT Grad Celsius oder Fahrenheit.

In der Registerkarte GEN kann man auch die Zeilenfarbe, mit
der die einzelnen Toleranzkreise dargestellt werden, selber
auswahlen oder diese anhand der vom System detektierten
Farbe automatisch setzen lassen.

Zusétzlich kann man in die Tabelle SPECIFICATION
Bezeichnungen fir die einzelne Zeilen eingeben, welche dann
auf der Festplatte des PCs hinterlegt werden und bei Bedarf
wieder geladen werden kénnen.

Steht SET ROW COLORS auf MANUALLY, stellt man unter
SELECT ROW ein, welche Zeilenfarbe geandert werden soll.

Nach Anklicken der farbigen Flache von ROW COLOR offnet
sich eine Farbpalette, in der man die gewlnschte Farbe
auswahlen kann.

Nach Drucken von ASSIGN TO ROW wird die Farbe in der 6.
Spalte und der ausgewdahlten Zeile der TEACH TABLE zur
Anzeige gebracht.

Steht SET ROW COLORS auf AUTOMATICALLY, so
errechnet sich das System die entsprechende Zeilenfarbe
selbst, zeigt diese in einem Farb-Display Fenster neben dem
Graphen an und setzt nach Driicken von TEACH DATA TO
diese automatisch in die entsprechende Zeile.

Die Funktionen SAVE TO FILE und GET FROM FILE
ermdglichen es, bestimmte Row Color Arrays und die
SPECIFICATION Tabelle auf der Festplatte zu speichern bzw.
gespeicherte Arrays einzulesen.

Mit Hilfe von RESET stellt man die Farben auf einen Default
Wert zurtick.

Bei einem Neustart der Software wird automatisch die ROW
COLOR Tabelle sowie die SPECIFICATION Tabelle geladen,
die beim Verlassen der Software aktuell war.
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2.6 Registerkarte REC

Die SPECTRO3-SL-Scope Software beinhaltet einen Datenrekorder, welcher es erlaubt die vom Sensor erfassten
und berechneten Daten abzuspeichern. Das aufgezeichnete File wird auf der Festplatte des PC abgespeichert
und kann anschlieRend mit einem Tabellenkalkulationsprogramm ausgewertet werden.

Das erzeugte File hat 13 Spalten und so viele Zeilen, wie Datenframes aufgezeichnet worden sind. Eine Zeile ist
wie folgt aufgebaut:
Datum, Uhrzeit, ROT, GRUN, BLAU, X, Y, INT, delta C, COLOR, GROUP, TRIGGER, TEMP

Fuhren Sie folgende Schritte durch, um Datenframes mit dem Recorder aufzuzeichnen:

Beachte!

Die Aufzeichnung hangt von dem ausgewdahlten EVALUATION MODE ab. Bei verschiedenen EVALUATION
MODE werden bestimmte Daten nicht bendétigt und deshalb auf den Wert 0 gesetzt, d.h. es wird fiir diese Daten
der Wert 0 aufgezeichnet.

1. Schritt:

Nach Drucken von REC 6ffnet sich folgendes Fenster:

Nach Drucken von SHOW GRAPH erscheint ein Panel, welches dem Benutzer erlaubt die verschiedenen
Signale zu monitoren.

Uber das DROP DOWN Menii SIGNAL kann zwischen den einzelnen Signalen hin und her geschaltet werden.

% SPECTRO3-SL-SCOPE V1.0 =13

SPECTRO3-SL-Scope V1.0

COMMECT | Pamal | PeRA2 | ogaL FED  GEN  BLUE % Y INT  TEMP

TEACH  REC | CaLB | GEN | SCOPE | e w BN N BN NN NN N s
RECORD MODE AUTOLMITED | L
3801 -
RECORD-TIME INTERMAL [sec] 1.00 iigl T
RECORD YALUES [MAX 32767) 1000 3201 -
2007 -
TOTAL RECORD TIME [days hours min sec) 2801 -
.00 16 | 4000 2801 -
24011 -
RECORDED REMAINIMG oy
| ] [ 1000

2001 -
1501 -
‘ START RECORD H STOF RECORD | 15 -
14001 -
120 -
1001 -
&0 -

I

| SELECTRECORD FILE | | SHOW GRaPH |

|C: WProgrammeh Specto3SLS copey' INF ecordFile.dat 61 -
401 -
= re SET | seno ||| G0 | 201~
I_ EE I; 0 1'| I I I 1 1 1 ) 1 1 1
e o | sEr || stoe | 0 M 20 3} 40 s e 70 81 0 100
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2. Schritt:

Zur  automatischen  Aufzeichnung von  mehreren
Datenframes wéahlen Sie AUTO LIMITED unter RECORD
MODE aus.

Geben Sie unter RECORD-TIME INTERVAL [sec] ein
Zeitintervall fur die Aufzeichnung ein, im Beispiel wurde 1
gewahlt, d.h. jede Sekunde wird ein neuer Frame vom
Sensor angefordert.

Geben Sie nun bei RECORD VALUES [MAX 32767] ein,
TOTAL RECORD TIME [days haurs min sec) wie viele Werte Sie maximal aufzeichnen wollen.
Anmerkung: Die Aufzeichnung kann auch vorher durch
L 0 16 40.00 STOP RECORD gestoppt werden, ohne dass die bisher
RECORDED REMAINING aufgezeichneten Daten verloren gehen.

RECORD MODE AUTOLIMITED "|

RECORD-TIME INTERWAL [zec] 1.00

RECORD WALLUES [Mas 327E7] 1000

o 1000 Bei TOTAL RECORD TIME wird in Tagen, Stunden,
Minuten und Sekunden angezeigt, wie lange die
Aufzeichnung dauert, wenn alle Daten aufgezeichnet
werden.

START RECORD STOF RECORD

I | 3. Schritt:
Selektieren Sie Uber SELECT RECORD FILE ein File, in
‘ SELECT RECORD FILE ' | SHOW GRAPH welches der Datenframe abgespeichert werden soll.

Sollten Sie einen bereits existierenden Filenamen
[d:MistsFrecordFile. dat auswahlen, werden Sie gefragt, ob Sie das bestehende File
Uberschreiben wollen oder nicht.

4. Schritt:
Durch Driicken von START RECORD starten Sie die automatische Aufzeichnung der Daten.

Der Recorder beginnt mit der Aufzeichnung. Dabei wird der Button START RECORD rot eingefarbt als Zeichen
fur eine aktive Aufzeichnung.

Die jeweiligen Datenframes werden in den Anzeigefenstern zur Ansicht gebracht.

Zusétzlich kénnen Sie in den beiden Anzeigefenstern RECORDED und REMAINING kontrollieren, wie viele
Datenframes schon aufgezeichnet wurden und wie viele noch aufzuzeichnen sind.

Beachte:
Wahrend der Aufzeichnung sind die beiden Eingabefelder RECORD-TIME INTERVAL und VALUES TO BE
RECORDED inaktiv.

5. Schritt:

Nachdem so viele Datenframes wie unter RECORD VALUES [MAX 32767] eingestellt aufgezeichnet worden sind
bzw. durch Driicken von STOP AUTO RECORD erscheint ein Pop-up-Fenster, welches das Speichern des Files
bestatigt.

Wenn Sie eine unbegrenzte Anzahl von Daten aufzeichnen wollen, wéhlen Sie unter RECORD MODE die
Funktion AUTO UNLIMITED. Selektieren Sie ein gewiinschtes Aufzeichnungsintervall und driicken Sie START
RECORD.

Wenn Sie Daten ,von Hand“ aufzeichnen wollen, wahlen Sie unter RECORD MODE die Funktion MANUAL
RECORDING aus.

Uber GO beginnen Sie Daten vom Sensor einzulesen. Diese Daten werden in dem Anzeigefenster visualisiert.
Durch Dricken von CAPTURE DATA FRAME wird ein Datenframe in das unter SELECT RECORD FILE
ausgewahlte File abgespeichert. In RECORDED wird die Summe der bereits aufgezeichneten Frames angezeigt.

Ist unter RECORD MODE AUTO TRIGGERED ausgewahlt und unter TRIGGER = SELF, EXT1, EXT2, EXT3,
TRANS oder PARA, wird nach Driicken von START RECORD der Sensor dazu veranlasst, nach jedem Abfall des
Triggers selbststéandig einen Datenframe zu senden. Dieser Datenframe wird vom Rekorder erfasst und
aufgezeichnet.

Mit STOP RECORD wird das automatische Senden des Sensors wieder beendet.

Hinweis:

Nach Dricken von START RECORD wird das File, welches unter SELECT RECORD FILE ausgewéhlt ist,
geldscht. Bei RECORD FRAME MANUALLY wird das File sofern es noch nicht besteht erzeugt. Sollte das
File schon bestehen, werden die Daten an das bestehende File angehéngt.
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2.7 Registerkarte CALIB

2.7.1 Weildlichtabgleich

Mit den Sensoren der SPECTRO-3-SL Serie kann ein Weilllichtabgleich durchgefuhrt werden. Der Abgleich kann
dabei auf eine beliebige weiRe Oberflache erfolgen. Alternativ dazu ist eine ColorChecker™ Tabelle erhaltlich.
Diese verfligt Gber 24 Farbfelder nach der CIE-NORM. Der Weilllichtabgleich bzw. die Kalibrierung kann auf eines

der weif3en Felder erfolgen.

