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1 Acerca de este documento

Esta descripcion técnica ofrece informacion para la aplicacion apropiada de los sensores de seguimiento
optico OGS 600.

1.1 Significado de los simbolos
A continuacion se explican los simbolos utilizados en esta descripcion técnica.

A

Este simbolo se encuentra delante de parrafos que necesariamente deben ser considerados. Si
no son tenidos en cuenta se produciran danos personales o materiales.

NOTA

0 Este simbolo sefala parrafos que contienen informacién importante.

1.2  Términos y abreviaturas

AGV Vehiculo de transporte sin conductor (en inglés: Automated Guided Vehicle)

DTM Software de administradores de equipos (ingl.: Device Type Manager)

CEM Compeatibilidad electromagnética

EN Norma europea

FDT Plataforma marco de software para la gestion de administradores de equipos
DTM (ingl.: Field Device Tool)

FE Tierra funcional

GUI Interfaz grafica de usuario (ingl.: Graphical User Interface)

I001/O Entrada/salida (ingl.: Input/Output)

oGS Sensor de seguimiento optico (ingl.: Optical Guidance Sensor)

PD Datos de proceso

RO Sélo acceso en lectura (ingl.: Read Only)

RwW Acceso en lectura y escritura (ingl.: Read/Write)

PLC Controlador légico programable (ingl.: Programmable Logic Controller (PLC))

UART Conmutacion electronica para implementar interfaces digitales en serie
(ingl.: Universal Asynchronous Receiver Transmitter, aqui: RS232 / RS422 /
RS485)

WO Solo acceso en escritura (ingl.: Write Only)

Tabla 1.1: Términos y abreviaturas
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Seguridad

Este sensor ha sido disefiado, fabricado y probado de acuerdo con las normas de seguridad vigentes, y
aplicando los ultimos avances de la técnica.

Uso conforme

El sensor de seguimiento 6ptico OGS 600 mide el contraste de una pista guia que esta colocada en el
suelo. El sensor proporciona los datos de posicion del vehiculo sobre la pista guia que determina el rumbo
de la marcha.

Campos de aplicacién
El sensor de seguimiento éptico OGS 600 ha sido concebido para el siguiente campo de aplicacion:

* Intralogistica — Flujo de material por el interior de la empresa con vehiculos de transporte sin con-
ductor (AGV).

A

jAtencion al uso conforme!

No se garantiza la proteccion del personal ni del equipo, al no utilizar el equipo adecuadamente
para el uso previsto.

& Emplee el equipo Unicamente para el uso conforme definido.

% Leuze electronic GmbH + Co. KG no se responsabiliza de los dafios que se deriven de un
uso no conforme a lo prescrito.

Lea el suplemento y estas instrucciones de uso del equipo antes de ponerlo en marcha. Conocer
el contenido de estos documentos forma parte del uso conforme.

NOTA

La iluminacién integrada de los sensores de seguimiento éptico de la serie OGS 600 se clasifica
0 de la siguiente manera:

% lluminacion roja:
Grupo de riesgo 0 (grupo exento de riesgos) segun EN 62471

iCumplir las disposiciones y las prescripciones!

% Observar las disposiciones legales locales y las prescripciones de las asociaciones profesio-
nales que estén vigentes.

Aplicacion errénea previsible

Un uso distinto al establecido en «Uso conforme a lo prescrito» o que se aleje de ello sera considerado
como no conforme a lo prescrito.

No esta permitido utilizar el equipo especialmente en los siguientes casos:
» en zonas de atmodsfera explosiva
» como componente de seguridad auténomo en el sentido de la Directiva de Maquinas "
* para fines médicos

NOTA

o iNinguna intervencién ni alteracién en el equipo!
% No realice ninguna intervencion ni alteracion en el equipo.
No estan permitidas las intervenciones ni las modificaciones en el equipo.

% No se debe abrir el equipo. No contiene ninguna pieza que el usuario deba ajustar o mante-
ner.

% Una reparacion solo debe ser llevada a cabo por Leuze electronic GmbH + Co. KG.

1) No esta permitido emplearlo como componente relacionado con la seguridad dentro de una funcién de seguridad.

Leuze electronic GmbH + Co. KG OGS 600 7
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Personas capacitadas

Solamente personas capacitadas realizaran la conexion, el montaje, la puesta en marcha y el ajuste del
equipo.
Requisitos para personas capacitadas:

» Poseen una formacioén técnica adecuada.

« Conocen las normas y prescripciones de proteccion y seguridad en el trabajo.

» Se han familiarizado con las Instrucciones originales de uso del equipo.

» Han sido instruidas por el responsable sobre el montaje y el manejo del equipo.

Personal electrotécnico cualificado
Los trabajos eléctricos deben ser realizados Unicamente por personal electrotécnico cualificado.

En razén de su formacién especializada, de sus conocimientos y de su experiencia, asi como de su cono-
cimiento de las normas y disposiciones pertinentes, el personal electrotécnico cualificado es capaz de
llevar a cabo trabajos en instalaciones eléctricas y de detectar por si mismo los peligros posibles.

En Alemania, el personal electrotécnico cualificado debe cumplir las disposiciones del reglamento de
prevencion de accidentes BGV A3 (p. ej. Maestro en electroinstalaciones). En otros paises rigen las pres-
cripciones analogas, las cuales deben ser observadas.

Exclusién de responsabilidad

Leuze electronic GmbH + Co. KG no se hara responsable en los siguientes casos:
» El equipo no es utilizado conforme a lo prescrito.
* No se tienen en cuenta las aplicaciones erréneas previsibles.
» El montaje y la conexién eléctrica no son llevados a cabo con la debida pericia.
+ Se efectuan modificaciones (p. e€j. constructivas) en el equipo.

Leuze electronic GmbH + Co. KG OGS 600 8
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Descripcidon del equipo

Visién general del equipo

OGS 600-280/CN-M12

=)

lluminacién integrada — Emisor (lentes pequefas)

Modulos de recepcién — Receptor (lentes grandes)

Ranura con 2 tuercas correderas para fijar la escuadra de fijacion
2 conectores M12, de 5 polos

1 conector M12, de 8 polos

moow>

Fig. 3.1: Vision general del equipo
Caracteristicas funcionales

Deteccién de pistas
El sensor esta disenado para detectar una pista guia 6ptica en el suelo y emitir la posicion relativa de la
pista guia con respecto al sensor.

El sensor puede detectar una pista clara sobre una base oscura o, a la inversa, una pista oscura sobre
una base clara.

El sensor detecta hasta 6 pistas guia. Cada pista guia estd compuesta de una arista izquierda (en lo suce-
sivo representada en rojo) y de una arista derecha (en lo sucesivo representada en verde). Para cada
pista guia detectada se emite esa informacion sobre las aristas.

Es decir, cuando se ha detectado una pista guia el sensor emite dos informaciones por cada pista a través
de los datos de proceso:

* Posicién de la arista izquierda de la pista guia y
* posicién de la arista derecha de la pista guia.
La diferencia de esas dos posiciones de las aristas es el ancho de pista.

Leuze electronic GmbH + Co. KG OGS 600 9
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Pista guia, aqui pista oscura sobre base clara
Avrista izquierda de la pista guia

Arista derecha de la pista guia

Ancho del campo de medicién del sensor
Direccién de marcha del AGV

moow>»

Fig. 3.2: Representacion esquematica de la pista guia debajo del sensor de seguimiento éptico

Tiempo de medicion
El sensor facilita cada 10 ms una medicion actualizada.

Filtro
Mediante los filtros de «ancho de pista», «contraste minimo» y «amplitud de pista», que son activables
por separado, se minimiza mucho la deteccién de marcas erréneas en el suelo.

Las pistas filtradas se pueden leer en parametros separados (vea el capitulo indice vision general de
varios datos sobre pistas correctas y erréneas).

En el capitulo 9 «Sugerencias para la primera puesta en marcha» encontrara indicaciones acerca del uso
de los filtros.

Bifurcaciones

En una bifurcacion el sensor emite dos o mas pistas. El usuario decide por su cuenta la pista de la que
quiere hacer el seguimiento. Para que estando activo el filtro del ancho de pista pueda detectar limpia-
mente el «corazén» ancho de la bifurcacion del tipo 2 (vea capitulo 8.4 «Bifurcacion») existe la funcion
«Bifurcacién».

Ejemplo:

Al marchar por una bifurcacién pegada sin transiciones (tipo 2), si se quiere virar el control del vehiculo
puede seguir muy pronto la posicion de la arista en la direccién a la que se quiere virar.

Si se quiere virar hacia la izquierda, el vehiculo sera guiado por la arista izquierda. El proceso de viraje
comienza ya antes de que el sensor pase por el nucleo de la bifurcacion y emita dos pistas.

Interferencias

Si aparecen marcas en el suelo que se detectan como validas a pesar de estar activados los filtros, se
emitiran dichas marcas. El control del vehiculo debe ocuparse de que se detecten saltos de posicion en
las pistas emitidas y de no seguirlas.

Valor de salida

El sensor emite la posicion de la arista izquierda y de la arista derecha de la pista guia 6ptica en mm * 10.
Es decir, el rango de valores de salida es:

* Version corta OGS 600-140...: 0 ... 1500.
» Version larga OGS 600-280...: 0 ... 3000.

Leuze electronic GmbH + Co. KG OGS 600 10
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Se detecta una pista cuando se rueda por ella como minimo a 17 mm del margen izquierdo o derecho del
campo de medicion del sensor. Esto equivale a un valor de salida de:

« Version corta OGS 600-140...: 170 ... 1330.
* Version larga OGS 600-280...: 170 ... 2830.
CA? 150 mm
17 mm 17 mm

300mm

17mm 17mm

A Inicio del campo de medicion, valor de salida 0
B Fin del campo de medicion, valor de salida 1500 o 3000

Fig. 3.3: Campo de medicion del sensor de seguimiento

El ancho de pista es el valor absoluto de la diferencia entre la arista derecha y la izquierda de la pista.

y
3500
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2500 <

2000

1500+ ="~=T-
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1000 :
T

T

500—=
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0 50 100 150 200 250 300 350X

Valor de medicion de la arista izquierda de la pista guia

Valor de medicion de la arista derecha de la pista guia

Valor de salida: posicién de la arista izquierda

Valor de salida: posicion de la arista derecha

Posicién de la arista izquierda de la pista guia debajo del sensor
Valor de salida: posiciones de arista

<xO0OwW>»

Fig. 3.4: Curva caracteristica con una pista (version larga)
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3.2.7 Ejemplo: deteccidn de pista guia con el filtro «Ancho de pista» activo

Leuze

oOw>
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E
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(H)

Si el filtro «Ancho de pista» detecta
una pista demasiado ancha, usted
podra, por ejemplo:
@ » Activar la funcion «Bifurcacion».
* Aumentar manualmente la toleran-
cia superior para el ancho de pista
admisible.

Pista guia, aqui pista oscura sobre base clara

Arista izquierda de la pista guia

Arista derecha de la pista guia

Pista demasiado ancha segun el filtro «Ancho de pista» activo
Ancho del campo de medicion del sensor

Direccion de marcha del AGV

Objetos no detectados como guia

Fig. 3.5: Representacion esquematica de la pista guia debajo del sensor de seguimiento dptico

3.3  Requerimientos que debe cumplir la pista guia

Para que esté garantizada una deteccion sin errores de la pista guia 6ptica en el suelo, dicha pista debe
cumplir los requerimientos que se describen en los siguientes apartados.

3.3.1 Color de la pista

La iluminacién del sensor emite luz roja. Esto hace que el contraste que vea el sensor sea distinto que el
que percibe la persona con sus 0jos.

La siguiente vision general sugiere como ve el sensor diferentes colores.

Leuze electronic GmbH + Co. KG
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Percepcién Suelo/fondo Pista guia

cromatica del ojo hu- _ ;

mano Color RAL N° RAL Valor medido del Color de pista
sensor: apropiado
amplitud [LSB]

Blanco Blanco trafico 9016 21200 Negro Leuze D

Negro Negro intenso 9005 400 Blanco Leuze ")

Rojo Rojo tomate 3013 11800 Negro

Naranja Naranja intenso 2011 17400 Negro

Amarillo Amarillo melén 1028 19800 Negro

Verde Verde esmeralda 6001 1200 Blanco

Azul Azul ultramar 5002 700 Blanco

3.3.2

3.3.3

Leuze electronic GmbH + Co. KG

1) Cintas para pistas de Leuze que pueden adquirirse como accesorios:
OTB 40-BK250, negra, 40mm de ancho, autoadhesiva, bobina de 25m (cddigo 50137874)
OTB 40-WH250, blanca, 40mm de ancho, autoadhesiva, bobina de 25m (c6digo 50137875)

Tabla 3.1: Comparacion de colores entre el sensor y el ojo.

o Encontrara una tabla detallada con valores de medicion del sensor en el anexo (vea capitulo 14

«Anexo — Valores de medicion del sensor, colores RAL»).

Ancho de pista

El ancho maximo de la pista sélo esta limitado por el campo de medicion del sensor (vea figura 3.3). La
pista debe tener un ancho minimo para que se produzca un contraste suficientemente bueno. Efectuando
un Teach del ancho de pista se puede ajustar el filtro «Ancho de pista» a la pista en cuestion.

Se recomienda un ancho de pista de aprox. 30 ... 40mm.

Ancho de pista OGS 600-280... OGS 600-140...

Maximo 266 mm 106 mm

Minimo 20mm 20mm

Tabla 3.2: Anchos de pista maximos/minimos

Hueco libre contiguo a la pista

Para lograr una deteccion sin errores, al lado de la pista propiamente dicha no deberia haber ninguna otra
marca a una distancia de 30mm como minimo.

A distancias mayores que 30mm contiguos a la pista el suelo puede tener cualquier color.

OGS 600 13
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> 30mm > 30mm

A Pista guia, aqui pista oscura sobre base clara
B Hueco libre contiguo a la pista guia
C Marcas contiguas a la pista guia

Fig. 3.6: Distancia minima entre la pista guia y otros objetos en el suelo

Lo mismo vale para una configuracion invertida, con pista guia clara sobre base oscura.

Sistema de conexion

Todas las conexiones del equipo estan realizadas con el sistema de conexiéon M12, vea capitulo 5
«Conexion eléctrica».

iBlindaje!
La conexidn de blindaje se efectua a través de la carcasa de los conectores M12.

& Utilice exclusivamente cables de conexion apantallados.

Elementos de visualizacién y uso

El sensor de seguimiento 6ptico no tiene elementos de uso ni indicadores.