Nach Drucken von CALIB 6ffnet sich folgendes Fenster:

—¥ SPECTRO3-SL-SCOPE V1.0

EEX

SPECTRO3-SL-Scope V1.0
COMMECT | PaRat | PaRs2 | rec EM cRv Do e A
TEACH | REC  CAUB | GEN | scope | X (RE8 | WTENsTY 20 |
2152- o
RED  GREEM  EBLUE  DELTA » B
B o O N o
M DELTA OF AW DATA RéW DATA INT 1600~
| 500 |0 [
SETVALUE FOR R.G. B -
| 3000
1000-
| calccaus racTons |
800-
CF_RED & oz deta C EO00-
CFGREEN 3| 1024 400-
Cta
crBE 3 o4 200-
0|
| SEND CF ] D-'e
| GET CF 1 '1SD'| 1 1 1 1 1 1 1 1 1
25 250 500 750 1000 1250 1500 1750 2000 2317
| START SELF CALIBRATION ] ;
0 500 1000 1500 2000 2500 s000 3800 409
[W Rap SET | SEMD 1 ‘ GO |
[TEE [0
— fE ,—1| GET 1 | STOF | COMMUNICATIONFORT | 1 [SPECTRO3SLVA.O AT Augi1d 2012
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Rechenbeispiel zur Bestimmung der Kalibrierungsfaktoren:

Wie Sie am Beispiel der unteren Graphik sehen, wurde ein POWER-Wert eingestellt, bei dem sich die drei Balken
der Rohsignale RAW DATA im Dynamikbereich befinden. Jeder der drei Balken liegt bei ca. 3000 Digits.
Bestimmen Sie nun einen Sollwert von 3000 (siehe SETVALUE FOR R,G,B) fiir die drei Balken. Nachdem durch
Driicken von CALCULATE CALIBRATION FACTORS die Kalibrierung gestartet wurde, berechnet die Software
automatisch die Kalibrierungsfaktoren fir Kanal RED, Kanal GREEN und Kanal BLUE. Die Kalibrierungsfaktoren
werden als Ganzzahl auf den Wert 1024 normiert.

Formel:
CF_RED = (SETVALUE / RAW DATA RED) * 1024 = (3000 / 3007) * 1024 = 1021

CF_GREEN = (SETVALUE / RAW DATA GREEN) * 1024 = (3000 / 3097) * 1024 = 992
CF_BLUE = (SETVALUE / RAW DATA BLUE) * 1024 = (3000 / 2908) * 1024 = 1056

CALIB

RGR | INTENSITY | 20 | G S | BLUE

RED  GREEM  BLUE  DELTA 4096- =
3007 3094 | 2837 | 3840-
3584-
M&x DELTA OF Réw DATA | Rt DATA 3328-
| 500 072-
SETVALLE FOR F.G, B 2515
| 3000 2560~
| CALE CALIE FACTORS | S
2048-
CF_RED & o 532
1536-
CFGREEN 3 a2 .
CF BLUE i 10se 1024
| SEND CF | 768
52—
| GET CF { i
D_

| START SELF CALIERATION | 0 100

Nachdem die Kalibrierungsfaktoren von der Software auf der Benutzeroberflache berechnet worden sind, werden
sie automatisch in dem nichtflichtigen Speicher EEPROM des Sensors abgelegt. Die Kalibrierung ist somit
beendet und es kann im Hauptpanel weitergearbeitet werden.

Detektiert der Sensor ein Rohsignal, so beaufschlagt er dieses Rohsignal mit dem im EEPROM abgespeicherten
Kalibrierungsfaktor. D.h., im Hauptpanel kommen nur die kalibrierten Daten fir die Kandle RED, GREEN und
BLUE zur Anzeige. Die Auswertung von Seiten des Mikrokontrollers erfolgt auch ausschliellich mit den
kalibrierten Daten.
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Im Folgenden werden die einzelnen Schritte zur Kalibrierung der Sensoren beschrieben.
INFO: Die einzelnen Pop-up-Fenster sind als Hilfe gedacht, um Sie durch die Kalibrierung zu fihren.

ACHTUNG: Grundvoraussetzung fir eine erfolgreiche Kalibrierung ist, dass das Sensorfrontend auf eine
weille Oberflache kalibriert wird.

CaLIB 1. Schritt:
Zuerst muss ein geeigneter POWER Wert gefunden werden, so
FED GREEM BLUE DELTA dass sich die Rohdaten RAW DATA fir RED, GREEN und

BLUE im Dynamikbereich befinden (oberes Drittel der
Balkenanzeige).

E s EEEE

Mes DELTA OF Rk’ DATA Rt DATA 2. Schritt:
| 500 Nachdem Sie einen passenden POWER-Wert -eingestellt
SETWALLE FOR F.G,EB haben, bestimmen Sie einen SETVALUE FOR R,G,B. Die
| 2000 Software berechnet nun die Kalibrierungsfaktoren so, dass tber
die Rohdaten dieser SETVALUE erreicht wird
| cecceusractons | (siehe Rechenbeispiel oben).
Tt 3. Schritt:
CF_RED ﬂ 1021 Bestimmen Sie ein MAX DELTA OF RAW DATA (Software
CFGREEN 3 992 schlagt 500 vor).
EEHTIE §| 1056 Die Kalibrierung Wirq nur zugelassen, wenn das aktuelle DELTA
LR wnd der RAW DATA kleiner ist als MAXI DELTA OF RAW DATA.
| SEMD CF I DELTA ist das Maximum von RED, GREEN und BLUE minus
dem Minimum von RED, GREEN und BLUE. Dies ist
| GET CF | erforderlich, um sicher zu gehen, dass die Funktionalitdt des

Sensors gegeben ist und die Kalibrierung auf eine weil3e
Oberflache erfolgt.

| START SELF CALIBRATION

4. Schritt:

Starten Sie die Kalibrierung durch Driicken von CAL CALIB FACTORS. Der Button beginnt Rot zu blinken,
gleichzeitig werden Uber die Schnittstelle 100 Rohdaten aufgezeichnet, von denen der jeweilige Mittelwert von
RED, GREEN und BLUE gebildet wird. Anhand dieser Mittelwerte und des SETVALUES FOR R,G,B werden die
einzelnen Kalibrierungsfaktoren gebildet und in die entsprechenden Edit-Boxen eingetragen. Die
Kalibrierungssoftware speichert die berechneten Kalibrierungsfaktoren automatisch in das EEPROM des
Sensors. AnschlieRend wechselt die Software in den GO-Modus und bringt die RAW DATA sowie im Hauptpanel
die kalibrierten Daten zur Anzeige. Beachten Sie, dass die Werte fir RED, GREEN und BLUE im Hauptpanel
ungeféahr dem Wert vom SETVALUE entsprechen.

Sie konnen die Kalibrierungsfaktoren CF_RED, CF_GREEN, CF_BLUE auch von Hand Uber die entsprechenden
Eingabefelder &ndern. Beachten Sie, dass Sie mit SEND CF diese Faktoren im EEPROM ablegen. Uber GET CF
werden die aktuell im EEPROM abgespeicherten Kalibrierungsfaktoren abgelesen.

Fuhrt das Driicken von CALC CALIB FACTORS nicht zum Erfolg, dann folgen Sie den Hinweisen in den
Pop-up-Fenstern.

Eine Kalibrierung war erst dann erfolgreich, wenn folgendes Pop-up-Fenster erscheint:

¥ CALIBRATION PASSED!

Calibration successful!
Calibration Fackors were sent ko the EEPROM of the sensar,
G0 mode will be activated.

Durch Driicken von START SELF CALIBRATION kann man den Sensor die Kalibrierungsfaktoren selbst
berechnen lassen. Man kann hier keinen SETVALUE und kein MAX DELTA vorgeben.

Nachdem der Sensor die Kalibrierfaktoren berechnet hat, zeigt er sie auf der Oberflache an. AuBerdem zeigt er
den SETVALUE, den er zur Berechnung herangezogen hat, sowie MAX DELTA, das sich bei der Berechnung
ergeben hat, in den entsprechenden Eingabefeldern an. Zur Bestétigung der errechneten Kalibrierungsfaktoren
muss SEND CF gedriickt werden.
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Damit beim Verwenden der Integralfunktion (Parameter INTEGRAL) nicht der elektronische Offset verstarkt wird,
kann dieser durch eine Offsetkalibrierung bzw. Nullpunktkalibrierung, eliminiert werden. Die dazu notwendige
Registerkarte ist durch ein Passwort geschitzt, damit nicht versehentlich etwas verstellt werden kann.

RED z.B. hier:

Doppelklick mit der
3383 rechten Maustaste.

Maxd DELTA OF Fa DATA,
a00

SETWALUE FOR R.G.B
3000

CALC CALIE FACTORS

CF_RED §| 1024
cFGREEN 3 1024
CF_EBLUE §| 1024

| SEMD CF '

| GET CF '

b ake sure that the Receiver of the zensar iz covered!

Rwia DATA

Push CALCULATE OFFSET to detect the offset.
Push SEMD OFFSET to update the senzor.

DISPLAY FOR OFFSET RED
DISPLAY FOR OFFSET GREEM
DISPLAY FOR OFFSET BLUE

3083

3085

CALCULATE OFFSET

EDIT BOx FOR OFFSET RED

EDIT BOX FOR OFFSET GREEM
EDIT BO= FOR OFFSET BLUE

SEMD OFFSET

GET OFFSET

CLOSE

Um zur Offsetkalibrierung zu gelangen, muss in der
Registerkarte CALIBRATE ein Doppelklick mit der rechten
Maustaste irgendwo zwischen den einzelnen Elementen
durchgefiihrt werden

AnschlieBend wir nach dem Passwort verlangt.
Das Passwort lautet: mellon

Jetzt muss den Anweisungen in der Registerkarte gefolgt
werden.