La funcion y la configuracion del sensor se comprueban exclusivamente a través de la interfaz en serie o
del bus CAN.
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4.2

4.3

Leuze

Montaje

Indicaciones generales de montaje

El equipo se monta con ayuda de la ranura integrada en el perfil. Hay dos tuercas correderas con rosca
M6 incluidas en el alcance del suministro y ya colocadas en la ranura.

iMontar el sensor inclinado!
El sensor debe montarse con un angulo de 20° para impedir que las superficies reflectantes
perturben la evaluacion.

SANNNNNNNNNNNNNNN\\\W

Sensor de seguimiento 6ptico

Reflexion de la superficie reflectante
Vehiculo de transporte sin conductor (AGV)
Direccién de marcha

OO0 w>

Fig. 4.1: Montaje apropiado del sensor para evitar reflexiones perturbadoras

El sensor se puede montar utilizando las escuadras de montaje (vea capitulo 4.3 «Accesorios para el
montaje») incluidas en el alcance del suministro. Estas garantizan que el sensor mire hacia el suelo con
el angulo correcto.

Eleccion del lugar de montaje

La deteccion fiable de la pista guia depende determinantemente de lo bueno que sea el contraste entre
la pista y la base.
Para elegir el lugar de montaje se deben tener en cuenta una serie de factores:

+ La distancia del sensor con respecto a la pista a detectar deberia ser de 10 ... 70mm.

+ La pista guia debe tener un ancho minimo de 20mm.

 El error de linealidad del valor de salida depende de la distancia con respecto al suelo.

+ La remision de la pista. Lo ideal es una pista guia de color negro intenso sobre una base de color
blanco puro.

Accesorios para el montaje
En el alcance del suministro del sensor estan incluidas:
+ 2 tuercas correderas M6 (ya colocadas en la ranura)
» 2 escuadras para el montaje apropiado del sensor con un angulo de 20°.

iDibujos acotados!
Encontrara los dibujos acotados con las medidas de montaje del sensor en el Capitulo 11.2.

Leuze electronic GmbH + Co. KG OGS 600 15
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5 Conexion eléctrica

Para todas las conexiones M12 se pueden obtener los correspondientes conectores parejos, o
bien cables preconfeccionados. Mas detalles al respecto, vea capitulo 12 «Indicaciones de
pedido y accesorios».

5.1 Indicaciones de seguridad para la conexién eléctrica

A

% Antes de la conexién asegurese de que la tension de alimentacion coincida con el valor en la
placa de caracteristicas.

% La conexion del equipo deben ser realizadas inicamente por personal electrotécnico espe-
cializado.

% Tenga en cuenta que la conexién de tierra funcional (FE) debe ser correcta. Unicamente con
una tierra funcional debidamente conectada queda garantizado un funcionamiento sin inter-
ferencias.

% Si no se pueden eliminar las perturbaciones, el equipo ha de ser puesto fuera de servicio y
protegido contra una posible puesta en marcha por equivocacion.

NOTA

o Protective Extra Low Voltage (PELV)

Los sensores de seguimiento 6ptico OGS 600 estan disefiados con la clase de seguridad Ill
para la alimentaciéon con PELV (Protective Extra Low Voltage: pequefa tension de proteccion
con separacion segura).

NOTA

Conexién de blindaje
0 La conexidén de blindaje se efectua a través de la carcasa de los conectores M12.

% Utilice exclusivamente cables de conexion apantallados.

0 El indice de proteccion IP65 se alcanza solamente con conectores atornillados o con tapas ator-

nilladas.

5.2 Alimentacion de tension

Los sensores de seguimiento 6ptico OGS 600 estan disefiados para una alimentacion de tension de
18 ... 30VCC (PELV - Protective Extra Low Voltage — Tensién extra-baja de seguridad con separacién
segura). El consumo de corriente con 24V CC es de aprox. 180mA.

5.2.1 Blindaje

NOTA

o Cables de conexion apantallados.

Sdlo se deben utilizar cables de conexion apantallados, con el fin de conectar la carcasa del
OGS 600 a la tierra funcional.

& Utilice exclusivamente cables de conexion apantallados.
% El blindaje debe ponerse en el lado de conexién al potencial de tierra.

% Si se utilizan cables de conexion sin blindaje, se debera poner un cable separado que vaya
de la carcasa al potencial de tierra (tornillo adicional de puesta a tierra en la tapa de la carcasa
o en la ranura de fijacion).
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5.3

5.3.1

PWR/RS485, conector M12 de 8 polos, con codificacion A
Pin Nombre Observacion IN/OUT
1 VIN Tension de trabajo +18 ... +30 V CC IN
2 10 Entrada o salida IN/OUT
Tensién de trabajo
3 GND 0V CC / masa de referencia IN
4 SW_IO Salida ouT
5 RX/TX + Cable de senales interfaz RS485 IN/OUT
Conector M12 6 RX/TX- Cable de senales interfaz RS485 IN/OUT
(codificacion A) 7 n.c. Not connected
8 n.c. Not connected
Rosca FE Tierra funcional (carcasa)
Tabla 5.1: PWR/RS485 — Asignacién de pines del OGS 600 con interfaz RS485
5.3.2 OGS 600-.../D2-M12.8 con interfaz RS422
PWR/RS422, conector M12 de 8 polos, con codificacion A
Pin Nombre Observacion IN/OUT
1 VIN Tension de trabajo +18 ... +30 V CC IN
2 10 Entrada o salida IN/OUT
Tensién de trabajo
3 GND 0V CC / masa de referencia IN
4 SW_IO Salida ouT
5 TX + Cable de sefnales interfaz RS422 ouT
Conector M12 6 TX- Cable de sefales interfaz RS422 ouT
(codificacion A) 7 RX + Cable de sefiales interfaz R$422 IN
8 RX - Cable de senales interfaz RS422 IN
Rosca FE Tierra funcional (carcasa)
Tabla 5.2: PWR/RS422 - Asignacion de pines del OGS 600 con interfaz RS422
5.3.3 OGS 600-.../CN-M12 con CANopen e interfaz RS232
PWR/RS232, conector M12 de 5 polos, con codificacion A
4 Pin Nombre Observacion IN/OUT
o 1 VIN Tension de trabajo +18 ... +30 V CC IN
1(0 0%)3 2 RxD Cable de sefales interfaz RS232 IN
4&°) — X
Tension de trabajo
2 3 GND 0V CC / masa de referencia IN
Conector M12 4 SW_IO Salida ouT
(codificacion A) 5 TxD Cable de senales interfaz RS232 ouT
Rosca FE Tierra funcional (carcasa)

Asignacion de pines

OGS 600-.../D3-M12.8 con interfaz RS485

Leuze

Tabla 5.3:
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CAN, hembrilla M12 de 5 polos, con codificacién A
4 Pin Nombre Observacion IN/OUT
50 1 SHIELD Tierra funcional CAN
3(o o0 o)1 2 n.c. Not connected
o - :
Nivel de referencia para cables de
2 3 CAN_GND sefiales CAN
Hermbrilla M12 4 CAN_High Bus CAN cable de senales A IN/OUT
(codificacion A) 5 CAN_Low Bus CAN cable de sefiales B IN/OUT
Rosca FE Tierra funcional (carcasa)
Tabla 5.4: CAN - Asignacion de pines del OGS 600 con CANopen/interfaz RS232
5.4 Entradas/salidas
NOTA
Los equipos con interfaz RS485 y RS422 tienen dos pines 10:
0 * SW_IO (pin 4) salida (configurable)
* 10 (pin 2) entrada o salida (configurable)
Los equipos con CANopen e interfaz RS232 s6lo tienen un pin 10:
* SW_IO (pin 4) salida (configurable)

5.4.1 Funcién de las salidas SW_IO e IO
Las salidas se configuran exclusivamente mediante accesos de indice. El rango de funciones posible es
el mismo para ambas salidas. Las salidas se pueden configurar independientemente la una de la otra.
Hay disponibles dos funciones que se pueden sefnalizar mediante la salida.

Supervisién de pista
Mediante dos parametros se puede definir un valor de posicion superior y otro inferior. Los valores limite
se comparan con los valores de la pista detectada.

Si la arista izquierda o la arista derecha de la pista detectada es mayor que el valor limite, se activara la
salida.

Si se detecta mas de una pista, para la supervision siempre se usaran las aristas mas extremas.
La funcion tiene una histéresis.

Supervision del contraste

Mediante dos parametros se pueden definir un valor superior y un valor inferior para el contraste. Los
valores limite se comparan internamente con los valores del contraste medido de la pista actual.

Si el contraste es mayor o menor que el valor limite, se activara la salida.

Desactivacion de una salida

Las dos salidas SW_IO e IO también se pueden desactivar independientemente.
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Comportamiento de conmutacién

@ ON
OFF
@ ON
OFF
® ® @—>
1 Sefal High dentro de los puntos de conmutacion
2 Senal High fuera de los puntos de conmutacion
3 Histéresis
4 Valor de medicion: posicion de objeto o contraste
5 Punto de conmutacion superior
6 Punto de conmutacion inferior

Fig. 5.1: Comportamiento de conmutacion de las salidas

Las salidas se pueden configurar independientemente la una de la otra como:
0 + Salida push-pull
+ Salida PNP

+ Salida NPN

Leuze electronic GmbH + Co. KG OGS 600 19
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5.4.2 Salida SW_IO (pin 4)

Las funciones de la salida se describen en Capitulo 5.4.1.

La salida SW_IO esta en el pin 4 (vea capitulo 5.3 «Asignacion de pines») en todas las variantes de
equipo. La funcién de la salida se puede configurar mediante indices.

Nombre indice | indice Longi- | Acceso | Datos | Funcion / valor [dec]
UART | [subindice] | tuddel default
CANopen indice
[bytes]
Q1UserConfig 874 12003,[65] |2 RW 04 04: no activa
14: Out_PP (push-pull)
24: Out_NPN
34: Out_PNP
Q1SwitchPtMode 804 | 2003, [4n] |2 RW 0Oy 04: desactivada

14: supervision de pista
24: supervision de contraste

Q1UpperSwitchingPoint| 77 4 2003, 1] |2 RW 04 Limite superior.

Posicion de pista en mm *
10

Valor de contraste en LSB

Q71LowerSwitchingPoint| 784 | 2003, [2,] |2 RW 0q Limite inferior.

Posicion de pista en mm *
10

Valor de contraste en LSB

Q17Hysteresis 814 120035, |2 RW 204 Histéresis en valores abso-
lutos.

Vale para ambos limites.
Unidad: mm * 10 o LSB

Q1LightDark 794 2003, [34] |2 RW 04 0g4: La salida tiene la sefal
High fuera de los puntos de
conmutacion

14: La salida tiene la sefal
High dentro de los puntos
de conmutacion

Qproperty 764 2005,[0,] |2 RW 04 04: La salida se pone en Off
14: La salida se pone en ON
24: La salida se mantiene
sin cambio
Tiene efecto al producirse
* Activacion/desactivacion
 Error global

(indice UART 2004, 0

indice CAN 2020, [14],
valor 0001, con

informacion detallada en
indice UART 20140 indice

CAN 2020, [21]

Tabla 5.5: Posibilidades de configuracion de la salida SW_IO (pin 4)
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5.4.3 Salida/entrada 10 (pin 2)

Las funciones de la salida se describen en Capitulo 5.4.1.

La salida IO esta en el pin 2 en las variantes de equipo con interfaz RS485 y RS422 (vea capitulo 5.3
«Asignacion de pines»). La funcién de la salida se puede configurar mediante indices.

Leuze

Nombre

indice
UART

indice

[subindice]

CANopen

Longi-
tud del
indice

[bytes]

Acceso

Datos
default

Funcién / valor [dec]

Q2UserConfig

88,

2004, [64]

2

RW

Op: Inactiva

11 Out_PP (push-pull)

2,: Out_NPN

3p: Out_PNP

104,: Entrada de
desactivacion In_NPN
105,: Entrada de
desactivacion In_PNP
304,,: Entrada de activacion
In_NPN

305;,: Entrada de activacion
In_PNP

Q2SwitchPtMode

854

2004y, [44]

RW

04: desactivada
14: supervision de pista
24: supervision de contraste

Q2UpperSwitchingPoint

824

2004y, [14]

RW

Limite superior.

Posicion de pista en mm *
10

Valor de contraste en LSB

Q2L owerSwitchingPoint

83,

2004, [24]

RW

Limite inferior.

Posicion de pista en mm *
10

Valor de contraste en LSB

Leuze electronic GmbH + Co. KG
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Nombre

indice
UART

indice

Longi-

[subindice] | tuddel

CANopen

indice

[bytes]

Acceso

Datos
default

Funcién / valor [dec]

Q2Hysteresis

864

2004, [54]

2

RW

204

Histéresis en valores abso-
lutos.

Vale para ambos limites.
Unidad: mm * 10 o LSB

Q2LightDark

84

2004, [34]

RW

04: La salida tiene la sefial
High fuera de los puntos de
conmutacion

14: La salida tiene la sefial
High dentro de los puntos
de conmutacion

Qproperty

764

2005, [Oy]

RW

04: La salida se pone en Off
14: La salida se pone en ON
24: La salida se mantiene
sin cambio
Tiene efecto al producirse
+ Activacion/desactivacion
 Error global

(indice UART 2004, 0

indice CAN 2020, [14],
valor 0001, con

informacion detallada en
indice UART 20140 indice

CAN 2020, [2]

Tabla 5.6:

5.4.4 Funcién de la entrada IO (pin 2)
La entrada se configura exclusivamente mediante accesos de indices (vea Tabla 5.6).

Hay disponibles dos funciones que se pueden activar mediante la entrada.

Activation

Posibilidades de configuracion de la salida/entrada 10 (pin 2)

Una senal High en la entrada activa la iluminacion del sensor, una sefial Low desactiva la iluminacion del

sensor.

Deactivation

Una senal High en la entrada desactiva la iluminacioén del sensor, una sefial Low activa la iluminacion del

sensor.

NOTA

Comportamiento de la salida estando desactivada la iluminacién del sensor
0 Estando desactivada la iluminacion del sensor, éste no suministra ningun valor de medicién.
El comportamiento de la salida (pin 2, pin 4) con la funcion de supervisién de la pista o
supervision del contraste se puede controlar en este caso mediante el indice UART 764 (indice
CANopen 2005,) Qproperty.
Este ajuste no influye en la salida de datos del proceso.

NOTA

Desactivacion de la entrada
o La entrada |0 también se puede desactivar.
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5.5 Conexién al PC a través de RS232/RS422/RS485
A través de la interfaz RS232/RS422/RS485 se pueden configurar los equipos usando el software de
Windows OGS600.exe o Sensor Studio.
Para todas las conexiones a través de las interfaces en serie se necesita un adaptador USB que ofrezca
un puerto COM virtual en el PC.
Para la interfaz RS422/RS485 hay un adaptador USB y un cable en Y (como accesorios), para establecer
la conexion entre el sensor, la alimentacion de tension y el adaptador USB.

PC con software OGS 600
Adaptador USB RS485 (bajo pedido)
Cable de conexion en Y (bajo pedido)
Sensor de seguimiento 6ptico

OO w>

Fig. 5.2: Conexion del OGS 600 con interfaz RS485 al PC

El kit del adaptador y el cable de conexién en Y pueden adquirirse como accesorios bajo pedido.

Encontrara indicaciones sobre la instalacién y el uso del software en Capitulo 6 «Software de diagndstico
/ configuracion GUI OGS 600» en la pagina 24.
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6 Software de diagnéstico / configuracién GUI OGS 600
6.1 Instalacién del software requerido

6.1.1 Requisitos del sistema

Sistema operativo: Windows 7, Windows 8, Windows 10
Ordenador: PC con interfaz USB version 1.1 o superior
Tipo de procesador: a partir de 1 GHz
Memoria central: 1 GB RAM (sistema operativo de 32 bits)
2 GB RAM (sistema operativo de 64 bits)
Espacio libre necesario en el disco duro: aprox. 10 MB
Tarjeta gréfica: resolucién minima 1280 x 1024

0 Para la instalacion de la GUI OGS 600 necesita tener derechos de administrador en el PC.

6.1.2 Manual de instalacion

% Descargue el software de configuracion de Internet en: www.leuze.com > Productos > Sensores de
medicion > Sensores para el posicionamiento > Seguimiento 6ptico > OGS 600 > (modelo de equipo)
> Descargas > Software / controlador

% Copie el archivo en un directorio apropiado de su disco duro y descomprima el archivo zip.
% Inicie el archivo Setup_0OGS600.exe y siga las instrucciones que aparecen en la pantalla.

% El asistente para la instalacion instala el software y crea un vinculo g3 en el escritorio y en el menu de
inicio.

6.2 Inicio del software de configuracion/diagnoéstico

% Inicie el software de configuracion a través del vinculo OGS 600 del escritorio o a través del menu de
inicio.

6.3  Descripcidn breve del software de configuracién/diagnéstico

El software de operacion esta concebido para adquirir una vision general de las funciones del sensor. A
tal fin se visualizan valores de medicién y pistas detectadas.

Hay una funcion para registrar valores brutos y datos de la pista guia.
Asi, los equipos CANopen se pueden configurar a través de la interfaz RS232.
El software de operacion ofrece las siguientes funciones

+ Actualizacion del firmware con cargador de arranque UART
* Visualizacion de los valores medidos

* Memorizacion de los valores medidos

* Visualizacién de las pistas guia detectadas

* Visualizacién de los ajustes de filtro

» Cambio manual de los ajustes de filtro

+ Ejecucién de los diferentes modos de Teach para los filtros
» Consulta de los datos de proceso

 Lectura de pistas validas y no validas

 Lectura y escritura de indices

» Configuracion de las caracteristicas CANopen
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7 Puesta en marcha

71 Protocolo de comunicacion de interfaces en serie (UART)
Para las interfaces en serie RS232, RS485 y RS422 rigen los siguientes ajustes por defecto.

Velocidad de transmision [bit/s] 115200

Parity Impar (odd)

Bits de datos 8

Bits de stop 1

Numero de nodo 1

Tiempo minimo de respuesta Puede ajustarse con RS485, vea el parametro RS485Delay
(indice 149).

Tabla 7.1: Ajuste de fabrica del protocolo de comunicacién de interfaces en serie

7.1.1 Direccion del nodo RS485/RS422

La direccion del nodo se puede ajustar usando el indice 70 UART Node No (vea capitulo 7.2 «Directorio
de objetos de interfaces en serie (UART)»). Se recomienda modificar la direccidn por defecto (default) en
el caso que con RS485/RS422 haya varios equipos conectados en el bus.

En el caso de que se restablezcan los ajustes de fabrica de un equipo, se restablecera la direccion default
(1). Con ello se evitara una colision de direcciones.

7.1.2 Tratamiento de errores

Se captan y/o se da respuesta a los siguientes errores en la comunicacion:

» Muy pocos caracteres:
tras el timeout (1,6 ms) se borra el bufer de recepcién -> ningun telegrama de error.

» Demasiados caracteres: no se puede detectar. Se procesan los caracteres validos (chequeo CRC),
los demas caracteres son ignorados.

* CRC erréneo: telegrama de error 8112,

* Error en la recepcion (error Parity:, ...): telegrama de error 8113,

Identificacion errénea: telegrama de error 8111y,

+ Maximo tiempo de respuesta del sensor a una consulta: 1,2ms

7.1.3 Acceso de indice
Estructura basica del protocolo:

Byte O |Byte1 |Byte2 |Byte3 |Byte4 |Byte5 |Byte6 |Byte7 |Byte8 |Byte9

N° nodo/ | Longitud | indice indice Subindic | Datos 0 |Datos 1 |Datos 2 |Datos 3 |CRC

identifica lowbyte |highbyte |e
cion
Byte 0: siempre contiene la direccion del equipo (numero de nodo). Se puede modificarlo. La

identificacién indica lo que se va a hacer: leer, escribir, solicitar datos de proceso.
Bit 3...0: identificacion
Bit7...4: n° de nodo n

Byte 1: contiene la cantidad de bytes de datos.
La longitud se cuenta a partir del byte 5 hasta el byte n-1
Byte 2: contiene el byte low del indice a leer o a escribir.
Byte 3: contiene el byte high del indice a leer o a escribir.
Byte 4: contiene el subindice del indice a leer o a escribir.

Byte 5...n: datos que se leen o se escriben.
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Byte n+1: CRC se calcula desde el byte 0 al byte n. Método: XOR con valor inicial 0.

En los accesos a un indice, por medio de la identificacion se distingue lo que se va a hacer. Hay tres iden-
tificaciones de consultas diferentes. El sensor retorna una identificacion correspondiente a la consulta.
Cuando se ha detectado un error en la transmision de datos, en la respuesta se da la identificacion nFy, y
el codigo de error (vea capitulo 7.1.5 «Codigos de error»).

Identificaciones
Tipo Identificacién Identificacion Funcién de byte 1 «longitud»
Consulta Respuesta del
sensor
Lectura mp My Respuesta del sensor:
La longitud indica cuantos datos envia el
sensor: a partir del byte 5 sin byte CRC
Escritura nz, m8n Escritura en el sensor:
La longitud indica cuantos datos se envian al
sensor; si la longitud de datos sobrepasa la
longitud del objeto, se retornara un error.
Datos de proceso| n3, nCh,
Error ey
n= Numero del nodo

Tabla 7.2: Identificaciones para operar con los indices
Ejemplo:
Tipo Byte 0 Byte 1 Byte2 |[Byte3 |Byte4 Byte 5 |Byte n+1

N° nodo/ Longitud | indice  |indice | Subindice| Datos n |CRC
Identificacion lowbyte | highbyte

Consulta|Lectura |11y, 0 C8,, 00y, 0 CRC

Res- Lectura |14y Cantidad | C8}, 00y 0 Datos n |CRC

puesta Bytes de

datos

Tabla 7.3: Ejemplo de una consulta para leer el byte

N° nodo: 1

indice: 200 (LowByte: C8;,, HighByte:00},)

7.1.4 Datos de proceso

Hay diferentes tipos de datos de proceso. Estos sirven para consultar diversas informaciones.

Ademas, enviando la consulta del byte de datos de proceso se puede modificar un ajuste para la funcion
«Bifurcacién» en el sensor.
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Consulta de datos de proceso
La estructura de la consulta desde el byte 0 hasta el byte 4 es igual en todos los tipos de datos de proceso.

Tipo Byte 0 |Byte 1 Byte2 |Byte3 |[Byte4

Consulta|PD n3y, Tipo PD |PD-In1 |PD-In2 |CRC

Byte 0: siempre contiene la direccion del equipo (numero de nodo). Se puede modificarlo. La
identificacion indica lo que se va a hacer: solicitar datos de proceso (PD).

Bit 3...0: identificacion

Bit7...4: n° de nodo n

Byte 1: contiene los tipos de datos de proceso: 1,2,4,5,607.

Byte 2: PD-In1:
Se pueden escribir datos en el sensor para modificar ajustes (ejemplo: funcion
«Bifurcacién»). El ajuste modificado actua por primera vez en la siguiente consulta de datos
de proceso (PD).

Byte 3: PD-In2:
Reserva.
Byte 4: CRC se calcula desde el byte 0 al byte 3. Método: XOR con valor inicial 0.

Respuesta de datos de proceso

Tipo Byte 0 |Byte 1 Byte2 |Byte3 |[Byten |Byten+1

Res- PD nCy, Longitud | Estado | Con- Datos CRC
puesta Datos PD traste
utiles
Tabla 7.4: Requerimiento de datos de proceso:
Byte 0: numero de dispositivo e identificacion (en este caso nCy)
Byte 1: es la cantidad de bytes de datos utiles enviados, variando segun el tipo de datos de proceso.
Byte 2: estado de datos de proceso, contiene las ocho informaciones principales acerca de las pistas
detectadas.
Byte 3: contraste es un valor reducido a 8 bits, valor que indica el contraste de la pista.
Byte 4: datos de las pistas detectadas

Byte n+1: el ultimo byte es el byte CRC.

Byte de estado en los datos de proceso

El byte de estado en los datos de proceso se compone de 8 bits, los cuales proporcionan un estado para
cada filtro y el alcance del umbral de aviso para un filtro. Se emite si hay o no un error global, o cuando
no se ha detectado ninguna pista.

El estado esta activo siempre que esta fijado el bit correspondiente.

Bit O: Error general —> Lectura del indice 201 Error

Bit 1: Aviso de contraste minimo vea capitulo 8.6 «Filtro «Contraste minimo»»
Bit 2: Aviso de amplitud de pista vea capitulo 8.7 «Filtro «<Amplitud de pista»»
Bit 3: Error de ancho de pista vea capitulo 8.5 «Filtro «Ancho de pista»»
Bit 4: Error de contraste minimo vea capitulo 8.6 «Filtro «Contraste minimo»»
Bit 5: Error de amplitud de pista vea capitulo 8.7 «Filtro «<Amplitud de pista»»
Bit 6: Bifurcacion activa vea capitulo 8.4 «Bifurcacion»

Bit 7: Ninguna pista detectada —> Comprobar pista guia/base

o Los datos para las pistas (posiciones de aristas, contraste) que sean declarados no validos por

un filtro, no se emiten a través de los datos de proceso.

7.1.4.2 Byte de contraste en los datos de proceso

Para poder valorar el estado 6ptico de la pista, una dimension importante es la diferencia entre la cantidad
de luz reflejada por la base junto a la pista guia y la cantidad de luz reflejada por la propia pista guia.
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Este valor se define con el siguiente célculo (vea también Fig. 8.6):
Contraste = Amplitud_del_entorno - Amplitud_de_la_pista
Este valor se conoce al poner en marcha el sistema. Circulando por la pista guia cuando esta nueva se
puede determinar el peor contraste de la instalacion.
Durante el funcionamiento se puede comprobar continuamente el estado de la pista guia.

Valores de salida del contraste en los datos de proceso

Cuando se detecta una pista valida se emite el contraste de esa pista.

Cuando se detecte mas de una pista valida, se emitira el contraste de la pista que tenga el peor
contraste, p. €j. en una bifurcacion.

Conversién
Para poder comparar el valor del contraste en los datos de proceso con los valores en los indices de los
filtros «Contraste minimo» o «Amplitud de pista», se tendra que multiplicar por 100 el valor de los datos
de proceso.

Contraste = HexinDec(byte 3) * 100

7.1.4.3 Tipo 1 de datos de proceso

El tipo 1 de datos de proceso emite la posicion de una arista izquierda y una derecha.

Cuando el sensor encuentra una pista se emiten la arista izquierda y la arista derecha de esa pista.
Cuando el sensor encuentra dos pistas se emiten la arista izquierda mas extrema y la arista derecha mas
extrema de las pistas detectadas.

Si estan activos filtros tales como el «ancho de pista», el «contraste minimo» o la «xamplitud de pista»,
éstos actuan en el tipo 1 de datos de proceso.

Filtro «Ancho de pista» = Off

|®
©

Pista guia, aqui pista oscura sobre base clara
Avrista izquierda de la pista guia

Arista derecha de la pista guia

Ancho del campo de medicion del sensor

o0 w>»

Fig. 7.1: Salida de la arista izquierda y de la arista derecha con tipo 1 de datos de proceso.

El filtro «Ancho de pista» esta en Fig. 7.1 off, porque en otro caso no se detectaria la pista ancha en el
nucleo de la bifurcacion.

Estando activo el filtro del ancho de pista se puede usar alternativamente la funcién «Bifurcacion» (vea
capitulo 8.4 «Bifurcacién»). A tal fin, con el requerimiento de los datos de proceso también se emitira una
informacion en el byte 2 (datos).
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Consulta de datos de proceso del tipo 1

Tipo Byte 0 Byte 1 Byte2 |Byte3 |[Byte4
N° nodo / Tipo PD |PD-In1 |[PD-In2 |CRC
identificacién
Consulta|PD 13, 1h On On CRC
Tabla 7.5: Consulta datos de proceso tipo 1

Respuesta datos de proceso tipo 1

Byte 0 Byte 1 Byte2 |Byte3 |[Byte4 |Byteb |Byte6 |Byte7 |[Byte8
N° nodo/ Longitud | Estado | Contras- | Arista Arista Arista Arista CRC
Identificacion | datos PD te izquierda | izquierda | derecha | derecha
utiles lowbyte |highbyte | lowbyte |highbyte

Res- 1 Ch 04h Oh 78h BOh 04h 14h 05h

puesta

Tabla 7.6: Ejemplo de respuesta de datos de proceso del tipo 1

Contraste =120 * 100 = 12000 LSB

Arista izquierda de la pista =1200/10 =120,0 mm
Arista derecha de la pista =1300/10 = 130,0 mm

7.1.4.4 Tipo 2 de datos de proceso

El tipo 2 de datos de proceso indica la posicion de la primera arista izquierda encontrada y la posicién de
la primera arista derecha encontrada. Pero no se determina ninguna conexién entre las aristas encon-
tradas. Tampoco se busca ninguna pista.

Si solo hay una arista, esta también se indica como arista izquierda o derecha.
Definicidn de izquierda o derecha
La izquierda del equipo es donde se encuentra el conector terminal.
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|®

m ®

Pista guia, aqui pista oscura sobre base clara
Avrista izquierda de la pista guia

Arista derecha de la pista guia

Ancho del campo de medicion del sensor

o0 w>»

Fig. 7.2: Salida de la arista izquierda y de la arista derecha con tipo 2 de datos de proceso.