ACHTUNG!

Bei der Offsetkalibrierung ist es sehr wichtig, dass der
Empfénger absolut kein Fremdlicht sieht.

Bedecken Sie dazu den Empfanger des Sensors z.B. mit
einem schwarzen, Licht undurchlassigem Tuch.

Dies ist absolut notwendig fir einen einwandfreien
Offsetabgleich.

Drucken Sie jetzt CALCULATE OFFSET. Die Offsetwerte
fur Rot, Grin und Blau sollten bei ca. 3080 plus minus 40
liegen.

Erst jetzt kdonnen die Offsetwerte dem Sensor durch
Driicken von SEND OFFSET gesendet werden.

Uber GET OFFSET kann man kontrollieren, ob die Daten
gesendet wurden.
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2.8 Registerkarte SCOPE

In der Registerkarte SCOPE wurde ein Oszilloskop nachgebildet.

Angezeigt werden jetzt wahlweise Gber TRIG MODE die Signale R G B, X Y INT bzw. s i M, das ausgegebene
Analogsignal (abhé&ngig von der Einstellung in ANA OUT)sowie der Zustand der digitalen Ausgéange.

Durch Driicken von GET CYCLE TIME erhédlt man die aktuelle Sensor Scanfrequenz in [Hz] und [ms]. Die
aktuelle Scanfrequenz muss ermittelt werden, damit deltaX[ms] richtig ermittelt werden kann. Man muss dem
Sensor zur Ermittlung der richten Scanfrequenz 8 Sekunden Zeit geben, bevor man GET CYCLE TIME betatigt.
Im TRIG MODE = SINGLE SHOT wird nach Driicken von SCAN ein Datenframe aufgezeichnet und im Graphen

zur Anzeige gebracht.

Im TRIG MODE = FALLING EDGE und RISING EDGE kann man eine getriggerte Aufzeichnung mit Driicken von
SCAN starten. Dabei hat man die Mdglichkeit tiber TRIGGER LEVEL einen Trigger-Start festzulegen.
Getriggert wird entweder auf BLAU, INT oder M, je nachdem welches Signal aufgezeichnet werden soll. Dies ist

im Graphen die blaue Linie.

Im TRIG MODE= INTERN C-No.0 startet die Aufzeichnung selbstandig, sobald C-No. 0 erkannt wird. Uber TRIG
MODE= EXTERN INO startet man die Aufzeichnung von extern iber den Eingang INO.

Uber SCAN-RATE kann man die Aufzeichnung verzégern oder beschleunigen. Dies entspricht, dem bei einem
Oszilloskop bekannten TIMEBASE. Uber PRE TRIGGER VALUES legt man fest, wie viele Werte vorm
eigentlichen Trigger-Start noch angezeigt werden sollen.

—# SPECTRO3-SL-SCOPE V1.0

SPECTRO3-SL-Scope V1.0
CONNECT | PaRat | RARAZ | qpe o) oy aTion 15 RASED ON THE CYELE TIME IN THE DISPLAY [ms] CLOSE
TE4CH | REC | CalB | GEN = SCOPE
delta ¥ [ms] delta ¥ [digit] SIGNAL AL W
| BET CYCLE TIME ] P — :
o= .
[Hz] [ms] 3750~ [ Z00M 1:1
3500- -~~~ ' |
FRIG MODE! SINGLE SHOT w| [ RGE_ ¥| ao50- | :::
3000- m
PRE TRIGGER VALLIES [0...64] 10 oy I'V"“'ll i
TRIGGER LEVEL [0...4098] 2000 T~ r'"'"“‘
SCAM RATE [1..60 000] 50 2250 ! |
2000~ ' J—
| SCAN || ereskscen |
1750
1500~ |
| PRINT SCOPE GRAPH | 1250 ,'V"""L. A
COMMENT (40D TO PRINT) 1000~ L.
Thiz is m 1 750~ \
W commet
B00-
250~
D_I ) 1 1 1 1 1 1 1 1 1
] 12 2% @ Al B4 77 &0 102 115 128
ouTo-
™ Ram IS_ET | SEND | | G0 | I
™ EE u [ auTd -
™ FLE |_1| Gzl | | SNl | - m1
TIME CALCULATION I5 BASED DN THE CYCLE TIME IN THE DISPLAY ) Durch Halten der Steuerungstaste Strg (CTRL) und Aufziehen

delta X [ms]
400~

delta ™ digi]

SIGNAL ALL >

pr Z00M 1:1

3500~

3260
3000-
2750~ f

2500- | |
2260~

2000~ !

1750-
1500~
1260~
1000~
750-
500-
250~

eines Fensters mit der Maus im Graphen kann in den Graphen
gezoomt werden.
Mit ZOOM 1:1 wird die Zoomfunktion wieder aufgehoben.

Die beiden orangen Cursor kénnen mit der Maus verschoben
werden. Dabei werden die Displays deltaX[ms] und deltaY[digit]
aktualisiert.

deltaX[ms] zeigt die Zeit zwischen den Cursor in X-Richtung.
deltaY[digit] zeigt die Differenz der beiden Cursor in Y-Richtung
in Digit.

Unter SIGNAL kann man einzelne Kurven darstellen.

Mit PRINT SCOPE GRAPH wird der aktuelle Bildschirm,

zusammen mit dem Text der im Textfeld COMMENT steht,
ausgedruckt.
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2.9 Graphische Anzeigeelemente

Registerkarte RGB:
Aktuelle Rohsignale des 3-fach Empfangers (Rot,
Grin, Blau) werden angezeigt.

Registerkarte INTENSITY:
Aktuell ermittelte Intensitat von X, Y, INT bzw. s, i, M
wird angezeigt.

RGE | INTENSITY | 20 | FED GRN (14280 BLUE REB INTENSITY | 20 | RED GRN [1762] BLUE
4095 - 1 | 4096- NN
He
3840 72—
3584
2048-
3328 r“—_
72— 1024
28165- -
- 4096
2560 Vi
2304~ 3072-
2048- 2048-
1792
1024
1536 ——
1280- ' o-
4096
1024~ INT M
E— 3072-
512- 2048-
296 1024~ I
0-
0 100 0-
0 100
Registerkarte 2D: Registerkarte 3D:
XIY bzw. s/i Parchen werden in einem gezoomten Die eingelernten Farbkugeln und die aktuelle
Graph angezeigt. Direkt darunter wird die Intensitat INT  Farbposition werden angezeigt. Zur besseren

bzw. M mit dem unter No.: eingestellten Toleranz-
fenster angezeigt.
Zweiseiten-Ansicht des Farbzylinders im Raum.

Darstellung wurde eine Dreiseiten-Ansicht mit den

Graphen X/Y (s/i),
gewahlt.

X/INT (s/M) und Y/NT (i/M)

RGE | INTENSITY RED GRN [1414] BLUE RGB | INTENSITY 3D | GRN (13801 BLUE
20E5- —— 2065- 2337 -
el T an i
iy T 2003-
1800~ 1500~ 1845~
1700~ - @ 1680~
1600~
1515~

1500~ 1000-
1400- el

?50_ 1188_
1300-

565 - | | 1 1024~
1200- 725 1000 1500 2225 0 100
1100-

2547 2394~
S— KANT YANT
300- 2950- 2200~
B00- p— Q 2000-
700-

1750~ =
BEE-, i I | 1 1 ! 1600~

725 1000 1250 1500 17BD 2000 2225 1500~

1250~ Ly
| - 04 - UU_
1 1 1 ] 1 ] 1 ] 1 ] | ] | | | ] |
0 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4096 725 1000 1500 2225 718 1000 1500 1912
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TEMP TEMP:

In diesem Display wird die im Sensorgehause herrschende Temperatur angezeigt.
Die Anzeige entspricht NICHT Grad Celsius oder Fahrenheit.

delta C delta C:
In diesem Display wird die Abweichung zu einem Farbtreffer angezeigt, delta C entspricht dem bei
einer Farbmessung errechneten AE.
Im Auswertemodus FIRST HIT entspricht delta C der Distanz zu einem Farbtreffer. Wenn keine
Farbe getroffen wurde, dann wird delta C in Bezug zur letzten, in der Farbtabelle giiltigen Farbe
errechnet (Abhéngig von MAXCOL-No.)
Im Auswertemodus BEST HIT und MIN DIST entspricht delta C ebenfalls der Distanz zu einem
Farbtreffer. Wenn jedoch keine Farbe erkannt wurde dann nimmt delta C den Wert -1 an.
Im Auswertemodus COLS5 wird delta C nicht berechnet.
Unterschreitet die aktuelle Intensitéat (INT oder M) den Parameter INTLIM, dann wird delta C=-1
angezeigt.

Im CALCULATION MODE ,X Y INT - 2D“ und ,,s i M - 2D“ gibt delta C die Distanz zur
Zylinderachse an und wird wie folgt berechnet:

deltaC=+vX2+Y2  bzw. deltaC=+/s*+i’

Im CALCULATION MODE ,X Y INT - 3D“ und ,s i M - 3D“ gibt delta C die Distanz zum
Kreismittelpunkt an und wird wie folgt berechnet:

deltaC =+ X2 +Y? + INT?2 deltaC = /s2 +i% + M 2

bzw.
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3.  Kurzanleitung zur Bedienung von Farbsensoren tUber die
Software SPECTRO3-SL-Scope V1.0

Diese Anleitung ermdglicht es lhnen, Farbsensoren der SPECTRO-3-SL Serie schnell uber die Software-
Oberflache SPECTRO3-SL-Scope V1.0 zu teachen.