Consulta de datos de proceso del tipo 2

Tipo Byte 0 Byte 1 Byte 2 |Byte 3
N° nodo / Tipo PD | Datos de| CRC
identificacion entrada
Consulta|PD 13, 02, 00y, CRC
Tabla 7.7: Consulta datos de proceso tipo 2

Respuesta datos de proceso tipo 2

Byte 0 Byte1 |(Byte2 |Byte3 |Byte4 |[Byte5 |Byte6 |Byte7 |[Byte8
N° nodo/ Longitud | Estado | Con- Arista Arista Arista Arista CRC
Identificacion | datos PD traste |izquierda|izquierda|derecha | derecha
utiles lowbyte |highbyte | lowbyte |highbyte
Res- 1Ch O4h OOh 78h BOh 04h 14h 05h BDh
puesta
Tabla 7.8: Ejemplo de respuesta de datos de proceso del tipo 2
Contraste =120*100 = 12000 LSB

Arista izquierda de la pista =1200/10 =120,0 mm

Arista derecha de la pista =1300/10 = 130,0 mm

Maximo valor representado

Si solo se detecta una arista, el valor para la arista no detectada salta a 380,0.

Filtro para los datos de proceso del tipo 2
Con los datos de proceso del tipo 2, funcionan los siguientes tipos de filtro:

1. Filtro «Contraste minimo» Capitulo 8.6
Este afecta a todas las aristas que emiten una pista correlativa en las que las aristas derechas e
izquierdas estan colocadas directamente unas detras de las otras.
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2. Filtro «<Amplitud de pista» Capitulo 8.7
Este afecta a todas las aristas que emiten una pista correlativa en las que las aristas derechas e
izquierdas estan colocadas directamente unas detras de las otras.

Novedad:

3. Filtro «Contraste minimo» para bordes marginalesindice UART 113

4. Histéresis para la posicion de bordes marginales indice UART 114

Los bordes marginales son aristas que no emiten ninguna pista y que ocurren principalmente cuando la
pista se sale del rango de deteccién del sensor.

juntos. Siempre estan activos y no se pueden desactivar.

o Los filtros «Contraste minimo» y «Histéresis» para los bordes marginales siempre actdan

Ejemplo:
La pista se desplaza hacia la izquierda fuera del campo de visién del sensor. En la posiciéon 15,0 mm se
supera el contraste minimo ajustado en el indice 113. El sensor memoriza esta posicion como ultimo valor
valido.
Si la pista vuelve a entrar de la izquierda al campo de visidén del sensor, se debe cumplir primero el
contraste minimo. Si es la misma pista, esta se vuelve a poner en la posicion 15,0 mm. Antes de emitir la
arista, ahora la posicion de la arista debe ser ademas mayor al valor del indice 114.

indice 114 = 100 -> 10 mm

15,0 mm + 10 mm = 25 mm

A partir de la posicion 25 mm, se emite la arista.

Nombre indice |Longi- | Acceso | Datos | Acercade
tud *Valo-
del res
indice por
[bytes] defecto
Contraste minimo para bordes margi-| 113 2 RW 5500 Unidad [LSB]
nales
Histéresis para la posicion de los 114 2 RwW 50 100 corresponde a una
bordes marginales histéresis 10 mm
Unidad [mm * 10]

Tabla 7.9: Sinopsis de los indices para el filtro «Contraste minimo»

7.1.4.5 Tipo 4 de datos de proceso

El tipo 4 de datos de proceso emite las posiciones de hasta seis pistas detectadas.

Cuando el sensor encuentra una pista se emiten la arista izquierda y la arista derecha de esa pista.
Cuando el sensor encuentra dos o mas pistas se emiten las aristas izquierdas y derechas de todas las
pistas validas. Las pistas se disponen en los datos de proceso conforme a la posiciéon en que han sido
encontradas, en orden ascendente. La pista con la posicion minima se emite siempre en primer lugar, por
lo que es siempre la pista nimero 1. Todas las demas pistas se van incorporando en orden ascendente
de acuerdo con su posicion, incrementandose respectivamente el nimero de pista.

Si estan activos filtros tales como el «ancho de pista», el «contraste minimo» o la «xamplitud de pista»,
éstos actuan en el tipo 4 de datos de proceso.
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Filtro «Ancho de pista» = Off

I®

Pista guia, aqui pista oscura sobre base clara
Avrista izquierda de la pista guia
Arista derecha de la pista guia

Ancho del campo de medicion del sensor

Fig. 7.3:

Salida de la arista izquierda y de la arista derecha con tipo 1 de datos de proceso.

El filtro «Ancho de pista» esta en Fig. 7.3 off, pudiendo reconocerlo porque se detecta la pista ancha en
el nucleo de la bifurcacién. Estando activo el filiro del ancho de pista se puede usar alternativamente la
funcién «Bifurcacion» (vea capitulo 8.4 «Bifurcacién»). A tal fin, con el requerimiento de los datos de

proceso también se emitira una informacion en el byte 2 (datos).

Consulta de datos de proceso del tipo 4

Tipo Byte 0 Byte1 |(Byte2 |Byte3 |Byte4
N° nodo / Tipo PD |PD-In1 |PD-In2 |CRC
identificacién
Consulta|PD 13, 04y, Op, Op, CRC
Tabla 7.10: Consulta datos de proceso tipo 4
Respuesta datos de proceso tipo 4
Byte 0 Byte1 |Byte2 |[Byte3 |Byte4 |Byte5 |[Byte6 |Byte7
Pista 1
N° nodo/ Longitud | Estado |Con- |Arista Arista Arista Arista
Identificacion| datos PD traste |izquierda|izquierda|derecha |derecha
utiles lowbyte |highbyte | lowbyte |highbyte
Res- 1Ch 08h Oh 78h BOh 4h 14h 05h
puesta
Byte 8 |Byte 9 Byte 10 |Byte 11 |Byte 12
Pista 2
Arista Arista Arista Arista CRC
izquierda | izquierda derecha | derecha
lowbyte | highbyte lowbyte | highbyte
DCy, 05, 40, 6
Tabla 7.11: Ejemplo de respuesta de datos de proceso del tipo 4 con 2 pistas
Contraste =120*100 = 12000 LSB
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Arista izquierda de la pista 1
Arista derecha de la pista 1
Arista izquierda de la pista 2
Arista derecha de la pista 2

=1200/10=120,0 mm
=1300/10=130,0 mm
= 1500/ 10 = 150,0 mm
= 1600/ 10 =160,0 mm

Leuze

Partiendo de la cantidad de bytes de datos utiles se puede calcular cuantas pistas se han encontrado:
* por arista 2 bytes.
* por pista 2 aristas.
=> Por tanto, por cada pista resultan 4 bytes de datos Utiles.

7.1.4.6 Tipo 5 -7 de datos de proceso

La funcién y el contenido corresponden a los datos de proceso del tipo 2. Con los datos de proceso del
tipo 5 hasta 7, se puede reducir la cantidad de datos.

Se puede consultar la siguiente informacion:
» Datos de proceso del tipo 5: arista izquierda
» Datos de proceso del tipo 6: centro de la pista
» Datos de proceso del tipo 7: arista derecha

Consulta de datos de proceso del tipo 5 - 7

Tipo Byte 0 Byte 1 Byte 2 |Byte 3
N° nodo / Tipo PD | Datos de| CRC
identificacion entrada
Consulta|PD 134 5h 00 CRC
Tabla 7.12: Consulta datos de proceso tipo 5 - 7
Respuesta datos de proceso tipo 5 -7
Byte 0 Byte 1 Byte 2 |Byte 3
N° nodo/ Arista Arista CRC
Identificacion | lowbyte | highbyte
Res- 1Ch 04h OOh CRC
puesta
Tabla 7.13: Ejemplo de respuesta de datos de proceso del tipo 5 - 7

7.1.4.7 Tipo de datos de proceso 8 (a partir del firmware v1.9)

El tipo de datos de proceso 8 funciona exactamente como el tipo de datos de proceso 4. La Unica dife-
rencia es que la cantidad de datos procedentes del sensor siempre es la misma. En una solicitud, siempre
se emiten 6 aristas, independientemente de cuantos cantos haya detectado realmente el sensor.

Esto tiene la ventaja de que la longitud de datos siempre es de 17 bytes y esto facilita su procesamiento
en el control.

Cuando el sensor detecta menos de 6 aristas (3 pistas), se escribe el valor 3800 en la posicion de arista

vacia.

Consulta de datos de proceso del tipo 8

Tipo Byte 0 Byte 1 Byte 2 |Byte3
N° nodo / Tipo PD | Datos de| CRC
identificacién entrada
Consulta| PD 13, 8 00y, CRC
Tabla 7.14: Consulta datos de proceso tipo 8
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Respuesta datos de proceso tipo 8

Byte 0 Byte1 |(Byte2 |Byte3 Byte4 |(Byte5 |Byte6 |Byte7
Pista 1
N° nodo/ Longitud | Estado | Contraste | Arista Arista Arista Arista
Identificacion | datos PD izquierda | izquierda | derecha | derecha
utiles lowbyte |highbyte | lowbyte |highbyte

Res- 1Ch 08h Oh 78h BOh 4h 14h 05h

puesta

Byte 8 |Byte 9 Byte 10 |Byte 11 |Byte 12 |Byte 13 |Byte 14 |Byte 15 |Byte 16

Pista 2 Pista 3

Arista Arista Arista Arista Arista Arista Arista Arista CRC

izquierda | izquierda derecha | derecha |izquierda |izquierda|derecha |derecha

lowbyte | highbyte lowbyte | highbyte | lowbyte | highbyte | lowbyte |highbyte

DCy, 05, 40y 6 D8, (0] = D8, (0] =

Tabla 7.15: Ejemplo de respuesta de datos de proceso del tipo 8 con 2 pistas detectadas en una

emision de 3 pistas.

Contraste = 0x78 =120 * 100 = 12000 LSB

Arista izquierda de la pista 1 = 0x04B0 =1200/10=120,0 mm

Arista derecha de la pista1 = 0x0514 =1300/10 =130,0 mm

Arista izquierda de la pista 2 = 0x05DC =1500/10 = 150,0 mm

Arista derecha de la pista 2 = 0x0640 =1600/10 = 160,0 mm

Arista izquierda de la pista 3 = OxOEDS8 =3800/ 10 =380,0 mm

Arista derecha de la pista 3 = 0x0EDS8 = 3800/ 10 =380,0 mm
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Cddigo de Descripcién del error Reaccion
error
8011y El indice no existe / no esta habili- | Comprobar indice
tado
8012, El subindice no existe / no esta habi-| El subindice tiene que ser siempre 0
litado
8020, Servicio temporalmente no disponi- | Repetir varias veces; en otro caso, sensor ave-
ble (la funcion de memoria para flash | riado
sigue ocupada aun)
8023y, Acceso denegado (indice Write Comprobar indice (vea Tabla 7.18)
Only)
8030y, El valor queda fuera del rango de Comprobar el valor que se va a escribir en el
valores autorizado indice (vea Tabla 7.18)
8031y, Se ha rebasado el maximo del rango | Comprobar el valor que se va a escribir en el
de valores autorizado indice (vea Tabla 7.18)
8032, No se alcanza el minimo del rango | Comprobar el valor que se va a escribir en el
de valores autorizado indice (vea Tabla 7.18)
8033y, Se ha rebasado la longitud maxima | Comprobar longitud de datos (vea Tabla 7.18)
del objeto
8034, No se ha alcanzado la longitud Comprobar longitud de datos (vea Tabla 7.18)
minima del objeto
8035y, Comando desconocido indice 2 Comprobar el valor. Comando no existente
(vea Tabla 7.19)
8082, Error interno -> Cancelacion Repetir varias veces; en otro caso, sensor ave-
riado
8111y UART: identificacion errénea Comprobar identificacion (identificaciones
vélidas, vea Tabla 7.2)
8112, UART: CRC erréneo Comprobar calculo CRC
8113, Receive Error (Parity, ...) Repetir varias veces; en otro caso, sensor ave-
riado
Tabla 7.16: Cadigos de error para la transmision de datos
7.2  Directorio de objetos de interfaces en serie (UART)
Tipos de datos Acceso:
string Convertir bytes en caracteres ASCII en orden entrante RwW Read Write
uint16 Disposicion: [ LowByte, Highbyte ] RO Read Only
uint32 Disposicion: [ LowByte, LowerByte, HigherByte, Highbyte] | WO Write Only
array_uint16 | Disposicion: [ LowByte1, Highbyte1, LowByte2, HighByte2,
]
int16 Disposicion: [ LowByte, Highbyte ]
Tabla 7.17: Directorio de objetos — Tipos de datos y acceso
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UART | UART | Nombre Descripcion Acceso| Comentario Default| Rango | Longi- | Tipo de
Indice |Sub de tud datos
indice valores | [byte]

24 04 System Command| Comando del sis- | WO Vea Tabla 7.19 2
tema
164 0y Vendor Name Fabricante del RO Leuze electronic GmbH + Co. KG 32 string
equipo
174 0Og4 Vendor Text Texto del fabri- RO Leuze electronic - the sensor people 38 string
cante
184 04 Product Name Denominacién del | RO <Product Name> 32 string
producto
194 04 Product ID Cédigo del equipo| RO <Caodigo> 16 string
204 04 Proauct Text Texto del pro- RO <Product Text> 32 string
ducto
214 04 Serial Number Numero de serie | RO <Serial Number> 16 string
del equipo
224 0y Hardware Revision| Version del RO <Hardware Revision>, p. ej. 000B 8 string
hardware del
equipo
234 0Oy Firmware Revision| Version del RO <Firmware Revision>, p. ej. 1.1 8 string
firmware del
equipo
704 0g4 UART Node No | Direccion de nodo | RW Direccion del equipo RS485/RS422 1 0..15 |2 uint16
UART
T4 0y UART Baudrate | Velocidad de RwW Para uso futuro 2 uint16
transmision
UART
724 0g4 Can Node No Direccién de nodo | RW Direccion del equipo CANopen 10 0...127| 2 uint16
CAN
734 04 CAN Baudrate Velocidad de RwW 0 =1 Mbit/s 0 0.8 |2 uint16
transmision CAN 1 =no usado
2 =500 kBit/s
3 =250 kBit/s
4 =125 kBit/s
5 =100 kBit/s
6 = 50 kBit/s
7 =20 kBit/s
8 =10 kBit/s
754 04 UserMode UserMode RW Bit 0: 1 = pista oscura; 0 = pista clara | Bit0= | 0... 2 uint16
Bit 1: compensacion angular activa 1 65535
Bit 2: Filtro: ancho de pista
Bit 3: Filtro: contraste
Bit 4: Filtro: amplitud
Bit 5: Teach ancho de pista
Bit 6: Teach contraste
Bit 7: Teach amplitud
Bit 8; pista retroreflexiva
764 0y Qproperty Comportamiento | RW 04: Off, 0 0..2 |2 uint16
de la salida si no 14: On,
hay ningun valor 24: sin variacion,
medido rige para ambas salidas
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UART | UART | Nombre Descripcién Acceso| Comentario Default| Rango | Longi- | Tipode
indice |Sub de tud datos
indice valores | [byte]

774 0y Q1UpperSwitching| Punto de RW Con supervision de pista: 0 0... 2 uint16
Point conmutacion rango: 0...3000 (version larga del 65535

superior para equipo),
salida SW_IO rango: 0...1500 (version corta del
(pin 4) equipo),
unidad: 0,1mm
Con supervision del contraste:
Rango: 0...21200, unidad: [LSB]
784 0Oy Q1LowerSwitching| Punto de RW Con supervisién de pista: 0 0... 2 uint16
Point conmutacion infe- rango: 0...3000 (version larga del 65535
rior para equipo),
salida SW_IO rango: 0...1500 (version corta del
(pin 4) equipo),
unidad: 0,1mm
Con supervision del contraste:
Rango: 0...21200, unidad: [LSB]
794 0Oy Q1LightDark Comportamiento | RW 04: Q = high fuera de los puntos de 0 0...1 2 uint16
de conmutacion conmutacion,
claridad/oscuri- 14: Q = high dentro de los puntos de
dad para conmutacion,
salida SW_IO vea Tabla 5.1
(pin 4)
804 0y Q1SwitchPtMode | Modo del punto | RW 04: salida desactivada 0 0.2 |2 uint16
de conmutacién 14: supervision de pista
para 24: supervision del contraste
la salida SW_IO
(pin 4)
814 Oy Q1Hysteresis Histéresis de RwW Con supervisién de pista: 20 0... 2 uint16
conmutacion para rango: 0...3000 (version larga del 65535
salida SW_IO equipo),
(pin 4) rango: 0...1500 (version corta del
equipo),
unidad: 0,1mm
Con supervision del contraste:
Rango: 0...21200, unidad: [LSB]
824 04 Q2UpperSwitching| Punto de RW Con supervision de pista: 0 0... 2 uint16
Point conmutacion rango: 0...3000 (version larga del 65535
superior para equipo),
salida 10 rango: 0...1500 (version corta del
(pin 2) equipo),
unidad: 0,1mm
Con supervision del contraste:
Rango: 0...21200, unidad: [LSB]
834 0y Q2LowerSwifching| Punto de RW Con supervision de pista: 0 0... 2 uint16
Point conmutacion infe- rango: 0...3000 (version larga del 65535
rior para equipo),
salida 10 rango: 0...1500 (version corta del
(pin 2) equipo),
unidad: 0,1mm
Con supervision del contraste:
Rango: 0...21200, unidad: [LSB]
844 Oy Q2L ightDark Comportamiento | RW 04: Q = high fuera de los puntos de 0 0...1 2 uint16
de conmutacion,
conmutacion cla- 14: Q = high dentro de los puntos de
ridad/oscuridad conmutacion,
para vea Tabla 5.1
salida 10
(pin 2)
Leuze electronic GmbH + Co. KG OGS 600 37



Leuze

UART | UART | Nombre Descripcién Acceso| Comentario Default| Rango | Longi- | Tipode
indice | Sub de tud datos
indice valores | [byte]

854 0y Q2SwitchPtMode | Modo del punto | RW 04: salida desactivada 0 0.2 |2 uint16

de conmutacién 14: supervision de pista
para 24: supervision del contraste
salida 10
(pin 2)
864 04 Q2Hysteresis Histéresis de RW Con supervision de pista: 20 0... 2 uint16
conmutacion para rango: 0...3000 (version larga del 65535
salida 10 equipo),
(pin 2) rango: 0...1500 (version corta del
equipo),
unidad: 0,1mm
Con supervision del contraste:
Rango: 0...21200, unidad: [LSB]
874 0y Q1UserConfig Configuracion de | RW 04: no activa 0 0.3 |2 uint16
la salida SW_IO 14: Out_PP (push-pull)
(pin 4) 24: Out_NPN
34: Out_PNP
884 0Oy Q2UserConfig Configuracién de | RW Op: no activa 0 0... 2 uint16
la salida/entrada 1h: Out_PP (push-pull) 65535
10 2;,: Out_NPN
(pin 2) 31: Out_PNP
104: entrada de desactivacion
In_NPN
105, entrada de desactivacion
In_PNP
304,,: entrada de activacion In_NPN
305;: entrada de activacion In_PNP
1004 |04 TraceWidthMax | Maximo ancho de | RW Para el ajuste manual (jcambia con un | 490 0... 2 uint16
pista Teach de ancho de pistal), 65535
unidad: 0,1mm
1014 0g4 TraceWidthMin Ancho de pista RW Para el ajuste manual (jcambia con un| 290 0... 2 uint16
minimo Teach de ancho de pista!), 65535
unidad: 0,1mm
1024 |04 TraceWidthTol Tolerancia del RW Sélo se necesita para el Teach, 100 0... 2 uint16
ancho de pista unidad: 0,1mm. 65535
1034 |04 TraceContrastMin | Contraste minimo| RW Unidad: [LSB] 5500 |O... 2 uint16
65535
1044 |Og4 TraceConlrast- Umbral de aviso | RW Unidad: % 20 1...100( 2 uint16
Warning del contraste
en %
1054 |0Og4 TraceContrastTol | Tolerancia del RwW Sélo se necesita para el Teach, 30 0... 2 uint16
contraste unidad: [LSB] 65535
1064 04 TraceAmplitude- | Amplitud minima | RW Unidad: [LSB] 2500 |O... 2 uint16
Min 65535
1074 | Og TraceAmplitu- Umbral de aviso | RW Unidad: % 20 1...100( 2 uint16
deWarning de amplitud
en %
1084 |04 TraceAmplitudeTof Tolerancia de la | RW Sélo se necesita para el Teach, 1000 |O... 2 uint16
amplitud para unidad: [LSB] 65535
Teach
1094 |0Og4 UserOffset Offset para salida| RW Valor de salida DP = posicion de arista | 0 -32768 | 2 int16
de datos de pro- + offset
ceso 32767
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UART | UART | Nombre Descripcién Acceso| Comentario Default| Rango | Longi- | Tipode
indice |Sub de tud datos
indice valores | [byte]

1104 | Og SwitchTra- Factor del ancho | RW Factor para el ensanchamiento de la | 150 0... 2 uint16
ceWidthFactor de pista para pista estando activa la funcion de 65535

funcién de bifurcacion (vea indice 170y),
bifurcacion unidad: %
111y |04 SwitchDevia- Valor limite infe- | RW Se usa cuando esté activa la funcion | 250 0... 2 uint16
tionThr rior de la de bifurcacion, 65535
desviacién con unidad: [LSB]
bifurcacion
1124 |04 TraceTeachThr | Umbral que se RW Unidad: [LSB] 7000 |O... 2 uint16
reprograma 65535
1494 | 0Oy RS485Delay Retardo antes de | RW Retardo tras recibir un telegrama hasta | 1 0... 2 uint16
la emision RS485 que se envia la respuesta, unidad: ms 65535
1514 | Og UserState Estado RO Bit 0 = 1: compensacién angular ok 0 0... 2 uint16
Bit 1 = 1: Teach pista ok 65535
1704 | Og4 SwitchNumber Funcion de RW Activacion de la funcién de bifurcacién | 0 0..6 |2 uint16
bifurcacion para pista guia:

04: funcién de bifurcacion inactiva

14: funcién de bifurcacion activa para
pista guia 1

24: funcién de bifurcacion activa para
pista guia 2

34: funcion de bifurcacion activa para
pista guia 3

44: funcién de bifurcacion activa para
pista guia 4

54: funcion de bifurcacion activa para
pista guia 5

64: funcién de bifurcacion activa para
pista guia 6

2004 |04 Estado Estado del sensor| RO Bit 0: Error global 0 0... 2 uint16

Bit 1: Factores de compensacion 65535
validos

Bit 2: Teach, medicion de
compensacién en curso

Bit 3: Aviso de contraste de pista

Bit 4: Aviso de amplitud de pista

Bit 5: Error de ancho de pista

Bit 6: Error de contraste

Bit 7: Error de amplitud

Bit 8: Aviso de tension de
alimentacion

Bit 9: Error de tensién de alimentacion

Bit 10: Error de Teach

Bit 11: Error de compensacion

Bit 12: Funcién de bifurcacién activa

Bit 13: Error de bifurcacion: pista des-
conocida

Bit 14: Ninguna pista detectada
(cantidad de aristas < 2)

Bit 15: lluminacién LED activa cuando
bit=1
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UART | UART | Nombre Descripcién Acceso| Comentario Default| Rango | Longi- | Tipode
indice |Sub de tud datos
indice valores | [byte]
201y |04 Error Descripcion del | RO Bit 0: Teach: faltan valores de 0 0... 4 uint32
error compensacion 2324
Bit 1: Teach: pistas validas > 1; pistas
no validas; bifurcacion activa
Bit 2: Compensacion angular:
faltan valores de compensacién
Bit 3: Compensacion angular:
pista o arista detectadas
Bit 4: Error de hardware:
Error Mess Interrupt
Bit 5: Aviso de tension de
alimentacion
Bit 6: Error de tensién de alimentacion
Bit 7: Bifurcacion: pista desconocida
2024 |04 Pixel Pixel individual RO Amplitud de las 94 sefales del recep- 0... 188 array
valores medidos tor, 65535 _uint16
unidad: [LSB]
2054 |04 TraceValidNum | Pistas validas: RO Valor:0 ... 6 0 0.6 |2 uint16
cantidad
2064 |04 TraceValidPixel | Pistas validas: RO Contiene los datos brutos de aristas de | 0 0... 24 array
pixel las pistas validas 65535 _uint16
2074 |04 TraceValidSubPr- | Pistas validas: RO Contiene las posiciones de aristas de | 0 0... 24 array
xel subpixel en mm las pistas validas, unidad: [mm] (vea 65535 _uint16
Capitulo 8.8)
2084 0g4 TraceValidAmp Pistas validas: RO Contiene la amplitud del entornoy de |0 0... 24 array
amplitud la pista valida, unidad: [LSB] 65535 _uint16
(vea Capitulo 8.8)
2094 |04 TraceValidThres- | Pistas validas: RO Contiene el umbral para la posicién de | 0 0... 24 array
hold umbral arista de cada pista detectada, unidad: 65535 _uint16
[LSB]
2104 |04 TraceValidStatus | Pistas validas: RO Se sefializa el estado de cada pista 0 0... 12 array
estado valida: 65535 _uint16
Bit 0: Aviso de contraste
Bit 1: Aviso de amplitudes de pistas
(Vea Capitulo 8.8)
2114 | 04 TracelnvalidNum | Pistas no validas: | RO Valor:0... 6 0 0.6 |2 uint16
cantidad
2124 |04 TracelnvalidPixel | Pistas no validas: | RO Contiene los datos brutos de aristas de | 0 0... 24 array
pixel las pistas no vélidas 65535 _uint16
2134 |04 TracelnvalidSub- | Pistas no vélidas: | RO Contiene las posiciones de aristas de |0 0... 24 array
Pixel subpixel en mm las pistas no validas, unidad: [mm] 65535 _uint16
(vea Capitulo 8.8)
2144 0g4 TracelnvalidAmp | Pistas no validas: | RO Contiene la amplitud del entornoy de |0 0... 24 array
amplitud la pista no valida, unidad: [LSB] 65535 _uint16
(vea Capitulo 8.8)
2154 | 04 TracelnvalidStatus| Pistas no validas: | RO Se sefializa el estado de cada pistano | 0 0... 12 array
estado valida: 65535 _uint16
Bit 0: Error de contraste
Bit 1: Error de amplitudes de pistas
Bit 1: Error de anchos de pistas
(Vea Capitulo 8.8)
2164 |04 Contrast Minimo contraste | RO Unidad: [LSB] 0 0... 2 uint16
de todas las pis- 65535
tas
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UART | UART | Nombre Descripcién Acceso| Comentario Default| Rango | Longi- | Tipode
indice |Sub de tud datos
indice valores | [byte]
2204 0g4 SupplyVoltage Tension de RO Unidad: [mV] 0 0... 2 uint16
alimentacion 65535

2214 0g4 TempController | Controlador de RO Unidad: [°C] 0 0... 2 uint16
temperatura 65535

8364 |04 TraceSensitivity | Sensibilidad de la| RW 50 = Sensibilidad alta 100 50... 2 uint16
deteccion de pis- 1000
tas

Tabla 7.18: Directorio de objetos de interfaces en serie (UART)

7.2.1 Comando del sistema de interfaces en serie

Mediante el indice UART 2 System Command se pueden enviar comandos al sensor.

Leuze electronic GmbH + Co. KG OGS 600 41



Leuze

Comando Valor Funcién / descripcion

Dec Hex
Device Reset 1284 80y, Reinicio del software
Factory Reset 1304 82y, Restablecer a los ajustes de fabrica
Activacion 1764 BO, lluminacion del sensor on

Vea Index 200, Tabla 7.17
Desactivacion 1774 B1y lluminacion del sensor apagada
Inicializacion UART 1804 B4, Saltar al cargador de arranque UART
Teach: en pista modo 4 1924 COy, Ancho de pista, amplitud de pista, contraste
minimo

Teach: medicion de 1934 C1y Teach de compensacion angular
compensacion angular
Teach: en pista modo 1 1944 C2y, Solo ancho de pista
Teach: en pista modo 2 1954 C3y, Sélo contraste minimo
Teach: en pista modo 3 1964 C4y, Sélo amplitud de pista
Pista oscura sobre fondo 2124 D4y,
claro
Pista clara sobre fondo 2134 D5,
oscuro
Pista retroreflectante 214, D6y,

Modo: filtro ancho de pista | 2294 E5,
activo

Modo: filtro ancho de pista | 2304 E6,
inactivo

Modo: filtro contraste 2314 E7,
minimo activo

Modo: filtro contraste 2324 E8y,
minimo inactivo

Modo: filtro amplitud de pista | 2334 E9y,
activo

Modo: filtro amplitud de pista | 2344 EA,

inactivo

Borrar factores de 2404 FOp,

compensacion angular

Borrar errores 242 F2, Borrar bits de error / estado de error
Tabla 7.19: Comandos del sistema
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7.3  Protocolo de comunicacion CANopen
7.3.1 Aspectos generales sobre CANopen

7.3.1.1 Topologia

El bus CAN es un sistema de bus serie de dos hilos en el que se conectan todos los nodos en paralelo
(es decir, con cables de derivacion cortos). Para impedir reflexiones, el bus debe estar provisto de una
resistencia terminal de 120ohmios en cada extremo del cable principal. Las resistencias terminales son
también necesarias incluso si el cable principal es muy corto.