Es gibt grundsatzlich 2 Methoden eine Farbe zu lernen. Diese Methoden sind Gber CALCULATION MODE
einstellbar.

Der CALCULATION MODE , X Y INT - 3D“ (bzw. ,,s i M - 3D“) betrachtet eine Farbkugel mit dem Radius TOL
im Raum. Im Gegensatz dazu betrachtet der CALCULATION MODE , X Y INT - 2D“ bzw. ,,s i M - 2D“ einen
Farbzylinder mit dem Radius CTO bzw. siTO und der H6he ITO bzw. M im Raum.

Der Lernvorgang ist bei beiden Methoden der gleiche.
Die Farbauswertung nach ,,s i M - 2D* lehnt sich an die Lab Berechnungsmethode an.

CALCULATION
INT. M )
XY INT - 3D%
S iM- 3D
TOL
N(ugelradius)
y® 7
Ve
7
N P (X, Y, INT)
7 14 P (S, i, M)
Ve
7
7
| )
// Y’ I
X, s (0.5 x Zylinderfohe) ITO | -
MTO ! )

Q1Y cALCULATION
MODE:
,X Y INT - 2D¥
,s i M- 2D"
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Im Folgenden wird ein Teachvorgang mit dem EVALUATION MODE = BEST HIT und dem CALCULATION
MODE = ,X Y INT - 3D*“ beschrieben.

1. Schritt:

Vor Einsatz der Software-Hilfsmittel (graphische Anzeige der Sensorsignale) muss der Sensor so genau wie
moglich auf das jeweilige Messobjekt bzw. den Hintergrund von Hand einjustiert werden. Der Referenzabstand
des Sensors zum Messobjekt ist dem Datenblatt des jeweiligen Sensortyps zu entnehmen.

Stellen Sie sicher, dass der Sensor angeschlossen und mit der Betriebsspannung versorgt ist. Des Weiteren muss
der Messkopf auf die hellste Oberflache (Papier, Leder, Glas, etc.) der zu lernenden Farben leuchten. Dies ist
unbedingt erforderlich, damit dem Sensor ein passender POWER Wert eingestellt werden kann.

2. Schritt:
Starten Sie die Software SPECTRO3-SL-Scope V1.0. Bitte prifen Sie, ob in der Statuszeile rechts unten die
Meldung ,SPECTRO-3-SL V1.0 XX XXX XX XXxX “ erschienen ist.

Hinweis: Sie erhalten eine Kurzinfo (Uber einzelne Bedienelemente, indem Sie den Maus-Cursor auf das
entsprechende Element bewegen und die rechte Maustaste klicken.

—¥ SPECTRO3-SL-SCOPE V1.0

SPECTRO3-SL-Scope V1.0
TEACH | REc | ceue | GEM | scope | g
RED GRM (1688 BLUE
— PaRA1 | Fapaz | % PG | NTENSITY 3D |
557 3 3
10000 iy 4056 o
POWER MODE STATIC ~| v IEad-
B000-
POWER (pr) WS S 500 30v2-
0 500 1000 EO00- 230=
. 2048-
LEDMODE [ AC ] Divhwin Hi | 3300 o
1536~
GAIN AMP7 v Dynwin Lo | 2200 2000 1024-
AVERAGE 1 | INTEGRAL | 1 512
0- 0-
0 5000 10000 i e
MAXCOL-No, 3
ﬁ T AT 10000- AT
DIGITAL OUTMODE BINARY ¥
_ 8000- 8000-
INTLIM 0 e
BN - BO00-
EYALUATION MODE BESTHIT * .
4000- 4000-
CALCULATION MODE ®YINT-3D
EXTEACH | OFF | TRIGGER | CONT 20 0=
a-, i I a- 1 1
i 5000 10000 0 5000 10000
[™ Ram  SET | SEMD ‘ ‘ G0 '
TE =0
Flae W | GET 1 | STOR | COMMUNICATION PORT | 1 [SPECTRO3SLY1.0 AT Aug 14202
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3. Schritt:

Vergewissern Sie sich, dass zum Datenaustausch mit dem Sensor vorerst RAM und nicht EEPROM selektiert ist.
(RAM st ein flichtiger Speicher im Sensor, d.h. Daten gehen nach Ausschalten verloren. EEPROM st ein
nichtfliichtiger Speicher im Sensor, d.h. Daten gehen nach Ausschalten nicht verloren.)

Alle weiteren Parameter sollten so eingestellt sein wie im unteren Bild angegeben. Driicken Sie zur Ansicht der
Parameter den Reiter PARAL. (Siehe dazu auch die Funktion FILE im Manual zur SPECTRO3-SL-Scope.)
Driicken Sie nun die Taste GO. Es beginnt ein Datenaustausch zwischen Sensor und PC. Die von der Oberflache
diffus zuriick reflektierten Anteile fir ROT, GRUN und BLAU werden auf der Software-Oberflache in einem
Graphen und in Displays dargestellt.

Stellen Sie den POWER Wert und GAIN so ein, dass sich mindestens einer der drei Kanale von der hellsten zu
lernenden Farbe im oberen Drittel seines Dynamikbereiches befindet, aber keiner in Sattigung ist. Idealerweise
werden POWER und GAIN so eingestellt, dass POWER im Bereich von 300 bis 900 liegt.

ACHTUNG: Nachdem Sie den POWER Wert oder GAIN verandert haben, miissen Sie dies dem Sensor mitteilen.
Driicken Sie dazu die Taste SEND. Prifen Sie die Balken durch erneutes Driicken von GO. Wiederholen Sie den
Vorgang so oft, bis der POWER Wert und GAIN passen.

Im optimalen Fall sollten die drei Balken auf weilRem Papier etwa gleichauf sein.

Sollten sie zu sehr variieren, muss ein WeiRllichtabgleich durchgefiihrt werden.

(Siehe dazu Manual zur SPECTRO3-SL-Scope auf der mitgelieferten CD.)

Tipp! Es gibt einen Trick, um sehr schnell einen geeigneten POWER Wert zu finden. Zeigen Sie dem Sensor die
hellste zu lernende Farbe und stellen Sie POWER MODE = DYNAMIC ein. Der Sensor versucht einen geeigneten
POWER Wert zu finden. Kontrollieren Sie das durch Dricken von GO. Haben sich die Kanale ,eingependelt®
driicken Sie STOP. Drucken Sie nun GET. Der Power Wert, welcher gefunden wurde, steht jetzt im Funktionsfeld
POWER. Stellen Sie POWER MODE = STATIC ein und driicken Sie auf SEND.

—% SPECTRO3-SL-SCOPE V1.0

SPECTRO3-SL-Scope V1.0
TEACH | REC | caue | GEw | scope |
RED GRM (1481 BLUE [EEER
— PARAT PaRaz | % (FGE | NTENsTY 3D ]
559 = 5
10025 iy 3300 L T
POMWER MODE STATIC -| v 3062
anon-
POWER (pm) N A | G50 530 =
[Teso0esoagasEea Han] ) .
] 500 1000 INT €000
2350
LED MaCE [ AC | ovhwen Hi | 3300 4000 1o
GAIN AMPT | DyhwiN LD | 3200 — 1875
AVERAGE 1 w|INTEGRaL | 1 . 1536
26 ' ' 1400-
25 5000 10025 0 100
MAXCOL-Ho, 3
ﬁ EEE qo0es- SAMT R ANT
DIGITAL OUTMODE BINARY -
_ 8000 B000-
INTLIM 0 e
HEN - FO00-
EWALLIATION MODE EESTHIT v
4000~ 4000-
CALCLILATION MODE WYINT-30  w
EXTEACH | OFF | TRIGGER | CONT + 20007 —e 20005 —e
-2h-, i I -26- | 1
25 5000 10025 25 5000 10025
[™ Rap SET | SEMD | ‘ G0 |
Cee o
e g | GET | | 5TOP | COMMUNICATIONFORT | 1 |SPECTRO3SLVAO AT Aug 142012
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4, Schritt:

Aus den Daten Rot, Griin und Blau werden eine X und eine Y Koordinate sowie eine Intensitat INT berechnet.
X = (R*4095) / (R+G+B)

Y = (G*4095) / (R+G+B)

INT = (R+G+B) / 3

Driicken Sie nochmals die Taste GO, um die aktuellen Daten auszulesen.

Driicken Sie STOP, um den Datenaustausch zu stoppen.

Schalten Sie nun Uber den Reiter TEACH TABLE zur TEACH TABLE um.

Wabhlen Sie unter No.: eine Zeile aus, auf die die aktuell anliegende Farbe gelernt werden soll.

(ACHTUNG: Nur die griin gekennzeichneten Zeilen werden vom Sensor ausgewertet. Wenn Sie mehrere Farben
lernen wollen, dann wahlen Sie unter dem Parameter MAXCOL-No. aus wie viele es sein sollen.)

Driicken Sie nun TEACH DATA TO. Die berechneten Werte fir X, Y und INT werden in die TEACH TABLE
tibernommen und zwar in die Zeile, welche Sie unter No.: ausgewahlt haben.

In den Graphik Displays erscheint eine Dreiseitenansicht einer Farbkugel im Raum. Den Radius dieser Farbkugel
kénnen Sie unter TOL (Tolerance) einstellen. Zum Andern von TOL fiihren Sie bitte einen Doppelklick mit der
linken Maustaste in der entsprechenden Zelle in der TEACH TABLE durch.