7.3.1.2 Cable de bus (cable principal)

La longitud maxima del cable principal esta limitada en CAN principalmente por el tiempo de propagacion
de la senal. El procedimiento de acceso a bus multimaestro (arbitraje) requiere que las senales se apli-

quen practicamente de forma simultanea en todos los nodos/estaciones. La longitud del cable principal

debe adaptarse por lo tanto a la velocidad de transmision.

Velocidad de transmision Longitud de bus
1Mbit/s <20m
500kbit/s < 100m
250kbit/s <250m
125kbit/s < 500m
50kbit/s < 1000m
20kbit/s < 2500m
Tabla 7.20: Longitud de bus CANopen en funcion de la velocidad de transmision

7.3.1.3 Asignacion de direcciones

0 La direccion especifica de la estacion en CANopen se denomina también Node ID. En adelante

se utilizara el término «direcciony», refiriéndonos siempre a la Node ID.

A cada nodo conectado al CANopen se asigna una direccion (Node ID). Se pueden conectar a una red
como maximo 127 nodos. El intervalo de direcciones abarca de 1 ... 127. La direccion 0 esta normal-
mente reservada para el maestro CANopen.

La ID del nodo se puede ajustar de 2 modos:
* A través del directorio de objetos:

indice Subindice | Nombre Descripcion Longitud Tipo de
[byte] datos
2001y, [14] Can Node No Direccion de nodo CAN | 2 uint16

+ Aplicando la funcién Layer Setting Services (LSS, vea DS305 de la CiA).

Leuze electronic GmbH + Co. KG OGS 600 43



Leuze

7.3.1.4 Ajuste de la velocidad de transmisién

El OGS 600 soporta las siguientes velocidades de transmision:
* 1 Mbit/s

500 kBit/s

250 kBit/s

125 kBit/s

100 kBit/s

50 kBit/s

20 kBit/s

* 10 kBit/s

El OGS 600 esta ajustado por defecto a 1 Mbit/s.
La velocidad de transmision se puede ajustar de 2 modos:

* A través del directorio de objetos:

indice Subindice | Nombre Descripcion Longitud | Tipo de
[byte] datos

2001y, 21 CAN Baudrate Velocidad de transmision | 2 uint16

CAN:

0 =1 Mbit/s

1 =no usado

2 =500 kBit/s

3 = 250 kBit/s

4 = 125 kBit/s

5 =100 kBit/s

6 = 50 kBit/s

7 = 20 kBit/s

8 = 10 kBit/s

9 = automaticamente via

LSS

+ Aplicando la funcién Layer Setting Services (LSS, vea DS305 de la CiA).

7.3.1.5 Mecanismos de comunicacidon del OGS 600 en la red CANopen

En una red CANopen, todos los nodos tienen fundamentalmente los mismos derechos. Cada nodo puede
iniciar su transmisién de datos de forma autdbnoma. En este contexto, el arbitraje especificado por la CIA
regula el acceso de los distintos nodos a la red.

Cada nodo CAN escucha también siempre al bus. Un proceso de emision se inicia solamente si el bus no
esta ocupado por otro nodo CAN. Durante la emision se compara siempre el estado de bus actual con la
propia trama de emision.

Proceso de arbitraje

Si varios nodos inician una transmision simultaneamente, el proceso de arbitraje decidira cual sera el

siguiente nodo que acceda a la red. Cada nodo esta integrado a través de su direccion de bus y el tipo de
datos que envie (direccion de indice de los datos) en un esquema de prioridades. Los datos de proceso
(PDO) de un equipo se transmiten con mayor prioridad que, p. €j., los objetos variables (SDO) del equipo.

La direccidon de nodo de la estacién es un criterio adicional para la priorizacién de las estaciones en la red.
Cuanto menor es la direccidén del nodo, mayor es la prioridad de la estacion en la red.

Puesto que cada nodo compara en el momento de acceder al bus su propia prioridad con la de los otros
nodos, los nodo con prioridad inferior interrumpen inmediatamente sus actividades de emision. El nodo
con la prioridad mas alta obtiene acceso temporal al bus. El procedimiento de arbitraje regula el acceso
de todos los nodos, de modo que las estaciones con prioridad inferior también puedan acceder al bus.

7.3.1.6 Objetos

Todos los datos de proceso y parametros se describen en el OGS 600 mediante objetos. El directorio de
objetos (vea Capitulo 7.4) es la recopilacion de todos los datos de proceso y parametros del OGS 600.
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El directorio de objetos esta estructurado de forma que todos los objetos estan guardados en el area de
objetos especifica del fabricante.

Los objetos se identifican de forma inequivoca mediante un direccionamiento por indice. En el estandar
CIA DS301 para CANopen se especifican la estructura del directorio de objetos, la asignacién de los
numeros de indice, asi como algunas entradas obligatorias.

7.3.1.7 Archivo EDS

Para el usuario, el directorio de objetos del OGS 600 esta disponible como archivo EDS (Electronic Data
Sheet).

% Descargue el archivo EDS del equipo en la direccion: www.leuze.com.

NOTA

0 iDescargar el archivo EDS de Internet!
% Active la pagina web de Leuze en: www.leuze.com.
% Como término de busqueda, introduzca la denominacién de tipo o el cédigo del equipo.

% Encontrara el archivo EDS en la pagina de productos del equipo, dentro de la seccién Des-
cargas.

En el archivo EDS estan almacenados todos los objetos con indice, subindice, nombre, tipo de datos,
valor por defecto, valores minimos y maximos y posibilidades de acceso.

Con el archivo EDS se describe la funcionalidad completa del OGS 600.

7.3.1.8 SDOyPDO

El intercambio de datos en CANopen distingue entre objetos de datos de servicio (SDO), que se utilizan
para la transmision de los datos de servicio (parametros) del y al directorio de objetos, y objetos de datos
de proceso (PDO), que sirven para el intercambio de los estados actuales de proceso.

SDO

Mediante los SDO se puede acceder a todas las entradas del directorio de objetos. En el marco de una
consulta de SDO se pueden acceder siempre solo a un objeto. Por ello, un telegrama de datos de servicio
debe tener una estructura de protocolo que describa a través del direccionamiento por indice y subindice
la direccion de destino exacta. Los telegramas SDO incluyen una parte del direccionamiento SDO en el
area de datos utiles. En ultimo término, de los 8 bytes de datos utiles posibles queda un area de datos
utiles de 4 bytes por cada telegrama SDO.

Las transferencias SDO siempre obtienen una respuesta de la direccién de destino. La direccion de indice
y subindice de los parametros y variables del OGS 600 se encuentran en las descripciones detalladas que
se ofrecen mas adelante.

PDO

Los PDOs son objetos agrupados (mapeados) por el fabricante del equipo (datos, variables y parametros)
del directorio de objetos. En un PDO se pueden reunir (mapear) como max. 8 bytes de datos utiles de
diferentes objetos.

Un PDO puede ser recibido y evaluado por cualquier nodo. El modelo se denomina procedimiento
productor/consumidor.

Puesto que en el telegrama de un PDO falta la estructura de protocolo, es necesario que los nodos de la
red a los que van destinados estos datos sepan cdmo estan organizados los datos Utiles en el area de
datos del PDO (donde figuran qué datos en el area de datos utiles).
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El OGS 600 soporta el intercambio de datos de proceso con los siguientes accesos:

» Transferencia de datos controlada por eventos
Aqui se envian los datos de un nodo como mensaje en cuanto se produce una modificacién del
estado que presentaba hasta ese momento.

» Polling con Remote Frames
Para ello, el nodo CAN definido en la red como maestro solicita la informacién deseada mediante
consulta (por trama remota). El nodo que tiene esta informacion (o los datos necesarios) responde
enviando los datos solicitados.

* Modo sincronizado
CANopen permite consultar simultaneamente entradas y estados de diferentes nodos y modificar
salidas o estados también simultaneamente. Para ello se dispone del telegrama de sincronizacion
enviado por un maestro (SYNC).
El telegrama SYNC es un mensaje de difusion a todos los nodos del bus con alta prioridad y sin con-
tenido de datos. Por regla general, el maestro envia el telegrama SYNC de forma ciclica. Los nodos
que funcionan en modo sincronizado leen sus datos al recibir el mensaje SYNC y los envian a
continuacion directamente en cuanto lo permite el bus (vea «Proceso de arbitraje» en la pagina 44).
Puesto que el procedimiento SYNC puede dar lugar rapidamente a elevadas cargas del bus, se dis-
tingue de nuevo entre la «sincronizacion controlada por eventos» y la «sincronizacion temporizaday.

» Transmisién temporizada
En este caso, la transmision de un PDO se dispara al transcurrir un tiempo ajustado. Las transmisio-
nes temporizadas se ajustan para cada PDO individualmente a través del «inhibit time» o un «event
timer». Los correspondientes parametros son especificos para PDO y se encuentran desde el objeto
1800y, hasta el 1803y,

* Supervision de nodos
Se pueden supervisar averias del OGS 600 con mecanismos Heartbeat y Guarding. Estos adquie-
ren especial importancia en CANopen, ya que en el modo de trabajo controlado por eventos el
OGS 600 puede no emitir sefiales con regularidad. En el marco del Guarding se consulta de forma
ciclica el estado de los nodos a través de un telegrama de solicitud de datos (trama remota). En el
caso del Heartbeat, los nodos envian sus estados por si mismos.
Heartbeat y Guarding / Life time son objetos de comunicacién estandar de la especificacion CANo-
pen DS301. Los correspondientes objetos relacionados son:
* Heartbeat 1017y,

» Guarding/Life time factor 100C;, y 100Dy,
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Identificador de 11 bits por defecto

El OGS 600 envia un identificador de 11 bits. EIl OGS 600 no puede recibir ni enviar identificadores de

29 bits.

La direccién del nodo (direccion del OGS 600) forma parte del identificador de 11 bits. Del identificador
por defecto y la direccidon del nodo resulta la COB-ID; segun la significancia que tenga ésta se fijara la

priorizacion en el arbitraje.

0 Los identificadores menos significativos tienen una prioridad mayor en el arbitraje.

Ejemplo:

Si en una red CANopen varios OGS 600 consultan los mismos objetos, p. €j. PDO1 (rx), el sensor que
tenga la menor direccion de nodo tendra la maxima prioridad en el arbitraje.

En la siguiente tabla se muestra la significancia de las distintas funciones en el proceso de arbitraje de la
CANopen.

De la tabla se deduce que los objetos de sincronizacién y emergency son los que tienen la maxima prio-
ridad. Después les siguen los PDOs, y al final de la priorizacién estan los SDOs.

Identificador de 11 bits | Identificador Identificador Funcién

(binario) Dec Hex

00000000000 Og On Gestion de la red
00010000000 1284 80y Sincronizacion
000 1XXXXXXX 1294 ... 2554 81y, ... FFy Emergency

001 1XXXXXXX 3854 ... 5114 181y, ... 1FFy, PDO1 (tx)
0100XXXXXXX 5134 ... 6394 201 ... 27Fy, PDO1 (rx)
0101XXXXXXX 6414 ... 7674 281y, ... 2FFy PDO2 (tx)
0110XXXXXXX 769 4... 8954 301 ... 37Fy PDO2 (rx)
0111XXXXXXX 8974 ... 10234 381y, ... 3FFy, PDO3 (tx)
1000xXXXXXX 10254 ... 11514 | 401y, ... 47F, PDO3 (rx)

100 1XXXXXXX 115634 ... 12794 | 181y, ... 4FF PDO4 (tx)
1010xXXXXXX 12814 ... 14074 | 501y, ... 57F, PDO4 (rx)

101 1XXXXXXX 1409, ... 156354 | 581y, ... 5FFy Enviar SDO
1100XXXXXXX 15374 ... 16634 | 601y, ... 67F Recibir SDO
1110XXXXXXX 17934 ... 19194 | 701y, ... 7T7Fy NMT Error Control
xxxxxxx = direccion de nodo 1 - 127

Tabla 7.21: Identificador de 11 bits
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7.3.1.10 Estructura de los objetos del OGS 600

Visién general del area de objetos especificos de la CANopen del OGS 600

En la siguiente tabla sinoptica se muestran los objetos de comunicacion especificos de la CANopen de
DS301 soportados por el OGS 600. Estas instrucciones de uso describen Unicamente los objetos con los
que se pueden realizar configuraciones especificas del dispositivo. Todos los demas objetos son objetos
estandar de la especificacion CANopen. Su descripcion se puede consultar en la DS301.

Direccién del objeto en | Area de objetos especifica de CANopen
hex

1000y, Modelo de equipo (device type)

1001y, Registro de errores (error register)
1002y, Manufacturer status

1003}, Pre-defined error field

1005y, COB ID SYNC

1006}, SYNC cycle time

1008y, Manufacturer device name

1009y, Manufacturer hardware version

100A, Manufacturer software version

100C, Guard time (tiempo de supervision)
100Dy, Life-time factor

1010y, Store Parameter Field

1011y, Restore Default Parameters

1014y, COB-ID emergency message

1016y, Consumer heartbeat time

1017y, Producer heartbeat time (necesario para el mecanismo heartbeat)
1018y, Identity Object (contiene informacién general sobre el equipo)
1019y, Synchronous counter overflow value
1029y, Error behaviour

Tabla 7.22: Objetos estandar de la especificacion CIA DS301 de CANopen

7.3.1.11 Objetos de datos de proceso
El OGS 600 proporciona 4 objetos de datos de proceso del tipo «transmit» (TPDOs) y 1 objeto de datos
de proceso del tipo «receive» (RPDO).

Los TPDOs describen qué objetos estan mapeados (integrados) en el TxPDO, y definen el acceso
(sincrono/asincrono) a estos objetos.

» TPDO1: estado, contraste, cantidad de pistas detectadas, 12 arista y 22 arista
« TPDO2: 32 a 62 arista

» TPDO3: 72 a 102 arista

* TPDO4: 112 y 122 arista
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Los parametros de comunicacién de los PDOs se definen mediante objetos determinados. En esos
objetos se determina el acceso sincrono o asincrono, un posible tiempo de bloqueo para el objeto PDO
en la red CAN y un temporizador de evento (Event-Timer).