—¥ SPECTRO3-SL-SCOPE V1.0

SPECTRO3-SL-Scope V1.0
COWNECT | PeRal | PaRaz | =
GRM 1881 BLUE
TEACH | REC B | oo | % AGE | NTENSITY 3D |
7 ~E 155~ F300-
%y | T | ToL ne y ~000- B . ?f
0 |20z | 1za0 |19z | 200 | 4 1800~
1 [1453 1?5["153& 200 | 1 | - 2725
2 | 92 [ a5 [eaa | >ag] INT rat0 2438-
I 1 1 1 ) 2150~
4 L1 [T - 1200~ Q 1862~
5 1 ] ] ] 1 1000—0 T
R 1 1 1 1 o0~
7 | 1 1 1 1 — ” R
- 1000~ o
< (0 B B B 7371000 1500 2000 2303 5 =
FR 1 1 1 1 -
110 | 1 1 1 1 1 Sl RANT Gy TANT
24000~
1z [ 1 1 1 1 1 CNE oong- 2200~
13 [ 1 1 1 1 1 S000-
IEEEEERERE L0 2000—0 Q
— : 3 ] 1 . 1800~ 100~
TEACH DATA TO i No_;§ 0 Inc [ i 1800-
1400~
| TEACH MEAM VAL { | TEACH HECVAL” RESET | 1200~ 1400~
1043- 1 1 1 1 1230, 1 1 1
7371000 1600 2000 2303 770 1000 1500 1874
[m R SET | SEND { ‘ GO |
e Fo
e W | GET { ‘ sTOP | COMMUNICATION PORT | 1 [SPECTROZSLYI.O AT Aug 142012

Driicken Sie nun wieder die Taste SEND, um dem Sensor die gelernte Farbe mitzuteilen. Aktivieren Sie den GO
Modus wieder. Wenn der Sensor einen Zeilenvektor wiedererkennt (Farbe), wird die entsprechende
Zeilennummer unter C-No: auf der Software-Oberflache visualisiert. Der Wert 255 bedeutet, dass keine der
gelernten Farben wiedererkannt wurde.

5. Schritt:
Zum Einlernen der weiteren Farben stellen Sie sicher, dass der Messkopf auf diese leuchtet.
AnschlieRend wiederholen Sie ab Schritt 4.

6. Schritt:
Nachdem Sie alle Kanale eingelernt haben, selektieren Sie EEPROM und driicken SEND, damit die Daten im
nichtflichtigen Speicher des Sensors abgelegt werden.
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4. Bedienung der TEMPCOMP-Scope Software

Sollte bei einem Firmwareupdate etwas schief gehen, so dass die im EEPROM gespeicherten
Temperaturkennlinien verloren gegangen sind, dann ist es notwendig, diese Kennlinien wieder zu erstellen. Dazu
bendtigen Sie ein File mit den entsprechenden Daten. Dieses File erhalten Sie von Ihrem Lieferanten.

Zur Temperaturkompensation starten Sie bitte die entsprechende, auf der CD mitgelieferte Software TEMPCOMP-
Scope. Bitte stellen Sie sicher, dass Sie mit dem Sensor verbunden sind. Eventuell missen Sie die Verbindung
Ulber CONNECT auswahlen. Stellen Sie unter SELECT SENSOR den richtigen Sensor ein, sofern dies nicht
automatisch erfolgt.

—# TEMPCOMP-SCOPE
SELECT SENSOR -| COM PORT | 1 |

| tosopatarie | | cereouanon | [ saveeouation | - TRENoLNEcHO | cHi | ez | cHa | cHa | ocds | A |

%4 %3 s » ; DATA, CHO | cH1 | cH2 | cH3 | cHe | oHs | A |
_c.ooooo | oooooo | 01009 | 4100~ "
3000- 2|

2000~

1000~

O 10 20 30 40 50 B0 7O 80 90 100
| RESET ” CALCULATE CURVES
5F CHO SPCHT | 1988 CALCURVE CHO | cH1 | oH2 | cHa | cHa | cHs AL
spcH: GHE  sPcHs G sPoHs D 103
1020-
CALCULATE CALIBRATION CURVES -
ga0-
SEND CF CURVE SAWING  [SUCCESS
960-
940-
911_I 1 1 1 i i 1 1 i i 1
O 10 20 30 40 50 B0 7O &0 90 100

1. Schritt: Laden Sie jetzt Uber GET EQUATION oder LOAD DATA FILE das Temperaturkompensations-File,
welches Sie von lhrem Lieferanten erhalten haben.

2. Schritt: Driicken Sie CALCULATE CURVES, um die Daten im Graphen anzuzeigen.

3. Schritt: Wahlen Sie die sensorinterne Betriebstemperatur (nicht in °C), welche der Sensor bei einer
Umgebungstemperatur von 20° hat, fall diese nicht schon automatisch geschehen ist. Der Wert
musste in der File-Bezeichnung enthalten sein.

4. Schritt: Driicken Sie CALCULATE CALIBRATION CURVES, um die Ausgleichsgeraden zu berechnen.

5. Schritt: Mit Driicken von SEND CF werden die Ausgleichsgeraden im EEPROM des Sensors abgelegt.

6. Schritt: Eine erfolgreiche Temperaturkompensation sehen Sie, wenn der Status SUCCESS angezeigt wird.

Anmerkung! Wenn Sie das Temperaturkompensations-File nicht gleich zur Hand haben, dann starten Sie einfach

die TEMPCOMP-Scope Software. Bauen Sie eine Verbindung auf, soweit noch nicht vorhanden, und driicken Sie
einfach SEND-CF. Der Sensor funktioniert jetzt wie gehabt, ist jedoch nicht temperaturkompensiert.
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5. Externe Triggerung der SPECTRO-3-SL Farbsensoren

Die externe Triggerung erfolgt Uber den Taster INO am SPECTRO-3-SL

Gehéause.
TRIGGER:
TRIGGER | CONT Zunachst muss der externe Trigger-Modus am Farbsensor eingestellt werden.
W COMT Hierzu muss im TRIGGER Auswahlfeld die Option EXT1, EXT2, EXT3, TRANS,
SELF oder PARA angewahlt werden.
E=T1
ExT2
ExT3
TRAMS
FPARA
Beachte:
SEND Erst nach Anklicken der SEND Taste wird die neue Einstellung im Sensor
aktiviert!
Beachte: Der Triggereingang INO (Gehausetaster) ist HIGH aktiv, d.h. ein Trigger-Ereignis wird

erkannt, solange INO = HIGH (gedrickt) ist.

HIGH (+24V)

LOW (0V, GND)

(INO)

Triggering aktiv !

Keine Triggerung !

SPECTRO3-SL-Scope V1.0 (22.08.2012 korr. 30.10.2012) 39/52



Se” SO/ Let’s make sensors more individual

nstruments

6. Anschlussbelegung der SPECTRO-3-SL Farbsensoren

Anschluss SPECTRO-3-SL an PC:

4-pol. M5 Buchse (Typ Binder 707)
SPECTRO-3-SL/PC-RS232

Pin-Nr.: Belegung:
1 +24VDC (+Ub)
2 0V (GND)
3 Rx0
4 Tx0

Anschlusskabel zur Wahl:
cab-las4/PC-...
cab-las4/USB-...
SI-RS232/Ethernet-4-...

Anschluss SPECTRO-3-SL an SPS:

4-pol. M8 Stecker (Typ Binder 768/718)
SPECTRO-3-SL/SPS

Pin-Nr.: Farbe: Belegung:
1 braun +24VDC (+ 10%)
2 weifd OUTO (Digital O: typ. 0 ... 1V, Digital 1: typ. +Ub — 10%)
3 blau 0V (GND)
4 schwarz OUT1 (Digital 0: typ. 0 ... 1V, Digital 1: typ. +Ub — 10%)

Anschlusskabel:
cab-M8/4-g-...

LED-Display: Digitalausgange OUTO und OUT1

/ \ / \
\ / \
OuT1 ouTo OuUT1 ouTo
SPECTRO-3-SL-FIO SPECTRO-3-DIL-SL

SPECTRO-3-FCL-SL
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7. RS232 communication protocol

The sensors of the SPECTRO-3-SL series operate with the following parameters that are sent to the sensor or

read from the sensor in the stated sequence.
Info! 2 bytes (8bit) are one word (16bit).

Parameter Type Meaning

Paral: POWER Word | Transmitter intensity (0 ... 1000) Attention intensity in thousandth!

Para2: POWER MODE Word | Transmitter mode: STATIC, DYNAMIC coded to (0, 1)

Para3: AVERAGE Word | Signal averaging 1, 2, 4, 8, 16, 32, 64, 128, 256, 512, 1024, 2048, 4096, 8192,
16384 or 32768

Para4: EVALUATION MODE Word | Evaluation mode: FIRST HIT, BEST HIT, MIN DIST, COLS5 coded to (0,1,2,3)

Parab: HOLD for C-No: 255 Word | Hold time for failure condition (C-No: 255) coded to (0...100) [ms]

Para6: INTLIM Word | Intensity limit (O ... 4095)

Para7: MAXCOL-No. Word | Number of the colours (1,2,3,...,31)

Para8: DIGITAL OUTMODE Word | Function of the digital output: OFF, DIRECT HI, BINARY, DIRECT LO coded to
0,1,2,3)

Para9: TRIGGER Word | Trigger mode: CONT, SELF, EXT1, EXT2, EXT3, TRANS, PARA
codedto (0,1, 2,3,4,5,6)

Paral0: EXTEACH Word | External teach mode: OFF, ON, STAT1, DYN1 coded to (0,1,2,3)

Parall: CALCULATION MODE Word | Calculation mode: , XY INT - 2D%, ,s i M - 2D%, XY INT - 3D%, ,s i M - 3D* coded to
0,1,2,3)

Paral2: DYN WIN LO Word | Low limit for dynamic window when POWER MODE=dynamic (0...4095)

Paral3: DYN WIN HI Word | High limit for dynamic window when POWER MODE=dynamic (0...4095)

Paral4: COLOR GROUPS Word | Color groups enable: OFF, ON coded to (0,1)

Paral5: LED MODE Word | Control for the internal light source DC, AC, OFF coded to (0,1,2)

Paral6: GAIN Word | Amplification of the integrated receiver AMP1, AMP2, AMP3, AMP4, AMP5, AMP6,
AMP7, AMP8 coded to (1, 2,3, 4,5, 6,7, 8)

Paral7: INTEGRAL Word | Signal integration (1...250)

One row in the Teach Table, Group Table and Hold Table determines a TEACH VECTOR.
The sensors of the SPECTRO-3-SL series operate with 31 TEACH VECTORS that are sent to the sensor or read
from the sensor in one block in the stated sequence.

TEACH VECTOR Type Meaning
TeachVall: Teach Table Row 0 Column 0 Word | Xrespectively s of row 0
TeachVal2: Teach Table Row 0 Column 1 Word Y respectively i of row 0
TeachVal3: Teach Table Row 0 Column 2 Word | CTO or INT respectively M of row 0
TeachVal4: Teach Table Row 0 Column 3 Word INT respectively M or TOL of row 0
TeachVal5: Teach Table Row 0 Column 4 Word ITO or free of row 0
TeachVal6: Group Table Row 0 Word | Group to which row 0 belongs if enabled
TeachVal7: Hold Table Row 0 Word Hold time for row 0
TeachVal8: Free Word | Send 0 as dummy
TeachVal9: Teach Table Row 1 Column 0 Word X respectively s of row 1
TeachVall0: Teach Table Row 1 Column 1 Word Y respectively i of row 1
TeachValll: Teach Table Row 1 Column 2 Word | CTO or INT respectively M of row 1
TeachVal248 Free Word | Send 0 as dummy
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Upon request, the data acquired and processed by the sensor are sent by the sensor in the following sequence.

DATA VALUE Type Meaning
DatVall: RED Word | Calibrated and temperature compensated signal from channel red
DatVal2: GREEN Word | Calibrated and temperature compensated signal from channel green
DatVal3: BLUE Word | Calibrated and temperature compensated signal from channel blue
DatVal4: Xresp. s Word | Calculated X respectively s value
DatVal5: Y resp. i Word | Calculated Y respectively i value
DatVal6: INT resp. M Word | Calculated INT respectively M value
DatVal7: delta C Word | Distance to a color hit
DatVal8: C-No: Word | Detected color
DatVal9: GRP Word | Detected group
DatVall0: TRIG Word | TRIG is 1 when a trigger condition is given
DatVvalll: TEMP Word | Temperature in the sensor (not in °C or °F)
DatVall2: RAW RED Word | None Calibrated and none temperature compensated signal from channel red
DatVall3: RAW GREEN Word | None Calibrated and none temperature compensated signal from channel green
DatVall4: RAW BLUE Word | None Calibrated and none temperature compensated signal from channel blue
DatVall5: MIN RED Word | Calibrated and temperature compensated minimum signal from channel red
DatVallé: MAX RED Word | Calibrated and temperature compensated maximum signal from channel red
DatVall7: MIN GREEN Word | Calibrated and temperature compensated minimum signal from channel green
DatVall8: MAX GREEN Word | Calibrated and temperature compensated maximum signal from channel green
DatVall9: MIN BLUE Word | Calibrated and temperature compensated minimum signal from channel blue
DatVal20: MAX BLUE Word | Calibrated and temperature compensated maximum signal from channel blue
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Digital serial communication is used for the exchange of data between the software running on the PC and the
sensor.

For this purpose the control unit features an EIA-232 compatible interface that operates with the (fixed)
parameters "8 data bits, 1 stop bit, no parity bit, no handshake".

Five values are available for the baudrate: 9600baud, 19200baud, 38400baud, 57600baud and 115200baud. As
an option the PC software also can communicate through TCP/IP or USB. In these cases transparent interface
converters must be used that allow a connection to the RS232 interface.

PC User data

(16bit or 32bit data)

A
v

Sensor

format
(8bit data)

v

Y

v

TCP/IP RS232 Virtual COM
- 8 data bit Port
« Port 10001 « 1 stop _bit
e I eSS o bt [ usB |
A

TCP/IP

converter

Sensor RS232

« 8 data bit
« 1 stop bit
* no parity
« no handshake

i
v

Sensor

format
(8bit data)

A
y

User data
(16bit or 32bit data)
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A proprietary protocol format that organises and bundles the desired data is used for all physical connection
variants between PC software and control unit. Depending on their type and function the actual data are 16- or 32-
bit variables and represent integer or floating-point values. The protocol format consists of 8-bit wide unsigned
words ("bytes"). The actual data therefore sometimes must be distributed to several bytes.

The control unit always behaves passively (except if another behaviour has been specifically activated). Data
exchange therefore always is initiated by the PC software. The PC sends a data package ("“frame") corresponding
to the protocol format, either with or without appended data, to which the control unit responds with a frame that
matches the request.

The protocol format consists of two components:

A "header" and an optional appendant ("data").

The header always has the same structure.

The first byte is a synchronisation byte and always is 85gez (55nex)-

The second byte is the so-called order byte. This byte determines the action that should be performed (send data,
save data, etc.).

A 16-bit value (argument) follows as the third and fourth byte. Depending on the order, the argument is assigned a
corresponding value.

The fifth and sixth byte again form a 16-bit value. This value states the number of appended data bytes. Without
appended data both these bytes are Oge; Or 00hex, the maximum number of bytes is 512.

The seventh byte contains the CRC8 checksum of all data bytes (data byte 0 up to and incl. data byte n).

The eight byte is the CRC8 checksum for the header and is formed from bytes 0 up to and incl. 6.

The header always has a total length of 8 bytes. The complete frame may contain between 8 and 520 bytes.

ByteO Bytel Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7 Byte8 Byte9 Byte n+6 Byte n+7

Header Header Header Header Header Header Header Header Data Data o Data Data
0x55 <order> <ARG> <ARG> <LEN> <|__EN> CRC8 CRC8 Datal D_atal Data n/2 Da_ta n/2
(lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte) (Data) (Header) (lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte)

The following orders can be sent to the sensor.

Number ORDER (header byte no. 2) Example
0 Sensor answers with order=0 if a communication error occurs.
ARG=1: Invalid order number was sent to the sensor
ARG=2: General communication error (wrong baudrate, overflow, ...)
1 Write parameter to the RAM of the sensor order=1
2 Read parameter from the RAM of the sensor order=2
3 Load parameter and actual Baudrate from RAM to EEPROM of the sensor order=3
4 Load parameter from EEPROM to RAM of the sensor order=4
5 Read CONNECTION OK from sensor order=5
6 Free
7 Read Firmware String from sensor order=7
8 Read data values from sensor order=8
30 Start and Stop triggered sending of data frames order=30
103 Start white light correction and get calibration factors, setvalue and max delta of raw | order=103
data.
105 Get cycle time from sensor order=105
190 Write new baud rate to the sensor order=190
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CRCS8 checksum

The so-called "Cyclic Redundancy Check" or CRC is used to verify data integrity. This algorithm makes it possible to detect

individual bit errors, missing bytes, and faulty frames. For this purpose a value - the so-called checksum - is calculated over the

data (bytes) to be checked and is transmitted together with the data package. Calculation is performed according to an exactly

specified method based on a generator polynomial. The length of the checksum is 8 bit ( = 1 byte). The generator polynomial is:
XE+ X+ X+ X°

To verify the data after they have been received, CRC calculation is performed once again. If the sent and the newly calculated

CRC values are identical, the data are without error.