« TPDO1: direccion de objeto 1800,
« TPDO2: direccién de objeto 1801,
+ TPDO3: direccion de objeto 1802,
» TPDO4: direccion de objeto 1803,

La transmision asincrona la controla el temporizador de eventos en los objetos de caracteristicas PDOx
1800y, a 1803y,

La transmision sincrona se inicia mediante un telegrama SYNC (80;,) enviado por el maestro, asi como
mediante los objetos de caracteristicas PDOx 1800y, a 1803y,

7.3.1.12 Vista general de los datos mapeados en los TXPDOs

En los datos de proceso, se pueden mapear distintas informaciones.
El ajuste por defecto en Tabla 7.24 se puede cambiar por la informacién en Tabla 7.25.

Con el comando Parameter System se puede cambiar el mapeado TxPDO1 (indice CAN 2000h).

Comando Valor | Hex | Funcion / descripcion

Datos de proceso del 2434 | F3y Cambio de TxPDO1 a tipo 2
tipo 2

Datos de proceso del 244, | f4y Cambio de TxPDO1 a tipo 4 (por defecto)
tipo 4

Tabla 7.23: System Command (indice CAN 2000h)
Datos de proceso del tipo 4 Emision de todas las pistas

Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7

Pista 1
Estado |Estado |Contraste| Niumero |Arista Arista Arista Arista
low byte | high byte de pistas |izquierda |izquierda |derecha |derecha
low byte |high byte |low byte |high byte
Objeto 2020y, [01}] 2030y, 2021, 2022, [01}] 2022,, [02,]
mapeado [024]

Tabla 7.24: TxPDO1 - Emisién de todas las pistas
TxPDO1 contiene informacién general acerca del sensor:

+ Estado: vea el objeto 2020, [1}]

+ Contraste: vea el objeto 2030y, [2}]

+ Cantidad de pistas detectadas: vea el objeto 2021, [0,]

Ademas, alli se transmite la primera pista (12 arista izquierda, 12 arista derecha): vea el objeto 2022, [1,/
241

En el TxPDO2 a TxPDO4 se transmiten todas las demas pistas (1 pista = 2 aristas). Si no estan presentes
todas las pistas, alli se transmitira 0.
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TxPDO1
Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7
Pista 1
Estado |Estado |Contraste|Nimero |Arista Arista Arista Arista
low byte | high byte de pistas |izquierda |izquierda |derecha |derecha
low byte | high byte |low byte | high byte
Objeto 2020y [11] 2030y, [2]| 2021}, 2022, [14] 2022, [2;]
mapeado
TxPDO2
Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7
Pista 2 Pista 3
Arista Arista Arista Arista Arista Arista Arista Arista
izquierda |izquierda |derecha |derecha |izquierda |izquierda |derecha |derecha
low byte |high byte |low byte |high byte |low byte |high byte |low byte |high byte
Objeto 2022, [3}] 2022, [44] 2022, [54] 2022, [64]
mapeado
TxPDO3
Byte O Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7
Pista 4 Pista 5
Arista Arista Arista de- | Arista de- | Arista Arista Arista Arista
izquierda |izquierda |recha recha izquierda |izquierda |derecha |derecha
low byte | high byte |low byte |high byte |low byte |high byte |low byte |high byte
Objeto 2022, [74] 2022, [8,] 2022;, [9] 2022, [Ap]
mapeado
TxPDO4
Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3
Pista 6
Arista Arista Arista Arista
izquierda |izquierda |derecha |derecha
low byte | high byte |low byte |high byte
Objeto 2022, [Bp] 2022, [Cy]
mapeado
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Datos de proceso del tipo 2: emisién de las aristas que se encuentran mas a la derecha y mas a la
izquierda (aristas externas)

Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4 Byte 5 Byte 6 Byte 7

Aristas externas

Estado Estado | Contraste | Nimero |Arista Arista Arista Arista
low byte | high byte de pistas |izquierda |izquierda |derecha |derecha
low byte | high byte |low byte | high byte
Objeto 2020y, [014] 2030y, 2021, 2033y, 2034,
mapeado [02y]
Tabla 7.25: Emision de las aristas que se encuentran mas a la derecha y mas a la izquierda (aristas
externas)
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7.3.1.13 Vista general de los datos mapeados en el RxPDO
En el RxPDO se transmite el comando PD.
PD-In1:
+ 0: Bifurcacion inactiva
« 1: Bifurcacion pista 1
: Bifurcacién pista 2
: Bifurcacion pista 3
: Bifurcacién pista 4
+ 5: Bifurcacion pista 5
* 6: Bifurcacion pista 6
PD-In2: Reserva

A W N

RxPDO
Byte O Byte 1
PD-In1 PD-In2
Objeto mapeado 2051, [04]

7.3.1.14 Vista general de TPDOs

Los TPDOs describen qué objetos estan mapeados (integrados) en el TxPDO, y definen el acceso
(sincrono/asincrono) a estos objetos.

Objeto 1800, TPDO1

indice Subindice | Nombre Tipode |Acceso |Default Observacion
(hex) (hex) datos
18004, [14] COB-ID para uint32 ro 180,,+Node ID
TPDO1
[21] Transmission uin8 rw 1 1 = sincrono
type
[3n] Inhibit time uint16 rw 0 Tiempo de bloqueo
[4] Reserva
[54] Event timer uint16 rw Event Timer
[6] Sync start value |uint8 rw 0 Valor Sync Start
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indice Subindice | Nombre Tipode |Acceso |Default Observacion
(hex) (hex) datos
1A00p (1] Estado uint32 ro 20200110y, | Contenido del objeto
2020y, [14]
2] Contraste PD uint32 ro 20300208, | Contenido del objeto
2030, [2]
[3h] Numero de pistas| uint32 ro 20210008, | Contenido del objeto
2021y, [04]
[4] 1° arista uint32 ro 20220110y, | Contenido del objeto
2022, 1]
[54] 2° arista uint32 ro 20220210y, | Contenido del objeto
2022, [24]
Objeto 1801, TPDO2
indice Subindice | Nombre Tipode |Acceso |Default Observacion
(hex) (hex) datos
1801y, (1] COB-ID para uint32 ro 280,+Node ID
TPDO2
2] Transmission uin8 rw 254 254 = asincrono
type
[31] Inhibit time uint16 rw 0 Tiempo de bloqueo
(4] Reserva
[51] Event timer uint16 rw Event Timer
[6] Sync start value |uint8 rw 0 Valor Sync Start
Objeto 1A01}, TPDO2
indice Subindice | Nombre Tipode |Acceso |Default Observacion
(hex) (hex) datos
1A01}, [14] 3° arista uint32 ro 20220310y, | Contenido del objeto
2022y, [3]
[21] 4° arista uint32 ro 20220410y, | Contenido del objeto
2022, [44]
[31] 5° arista uint32 ro 20220510y, | Contenido del objeto
2022y, [54]
[44] 6° arista uint32 ro 20220610y, | Contenido del objeto
2022, [64]
Leuze electronic GmbH + Co. KG OGS 600 53



Objeto 1802, TPDO3

Leuze

indice Subindice | Nombre Tipode |Acceso |Default Observacion
(hex) (hex) datos
1802y, [14] COB-ID para uint32 ro 380,+Node ID
TPDO3
[21] Transmission uin8 rw 254 254 = asincrono
type
[3h] Inhibit time uint16 rw 0 Tiempo de bloqueo
[4] Reserva
[54] Event timer uint16 rw Event Timer
[6] Sync start value |uint8 rw 0 Valor Sync Start
Objeto 1A02;, TPDO3
indice Subindice | Nombre Tipode |Acceso |Default Observacion
(hex) (hex) datos
1A02, (1] 7° arista uint32 ro 20220710y, | Contenido del objeto
2022, [74]
2] 8° arista uint32 ro 20220810y, | Contenido del objeto
2022y, [8y]
[3n] 9° arista uint32 ro 20220910y, | Contenido del objeto
2022, [9y]
4] 10° arista uint32 ro 20220A10y, | Contenido del objeto
2022y, [An]
Objeto 1803, TPDO4
indice Subindice | Nombre Tipode |Acceso |Default Observacion
(hex) (hex) datos
1803y, [14] COB-ID para uint32 ro 480,+Node ID
TPDO4
2] Transmission uind rw 254 254 = asincrono
type
[3h] Inhibit time uint16 rw 0 Tiempo de bloqueo
4] Reserva
[54] Event timer uint16 rw Event Timer
6] Sync start value |uint8 rw 0 Valor Sync Start
Objeto 1A03,, TPDO4
indice Subindice | Nombre Tipode |Acceso |Default Observacion
(hex) (hex) datos
1A03}, [14] 11° arista uint32 ro 20220B10y, | Contenido del objeto
2022y, [By]
2] 12° arista uint32 ro 20220C10y, | Contenido del objeto

2022, [Cp]
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7.3.1.15 Vista general de RPDOs

Los RPDOs describen qué objetos estan mapeados (integrados) en el RxPDO, y definen el acceso
(sincrono/asincrono) a estos objetos.

Objeto 1400, RPDO1

indice Subindice | Nombre Tipode |Acceso |Default Observacion
(hex) (hex) datos
1400, [1h] COB-ID para uint32 ro 200,+Node ID
RPDO1
[21] Transmission uin8 rw 255 255 = asincrono
type
[3n] Inhibit time uint16 rw 0 Tiempo de bloqueo
[4] Reserva
[54] Event timer uint16 rw Event Timer
[6] Sync start value |uint8 rw 0 Valor Sync Start
Objeto 1600, RPDO1
indice Subindice | Nombre Tipode |Acceso |Default Observacion
(hex) (hex) datos
1600}, (1] PDO-CMD uint32 ro 20510008, | Contenido del objeto
2051y, [0y]

7.4  Directorio de objetos CANopen

Tipos de datos: Acceso:

string Convertir bytes en caracteres ASCIl en orden RwW Read Write
entrante

uint16 Disposicion: [ LowByte, Highbyte ] RO Read Only

uint32 Disposicion: [ LowByte, LowerByte, HigherByte, WO Write Only
Highbyte ]

array_uint16 Disposicion: [ LowByte1, Highbyte1, LowByte2,
HighByte2, ... ]

int16 Disposicion: [ LowByte, Highbyte ]

Tabla 7.26: Directorio de objetos — Tipos de datos y acceso
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indice | Subindice| Nombre Descripcion Acceso| Comentario Default| Rango | Longi- | Tipode
CAN | CAN de tud datos
valores | [byte]
1000;, | Vea tabla 7.22 «Objetos estandar de la especificacion CIA DS301 de CANopen» en la
pagina 48
1029,
2000, | [0p] System Command| Comando del | WO Vea Tabla 7.28 2
sistema
2001, | [1p] CAN Node No Direccién de RW Area de direcciones: 10 0...127| 2 uint16
nodo CAN 0...127
2001, | [2n] CAN Baudrate Velocidad de RW 04: 1 Mbit/s 0 0.8 |2 uint16
transmision 14: no usado
CAN 24: 500 kBit/s
34: 250 kBit/s
44: 125 kBit/s
54: 100 kBit/s
64: 50 kBit/s
74: 20 kBit/s
84: 10 kBit/s
2002y, | [0p] UserMode UserMode RW Bit 0: 1 = pista oscura; 0 = |Bit0= |O0... 2 uint16
pista clara 1 65535
Bit 1: compensacion angu-
lar activa
Bit 2: Filtro: ancho de pista
Bit 3: Filtro: contraste
Bit 4: Filtro: amplitud
Bit 5: Teach ancho de pista
Bit 6: Teach contraste
Bit 7: Teach amplitud
Bit 8; pista retroreflexiva
2003, | [1h] Q1UpperSwitching| Punto de RW Con supervision de pista: 0 0... 2 uint16
Point conmutacion rango: 0...3000 (version 65535
superior para larga del equipo),
salida SW_IO rango: 0...1500 (version
(pin 4) corta del equipo),
unidad: 0,1mm
Con supervision del con-
traste:
Rango: 0...21200, unidad:
[LSB]
2003, | [2n] Q7LowerSwifching| Punto de RW Con supervision de pista: 0 0... 2 uint16
Point conmutacion rango: 0...3000 (version 65535
inferior para larga del equipo),
salida SW_IO rango: 0...1500 (version
(pin 4) corta del equipo),
unidad: 0,1mm
Con supervision del con-
traste:
Rango: 0...21200, unidad:
[LSB]
2003y, | [3h] Q1LightDark Comporta- RW 0g4: Q = high fuera de los 0 0...1 2 uint16
miento de puntos de conmutacion,
conmutacién 14: Q = high dentro de los
claridad/oscuri- puntos de conmutacion,
dad para salida vea Tabla 5.1
SW_IO (pin 4)
2003y | [4n] Q1SwitchPtMode | Modo del punto | RW 04: salida desactivada 0 0...2 2 uint16
de conmutacién 14: supervision de pista
para la salida 24: supervision del contraste
SW_IO (pin 4)
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Indice | Subindice| Nombre Descripcién Acceso| Comentario Default| Rango | Longi- | Tipode
CAN | CAN de tud datos
valores | [byte]
2003y, | [5h] Q7Hysteresis Histéresis de RW Con supervision de pista: 20 0... 2 uint16
conmutacion rango: 0...3000 (versién 65535
para larga del equipo),
salida SW_IO rango: 0...1500 (version
(pin 4) corta del equipo),
unidad: 0,1mm
Con supervision del con-
traste:
Rango: 0...21200, unidad:
[LSB]
2003y, | [64] Q1UserConfig Configuracion | RW 04: no activa 0 0..3 |2 uint16
de la salida 14: Out_PP (push-pull)
SW_IO (pin 4) 24: Out_NPN
34: Out_PNP
2004y, |[14] Q2UpperSwitching| Punto de RW Con supervision de pista: 0 0... 2 uint16
Point conmutacion rango: 0...3000 (versién 65535
superior para larga del equipo),
salida 10 (pin 2) rango: 0...1500 (version
corta del equipo),
unidad: 0,1mm
Con supervision del con-
traste:
Rango: 0...21200, unidad:
[LSB]
2004y, |[2h] Q2L owerSwitching| Punto de RW Con supervision de pista: 0 0... 2 uint16
Point conmutacion rango: 0...3000 (versién 65535
inferior para larga del equipo),
salida 10 (pin 2) rango: 0...1500 (version
corta del equipo),
unidad: 0,1mm
Con supervision del con-
traste:
Rango: 0...21200, unidad:
[LSB]
2004y, | [3h] Q2LightDark Comporta- RW 04: Q = high fuera de los 0 0...1 2 uint16
miento de puntos de conmutacion,
conmutacion 14: Q = high dentro de los
claridad/oscuri- puntos de conmutacion,
dad para salida vea Tabla 5.1
10 (pin 2)
2004y, | [44] Q2SwitchPtMode | Modo del punto | RW 04: salida desactivada 0 0..2 |2 uint16
de conmutacién 14: supervision de pista
para salida 10 24: supervision del contraste
(pin 2)
2004y, | [5n] Q2Hysteresis Histéresis de RW Con supervision de pista: 20 0... 2 uint16
conmutacion rango: 0...3000 (version 65535
para salida 10 larga del equipo),
(pin 2) rango: 0...1500 (versién
corta del equipo),
unidad: 0,17mm
Con supervisién del con-
traste:
Rango: 0...21200, unidad:
[LSB]
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Indice | Subindice| Nombre Descripcién Acceso| Comentario Default| Rango | Longi- | Tipode
CAN | CAN de tud datos
valores | [byte]
2004y, |[6] Q2UserConfig Configuracion | RW 0Op: no activa 0 0... 2 uint16
de la salida/ 1h: Out_PP (push-pull) 65535
entrada 10 2, Out_NPN
(pin 2) 3p: Out_PNP
104, entrada de
desactivacion In_NPN
105, entrada de
desactivacion In_PNP
304, entrada de activacion
In_NPN
305;,: entrada de activacion
In_PNP
2005, | [0n] Qproperty Comporta- RW 04: Off, 0 0...2 2 uint16
miento de la 14: On,
salida si no hay 24: sin variacion,
ningun valor rige para ambas salidas
medido
2006y, | [0n] Serial Number Numero de serie| RO <Serial Number> 16 string
del equipo
2007y | [0p] Product ID Cédigo del RO <Cédigo> 16 string
equipo
2010, | [1n] TraceWidthMax | Maximo ancho | RW Para el ajuste manual 490 0... 2 uint16
de pista (jcambia con un Teach de 65535
ancho de pista!),
unidad: 0,1mm
2010, | [2n] TraceWidthMin Ancho de pista | RW Para el ajuste manual 290 0... 2 uint16
minimo (jcambia con un Teach de 65535
ancho de pistal),
unidad: 0,1mm
2010y | [3n] TraceWidthTol Tolerancia del | RW Solo se necesita para el 100 0... 2 uint16
ancho de pista Teach, 65535
unidad: 0,1mm.
2010y, | [44] TraceConltrastMin | Contraste RW Unidad: [LSB] 5500 |O... 2 uint16
minimo 65535
2010y, | [5h] TraceContrast Umbral de aviso | RW Unidad: % 20 1...100| 2 uint16
Warning del contraste en
%
2010y | [6n] TraceContrastTol | Tolerancia del | RW Solo se necesita para el 30 0... 2 uint16
contraste Teach, 65535
unidad: [LSB]
2010, | [74] TraceAmplitude- | Amplitud RW Unidad: [LSB] 2500 |O... 2 uint16
Min minima 65535
2010y | [8n] TraceAmplitu- Umbral de aviso | RW Unidad: % 20 1...100| 2 uint16
deWarning de amplitud en
%
2010y, | [9] TraceAmplitudeTof Tolerancia de la| RW So6lo se necesita para el 1000 |O... 2 uint16
amplitud para Teach, 65535
Teach unidad: [LSB]
2010, | [An] UserOffset Offset para RW Valor de salida DP = 0 -32768 | 2 int16
salida de datos posicion de arista + offset
de proceso 32767
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[ndice
CAN