The following pseudo code can be used for checksum calculation:

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

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

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

return crc8

table[ ]

O | 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

175241 | 19 | 77 | 206 | 144 | 114 | 44 | 109 | 51 | 209 | 143 | 12 | 82 | 176 | 238

50 (108 | 142 | 208 | 83 | 13 | 239 | 177 | 240|174 | 76 | 18 | 145 | 207 | 45 | 115

202 (148 | 118 | 40 | 171|245 | 23 | 73 8 | 86 | 180|234 |105| 55 | 213 | 139

87 9 [ 235|181 | 54 | 104 | 138|212 | 149 | 203 | 41 | 119 | 244|170 | 72 | 22

233 (183 | 85 | 11 | 136|214 | 52 |106 | 43 | 117|151 |201| 74 | 20 | 246 | 168

116 | 42 |200 | 150 | 21 | 75 | 169|247 | 182|232 | 10 | 84 | 215|137 | 107 | 53
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Sensor

Let’s make sensors more individual

Instruments
Example order=1: write parameter to the RAM of the sensor.
<ARG> determines whether you want to save parameter or teach vectors:
ARG = 0 --> Parameter Set 0
ARG =1 --> Parameter Set 1
ARG = 2 --> Teach Vector Set 0
ARG = 3 --> Teach Vector Set 1
DATA FRAME PC - Sensor for Parameter Set 0
ByteO Bytel Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7 Byte8 Byte9 Byte10 Bytell
Header Header Header Header Header Header Header Header Data Data Data Data
0x55 <order> <ARG> <ARG> <LEN> <LEN> CRC8 CRC8 Paral Paral Para2 Para2
(lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte) (Data) (Header) (lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte)
85 (dec) 1 0 0 34 0 162 249 244 1 0 0
ARG=0 LEN=34 Paral=500 Para2=0
Bytel2 Bytel3 Bytel4 Bytel5 Bytel6 Bytel7 Bytel18 Bytel9 Byte20 Byte21 Byte22 Byte23
Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data
Para3 Para3 Parad Para4 Para5 Para5 Para6 Para6 Para7 Para7 Para8 Para8
(lo byte) (hi byte) (lo byte) | (hi byte) (lo byte) (hi byte) (lo byte) | (hi byte) (lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte)
1 0 1 0 10 0 0 0 5 0 0 0
Para3=1 Para4=1 Para5=10 Para6=0 Para7=5 Para8=0
Byte24 Byte25 Byte26 Byte27 Byte28 Byte29 Byte30 Byte31 Byte32 Byte33 Byte34 Byte35
Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data
Para9 Para9 Paral0O Paral0O Parall Parall Paral2 Paral2 Paral3 Paral3 Paral4d Paral4d
(lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte) | (lo byte) (hi byte) (lo byte) (hibyte) | (lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte)
0 0 0 0 2 0 128 12 228 12 0 0
Para9=0 Paral0=0 Parall=2 Paral2=3200 Paral3=3300 Paral4=0
Byte36 Byte37 Byte38 Byte39 Byte40 Byte41
Data Data Data Data Data Data
Paral5 Paral5 Paral6 Paral6 Paral7 Paral7
(lo byte) (hi byte) (hi byte) (hi byte) (lo byte) | (hi byte)
1 0 8 0 1 0
Paral5=1 Paral6=8 Paral7=1
DATA FRAME PC - Sensor for Teach Vector Set 0
ByteO Bytel Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7 Byte8 Byte9 Byte10 Bytell
Header Header Header Header Header Header Header Header Data Data Data Data
Teach Teach Teach Teach
0x55 | <order> (TOAEG:) ;}?EG; (T;'ENZ) (T#'EN:) (CDF;tC;; (Seiggr) vall vall val2 val2
W WA W WA (lo byte) | (hibyte) | (lobyte) | (hibyte)
85 (dec) 1 2 0 240 1 28 197 1 0 1 0
ARG=0 LEN=496 TeachVall=1 TeachVal2=1
Bytel2 Bytel3 Bytel4 Bytel5 Bytel6 Bytel7 Bytel18 Bytel9 Byte20 Byte21 Byte22 Byte23
Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data
Teach Teach Teach Teach Teach Teach Teach Teach Teach Teach Teach Teach
Val3 Val3 Val4 Val4 Val5 Val5 Valé Valé Val7 Val7 Val8 Val8
(lo byte) (hi byte) (lo byte) | (hi byte) (lo byte) (hi byte) (lo byte) | (hi byte) (lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte)
1 0 1 0 1 0 0 0 10 0 0 0
TeachVal3=1 TeachVal4=1 TeachVal5=1 TeachVal6=0 TeachVal7=10 TeachVal8=0
Byte24 Byte25 Byte26 Byte27 Byte28 Byte29 Byte30 Byte31 Byte32 Byte33
Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data
Teach Teach Teach Teach Teach Teach Teach Teach Teach Teach
Val9 Val9 Vall0 Vall0 Valll Valll Vall2 Vall2 Vall3 Vall3
(lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte) | (lo byte) (hi byte) (lo byte) (hibyte) | (lo byte) (hi byte)
1 0 1 0 1 0 1 0 1 0
TeachVal9=1 TeachVall0=1 TeachValll=1 TeachVall2=1 TeachVall13=1

DATA FRAME Sensor - PC

ByteO Bytel Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7
Header Header Header Header Header Header Header Header
0X55 <order> <ARG> <ARG> <LEN> <LEN> CRC8 CRC8
(lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte) (Data) (Header)
85 (dec) 1 0 0 0 0 170 224
ARG=0 LEN=0

If you receive an argument greater than 0, ARG parameter where out of range and have been set to a default

value.
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Sensor

Let’s make sensors more individual

Instruments
Example order=2: Read parameter from the RAM of the sensor.
<ARG> determines whether you want to read parameter or teach vectors:
ARG = 0 --> Parameter Set 0
ARG =1 --> Parameter Set 1
ARG = 2 --> Teach Vector Set 0
ARG = 3 --> Teach Vector Set 1
DATA FRAME PC - Sensor
ByteO Bytel Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7
Header Header Header Header Header Header Header Header
<ARG> <ARG> <LEN> <LEN> CRC8 CRC8
0x55 <order> | 1vie) | (hibyte) | (lobyte) | (hibyte) | (Data) | (Header)
85 (dec) 2 0 0 0 0 170 185
ARG=0 LEN=0
DATA FRAME Sensor > PC
ByteO Bytel Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7 Byte8 Byte9 Byte10 Bytell
Header Header Header Header Header Header Header Header Data Data Data Data
OX55 <order> <ARG> <ARG> <LEN> <LEN> CRC8 CRC8 Paral Paral Para2 Para2
(lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte) (Data) (Header) (lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte)
85 (dec) 2 0 0 34 0 162 160 244 1 0 0
ARG=0 LEN=34 Paral=500 Para2=0
Bytel2 Bytel3 Bytel4 Bytel5 Bytel6 Bytel7 Bytel18 Bytel9 Byte20 Byte21 Byte22 Byte23
Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data
Para3 Para3 Para4 Para4 Para5 Para5 Para6 Para6 Para7 Para7 Para8 Para8
(lo byte) (hi byte) (lo byte) | (hi byte) (lo byte) (hi byte) (lo byte) | (hi byte) (lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte)
1 0 1 0 10 0 0 0 5 0 0 0
Para3=1 Para4=1 Para5=10 Para6=0 Para7=5 Para8=0
Byte24 Byte25 Byte26 Byte27 Byte28 Byte29 Byte30 Byte31 Byte32 Byte33 Byte34 Byte35
Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data
Para9 Para9 Paral0O Paral0O Parall Parall Paral2 Paral2 Paral3 Paral3 Paral4d Paral4d
(lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte) | (lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte) | (lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte)
0 0 0 0 2 0 128 12 228 12 0 0
Para9=0 Paral0=0 Parall=2 Paral2=3200 Paral3=3300 Paral4=0
Byte36 Byte37 Byte38 Byte39 Byte40 Byte41
Data Data Data Data Data Data
Paral5 Paral5 Paral6 Paral6 Paral7 Paral7
(lo byte) (hi byte) (hi byte) (hi byte) (lo byte) | (hi byte)
1 0 8 0 1 0
Paral5=1 Paral6=8 Paral7=1

Example order=3: Load parameter and actual Baudrate from RAM to EEPROM of the sensor.

DATA FRAME PC - Sensor

ByteO Bytel Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7
Header Header Header Header Header Header Header Header
<ARG> <ARG> <LEN> <LEN> CRC8 CRC8
0x55 <order> | obyte) | (hibyte) | (lobyte) | (hibyte) | (Data) | (Header)
85 (dec) 3 0 0 0 0 170
ARG=0 LEN=0
. DATA FRAME Sensor - PC
L]
ByteO Bytel Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7
Header Header Header Header Header Header Header Header
0X55 <order> <ARG> </_—\RG> <LEN> <I__EN> CRC8 CRC8
(lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte) (Data) (Header)
85 (dec) 3 0 0 0 0 170 142
ARG=0 LEN=0
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nstruments

Example order=4: Load parameter from EEPROM to RAM of the sensor.

DATA FRAME PC - Sensor

ByteO Bytel Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7
Header Header Header Header Header Header Header Header
0X55 <order> <ARG> <ARG> <LEN> <|__EN> CRC8 CRC8
(lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte) (Data) (Header)
85 (dec) 4 0 0 0 0 170 11
ARG=0 LEN=0

DATA FRAME Sensor > PC

ByteO Bytel Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7
Header Header Header Header Header Header Header Header
0X55 <order> <ARG> </_-\RG> <LEN> <I__EN> CRC8 CRC8
(lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte) (Data) (Header)
85 (dec) 4 0 0 0 0 170 11
ARG=0 LEN=0

Example order=5: Read CONNECTION OK from sensor.

DATA FRAME PC - Sensor

ByteO Bytel Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7
Header Header Header Header Header Header Header Header
<ARG> <ARG> <LEN> <LEN> CRC8 CRC8
0x55 <order> | obyte) | (hibyte) | (lobyte) | (hibyte) | (Data) | (Header)
85 (dec) 5 0 0 0 0 170 60
ARG=0 LEN=0

DATA FRAME Sensor 2 PC

ByteO Bytel Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7
Header Header Header Header Header Header Header Header
<ARG> <ARG> <LEN> <LEN> CRC8 CRC8
0x55 <order> | obyte) | (hibyte) | (lobyte) | (hibyte) | (Data) | (Header)
85 (dec) 5 170 0 0 0 170 178
ARG=170 LEN=0
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Let’s make sensors more individual

Instruments
Example order=7: Read Firmware String from sensor
DATA FRAME PC - Sensor
ByteO Bytel Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7
Header Header Header Header Header Header Header Header
0X55 <order> <ARG> <ARG> <LEN> <LEN> CRC8 CRC8
(lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte) (Data) (Header)
85 (dec) 7 0 0 0 0 170
ARG=0 LEN=0
DATA FRAME Sensor - PC
ByteO Bytel Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7 Byte8 Byte9 Byte10 Bytell
Header Header Header Header Header Header Header Header Data Data Data Data
<ARG> <ARG> <LEN> <LEN> CRC8 CRC8
0x55 <order> (obyte) | (hibyte) | (lobyte) | (hibyte) (Data) (Header) ASClI ASCII ASClI ASCII
85 (dec) 7 0 0 72 0 183 38 F | R M
ARG=0 LEN=72
Byte12 Bytel3 Bytel4 Bytel5 Bytel6 Bytel7 Byte18 Bytel9 Byte20 Byte21 Byte22 Byte23
Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data
ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII
W A R E S T R | N G
Byte24 Byte25 Byte26 Byte27 Byte28 Byte29 Byte30 Byte31 Byte32 Byte33 Byte34 Byte35
Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data
ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII
R
Byte36 Byte37 Byte38 Byte39 Byte40 Byte41 Byte42 Byte43 Byte44 Byte45 Byte46 Byte47
Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data
ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII
T : K W X X / X X
Byte48 Byte49 Byte50 Byte51 Byte52 Byte53 Byte54 Byte55 Byte56 Byte57 Byte58 Byte59
Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data
ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII
Byte60 Byte61 Byte62 Byte63 Byte64 Byte65 Byte66 Byte67 Byte68 Byte69 Byte70 Byte71
Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data
ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII
Byte72 Byte73 Byte74 Byte75 Byte76 Byte77 Byte78 Byte79 Byte80 Byte81
Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data
ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII ASCII
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Sensor

Let’s make sensors more individual

Instruments
Example order=8: Read data values from sensor.
DATA FRAME PC - Sensor
ByteO Bytel Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7
Header Header Header Header Header Header Header Header
0X55 <order> <ARG> <ARG> <LEN> <LEN> CRC8 CRC8
(lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte) (Data) (Header)
85 (dec) 8 0 0 0 0 170 118
ARG=0 LEN=0
DATA FRAME Sensor - PC
ByteO Bytel Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7 Byte8 Byte9 Bytel0 Bytell
Header Header Header Header Header Header Header Header Data Data Data Data
0X55 <order> <ARG> <ARG> <LEN> <LEN> CRC8 CRC8 DatVall DatVall DatVal2 DatVal2
(lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte) (Data) (Header) (lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte)
85 (dec) 8 0 0 40 0 175 248 246 11 180 7
ARG=0 LEN=40 DatVal=3062 DatVal =1972
Byte12 Bytel3 Bytel4 Bytel5 Bytel6 Bytel7 Byte18 Bytel9 Byte20 Byte21 Byte22 Byte23
Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data
DatVal3 DatVal3 DatVal4 DatVal4 DatVal5 DatVal5 DatVal6 DatVal6 DatVal7 DatVval7 DatVal8 DatVal8
(lo byte) (hi byte) (lo byte) | (hi byte) (lo byte) (hi byte) (lo byte) | (hi byte) (lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte)
185 5 137 7 218 4 118 8 255 255 255 0
DatVal3=1465 DatVal4=1929 DatVal5=1242 DatVal6=2166 DatVal7=65535 DatVal8=255
Byte24 Byte25 Byte26 Byte27 Byte28 Byte29 Byte30 Byte31 Byte32 Byte33 Byte34 Byte35
Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data
DatVal DatVal DatVal DatVal DatVal DatVal DatVal DatVal DatVal DatVal DatVal DatVal
9 9 10 10 11 11 12 12 13 13 14 14
(lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte)
255 0 0 0 23 0 246 11 180 7 185 5
DatVal9=255 DatVall0=0 DatVall11=23 DatVal12=3062 DatVal13=1972 DatVall4=1465
Byte36 Byte37 Byte38 Byte39 Byte40 Byte41 Byte42 Byte43 Byte44 Byte45 Byte46 Byte47
Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data Data
DatVal DatVal DatVal DatVal DatVal DatVal DatVal DatVal DatVal DatVal DatVal DatVal
15 15 16 16 17 17 18 18 19 19 20 20
(lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte)
0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
DatVall5=0 DatVall6=0 DatVall17=0 DatVall8=0 DatVal19=0 DatVal20=0
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Let’s make sensors more individual

Example order=30: Start and Stop triggered sending of data frames

Start triggered sending of data frames
DATA FRAME PC - Sensor

nstruments

ByteO Bytel Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7
Header Header Header Header Header Header Header Header
0X55 <order> <ARG> <ARG> <LEN> <LEN> CRC8 CRC8
(lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte) (Data) (Header)
85 (dec) 30 1 0 0 0 170 82
ARG=1 LEN=0
DATA FRAME Sensor > PC
ByteO Bytel Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7
Header Header Header Header Header Header Header Header
0X55 <order> <ARG> <ARG> <LEN> <I__EN> CRC8 CRC8
(lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte) (Data) (Header)
85 (dec) 30 1 0 0 0 170 82
ARG=1 LEN=0
Stop triggered sending of data frames
DATA FRAME PC - Sensor
ByteO Bytel Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7
Header Header Header Header Header Header Header Header
0X55 <order> <ARG> <_ARG> <LEN> <|__EN> CRC8 CRC8
(lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte) (Data) (Header)
85 (dec) 30 0 0 0 0 170 159
ARG=0 LEN=0
DATA FRAME Sensor > PC
ByteO Bytel Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7
Header Header Header Header Header Header Header Header
<ARG> <ARG> <LEN> <LEN> CRC8 CRC8
055 <order> | obyte) | (hibyte) | (lobyte) | (hibyte) | (Data) | (Header)
85 (dec) 30 0 0 0 0 170 159
ARG=0 LEN=0

Example order=103: Start white light correction and get calibration factors, setvalue and max delta of raw

data.

DATA FRAME PC - Sensor

ByteO Bytel Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7
Header Header Header Header Header Header Header Header
0X55 <order> <ARG> </_\RG> <LEN> <FEN> CRC8 CRC8
(lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte) (Data) (Header)
85 (dec) 103 0 0 0 0 170 145
ARG=0 LEN=0
DATA FRAME Sensor > PC
ByteO Bytel Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7 Byte8 Byte9 Bytel0 Bytell
Header Header Header Header Header Header Header Header Data Data Data Data
CF CF CF CF
0x55 | <order> (T?Ey?; (Tﬁsy‘f; (Tc')-';ytz) (T#Ey;) E:DF;% (:ezgsr) RED RED | GREEN | GREEN
(lo byte) (hi byte) | (lo byte) (hi byte)
85 (dec) 103 0 0 10 0 212 28 228 3 223 3
ARG=0 LEN=28 CF_RED =996 CF_GREEN =991
Byte12 Byte13 Bytel4 Byte15 Byte16 Bytel7
Data Data Data Data Data Data
CF CF SET SET MAX MAX
BLUE BLUE VALUE VALUE DELTA DELTA
(lo byte) (hi byte) (lo byte) | (hi byte) (lo byte) (hi byte)
65 4 134 12 43 1
CF_BLUE =1089 SETVALUE = 3206 MAX DELTA = 299
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Let’s make sensors more individual

Instruments
Example order=105: Get cycle time from sensor
DATA FRAME PC - Sensor
ByteO Bytel Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7
Header Header Header Header Header Header Header Header
<ARG> <ARG> <LEN> <LEN> CRC8 CRC8
0x55 <order> | 1vie) | (hibyte) | (lobyte) | (hibyte) | (Data) | (Header)
85 (dec) 105 0 0 0 0 170 130
ARG=0 LEN=0
DATA FRAME Sensor > PC
ByteO Bytel Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7 Byte8 Byte9 Bytel0 Bytell
Header Header Header Header Header Header Header Header Data Data Data Data
OX55 <order> <ARG> <ARG> <LEN> <LEN> CRC8 CRC8 lo word lo word hi word hi word
(lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte) (Data) (Header) lo byte hi byte lo byte hi byte
85 (dec) 105 0 0 8 0 206 163 40 28 2 0
ARG=0 LEN=8 CYCLE COUNT = 138280
Bytel2 Bytel3 Bytel4 Bytel5
Data Data Data Data
lo word lo word hi word hi word
lo byte hi byte lo byte hi byte
144 1 0 0
COUNTER TIME = 400

Cycle Time [Hz] = CYCLE COUNT / (COUNTER TIME * 0,01)

Cycle Time [ms] = (COUNTER TIME * 0,01) / CYCLE COUNT

Example order=190: Write new baud rate to the sensor.

DATA FRAME PC - Sensor

ByteO Bytel Byte2 Byte3 Byted Byte5 Byte6 Byte7
Header Header Header Header Header Header Header Header
0x55 <order> <ARG> <ARG> <LEN> <LEN> CRC8 CRC8
(lo byte) (hi byte) (lo byte) (hi byte) (Data) (Header)
85 (dec) 190 1 0 0 0 170 14
ARG=1 LEN=0
New baud rate is determined by argument.
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 > PC
ByteO Bytel Byte2 Byte3 Byte4 Byte5 Byte6 Byte7
Header Header Header Header Header Header Header Header
0X55 <order> <ARG> <ARG> <LEN> <LEN> CRC8 CRC8
orae (lobyte) | (hibyte) | (lobyte) | (hibyte) (Data) (Header)
85 (dec) 190 0 0 0 0 170 195
ARG=0 LEN=0
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