Subindice
CAN

Nombre

Descripcién

Acceso

Comentario

Default

Rango
de
valores

Longi-
tud
[byte]

Tipode
datos

2010;,

[Bpl

SwitchTra-
ceWidthFactor

Factor del
ancho de pista
para funcién de
bifurcacion

RW

Factor para el ensancha-
miento de la pista estando
activa la funcion de
bifurcacion (vea

indice 170y),

unidad: %

150

0...
65535

uint16

20104,

[Chl

SwitchDevia-
tionThr

Valor limite infe-
rior de la
desviacién con
bifurcacion

RW

Se usa cuando esta activa la
funcion de bifurcacion,
unidad: [LSB]

250

65535

uint16

20104,

[Drl

TraceTeachThr

Umbral que se
reprograma

RW

Unidad: [LSB]

7000

65535

uint16

2011y,

[2n]

UserState

Estado

RO

Bit 0 = 1: compensacion
angular ok
Bit 1 = 1: Teach pista ok

65535

uint16

2012y,

[0n]

SwitchNumber

Funcion de
bifurcacion

RW

Activacion de la funcién de
bifurcacién para pista guia:
04: funcion de bifurcacion
inactiva

14: funcién de bifurcacion
activa para pista guia 1

24: funcion de bifurcacion
activa para pista guia 2

34: funcion de bifurcacion
activa para pista guia 3
44: funcion de bifurcacion
activa para pista guia 4

54: funcion de bifurcacion
activa para pista guia 5

64: funcion de bifurcacion
activa para pista guia 6

uint16

20204,

[1h]

Estado

Estado del sen-
sor

RO

Bit 0: Error global

Bit 1: Factores de

compensacion validos

Teach, medicién de

compensacion en

curso

Aviso de contraste de

pista

Aviso de amplitud de

pista

Error de ancho de

pista

Error de contraste

Error de amplitud

Aviso de tensién de

alimentacion

Error de tensién de

alimentacion

Bit 10: Error de Teach

Bit 11: Error de
compensacion

Bit 12: Funciéon de
bifurcacién activa

Bit 13: Error de bifurcacion:
pista desconocida

Bit 14: Ninguna pista detec-
tada
(cantidad de aristas <
2)

Bit 2:

Bit 3:
Bit 4:
Bit 5:
Bit 6:
Bit 7:
Bit 8:

Bit 9:

65535

uint16
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Indice | Subindice| Nombre Descripcién Acceso| Comentario Default| Rango | Longi- | Tipode
CAN |[CAN de tud datos
valores | [byte]

2020y, |[2h] Error Descripcion del | RO Bit 0: Teach: faltan valores |0 0... 4 uint32

error de compensacién 2324

Bit 1: Teach: pistas validas
> 1; pistas no validas;
bifurcacién activa

Bit 2: Compensacion angu-
lar:
faltan valores de
compensacion

Bit 3: Compensacion angu-
lar:
pista o arista detecta-
das

Bit 4: Error de hardware:
Error Mess Interrupt

Bit 5: Aviso de tensién de
alimentacién

Bit 6: Error de tension de
alimentacién

Bit 7: Bifurcacion: pista des-
conocida

2021y, | [0n] TraceValidNum Pistas validas: | RO Valor: 0 ... 6 0 0.6 |2 uint16
cantidad

2022y, |[14]...[Ch] | TraceValidSubPr- | Pistas validas: | RO Contiene las posiciones de |0 0... 24 array
xel subpixel en mm aristas de las pistas validas, 65535 _uint16
unidad: [mm] (vea
Capitulo 8.8)

2023y, |[14]...[C]| TraceValidAmp Pistas validas: | RO Contiene la amplitud del 0 0... 24 array
amplitud entorno y de la pista valida, 65535 _uint16
unidad: [LSB]
(vea Capitulo 8.8)

2024y, |[14)...[C]| TraceValidThres- | Pistas validas: | RO Contiene el umbral parala |0 0... 24 array
hold umbral posicion de arista de cada 65535 _uint16
pista detectada, unidad:
[LSB]

2025y, |[14]...[61] | TraceValidStatus | Pistas validas: | RO Se senializa el estado de 0 0... 12 array

estado cada pista valida: 65535 _uint16

Bit 0: Aviso de contraste

Bit 1: Aviso de amplitudes
de pistas

(Vea Capitulo 8.8)

2026 | [0p] TracelnvalidNum | Pistas no RO Valor: 0 ... 6 0 0.6 |2 uint16
validas: canti-
dad

2027y, |[14)...[Ch]| TracelnvalidSub- | Pistas no RO Contiene las posiciones de |0 0... 24 array
Pixel validas: aristas de las pistas no 65535 _uint16
subpixel en mm validas, unidad: [mm] (vea
Capitulo 8.8)

2028y, |[14]...[Ch]| TracelnvalidAmp | Pistas no RO Contiene la amplitud del 0 0... 24 array
validas: ampli- entorno y de la pista no 65535 _uint16
tud valida, unidad: [LSB]
(vea Capitulo 8.8)

2029y, |[14]...[6n] | TracelnvalidStatus| Pistas no RO Se sefaliza el estado de 0 0... 12 array

vélidas: estado cada pista no valida: 65535 _uint16

Bit 0: Error de contraste

Bit 1: Error de amplitudes
de pistas

Bit 1: Error de anchos de
pistas

(Vea Capitulo 8.8)
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Indice | Subindice| Nombre Descripcién Acceso| Comentario Default| Rango | Longi- | Tipode
CAN | CAN de tud datos
valores | [byte]
2030y, |([01] Contrast Minimo con- RO Unidad: [LSB] 0 0... 2 uint16
traste de todas 65535
las pistas
2031y, |[01] SupplyVoltage Tensién de RO Unidad: [mV] 0 0... 2 uint16
alimentacion 65535
2031, |[02] TempController | Controlador de | RO Unidad: [°C] 0 0... 2 uint16
temperatura 65535
2032;, | [0p] TraceSensitivity | Sensibilidad de | RW 50 = Sensibilidad alta 100 50... 2 uint16
la deteccion de 1000
pistas
Tabla 7.27: Directorio de objetos CANopen
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7.4.1 Comandos del sistema CANopen
Mediante el indice CAN 2000y, Systern Command se pueden enviar comandos al sensor.

Comando Valor Funcién / descripcion

Dec Hex
Device Reset 1284 80y Reinicio del software
Factory Reset 1304 82, Restablecer a los ajustes de fabrica
Activacion 1764 BO, lluminacion del sensor encendida
Desactivacion 1774 B1, lluminacién del sensor apagada
Inicializacion UART 1804 B4y, Saltar al cargador de arranque UART
Teach: en pista modo 4 1924 Coy,, Ancho de pista, amplitud de pista, contraste

minimo

Teach: medicion de 1934 C1, Teach de compensacion angular
compensacion angular
Teach: en pista modo 1 1944 C2y, Sélo ancho de pista
Teach: en pista modo 2 1954 C3y, Solo contraste minimo
Teach: en pista modo 3 1964 C4,, So6lo amplitud de pista

Pista oscura sobre fondo claro | 2124 D4y,

Pista clara sobre fondo oscuro | 2134 D5y,

Pista retroreflectante 2144 D6y,

Modo: filtro ancho de pista 2294 E5y
activo

Modo: filtro ancho de pista 2304 E6y,
inactivo

Modo: filtro contraste minimo | 2314 E7y
activo

Modo: filtro contraste minimo | 2324 E8,
inactivo

Modo: filtro amplitud de pista | 2334 E9y,
activo

Modo: filtro amplitud de pista | 2344 EAy

inactivo

Borrar factores de 2404 FOp,

compensacion angular

Borrar errores 2424 F2, Borrar bits de error / estado de error
Tabla 7.28: Comandos del sistema
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7.5 Efectuar reinicio en el OGS 600

Se pueden efectuar dos reinicios diferentes mediante comandos del sistema:

» El Device Reset reinicia el software del OGS 600.
Se conservan todos los ajustes.

» Con el Factory Reset se restablecen todos los ajustes internos del equipo con el ajuste de fabrica.
Entre ellos estan todos los indices y los ajustes cuyo tipo de pista esta activo y cuyos filtros estan
activos.

Leuze electronic GmbH + Co. KG OGS 600 63



8.1

8.2

Leuze

Configurar el sensor — Vision general de funciones

Compensar la posicion de montaje del sensor — Teach de compensacién angular

Después de montar el equipo se recomienda realizar un Teach para compensar la posicién de montaje.
El Teach de compensacion se recomienda particularmente cuando se vayan a evaluar contrastes muy
pequefios entre la pista y el entorno. Un contraste pequefio es el que tiene un valor menor que 5000 LSB.

®

AANNNNNNNNNNNNNNNAAAAAAAANANN

Sensor de seguimiento optico
Eje largo (150mm/300mm)
Salida de luz

Distancia

Angulo

moow>»

Fig. 8.1: Teach de compensacion angular para compensar la posicion de montaje

Procedimiento
1. El sensor debe mirar hacia un objeto claro homogéneo.
Lo mas apropiado para ello es papel blanco.
2. Efectuar teach —> Sysfem Command (indice UART 24 o indice CAN 2000y, [0,] respectivamente,

valor: 193)
3. Leer UserState (indice UART 1514 o indice CAN 2011}, [2},]) respectivamente,
Evaluacion de datos —> esperar hasta que se haya fijado el bit 1 (compensacion angular ok).

Ajustar la pista guia - clara, oscura, retroreflectante
Al sensor hay que especificarle qué tipo de pista debe detectar.
Existen las siguientes variantes:

+ Pista guia oscura sobre base clara

+ Pista guia clara sobre base oscura

+ Pista guia retroreflectante
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A Pista guia oscura sobre base clara
B Pista guia clara sobre base oscura
C Pista guia retroreflectante

Fig. 8.2: Tipos de pistas guia

Pista guia retroreflectante

La pista guia retroreflectante es una variante especial de la pista guia clara sobre base oscura. La
cantidad de luz reflejada por el medio retroreflectante es mayor que la cantidad de luz de la base. Para el
sensor, esta sefal parece como si fuera una pista clara.

Con este ajuste se reduce la corriente emisora de los LEDs de la iluminacién del sensor, con el fin de apro-
vechar completamente la dindmica del sistema electrénico.

Ajustar el tipo de pista guia

Nombre indice | indice Longi- | Acceso | Datos | Funcién / valor
UART | [subindice] | tud del [Dec]
CANopen | indice
[bytes]
Tipo de pista 24 2000y [04] | 2 W 2124 Pista oscura sobre fondo claro
oscura
Tipo de pista 24 2000, [04] | 2 W 2134 Pista clara sobre fondo oscuro
clara
Pista retroreflec- | 24 20004, [04] | 2 w 2144 Pista retroreflectante
tante
Tabla 8.1: Ajuste del tipo de pista guia

Consulta del tipo de pista guia

Nombre indice | Indice Longi- | Acceso | Datos | Funcién / valor
UART | [subindice] | tud del
CANopen | indice
[bytes]
UserMode 754 2002, [04] | 2 R Bit 0: 0 = pista clara; 1 = pista
oscura
Bit 8: 0 = inactivo; 1 = pista retro-
reflectante
Tabla 8.2: Consulta del tipo de pista guia
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Offset en las posiciones de arista
A los valores de salida de las aristas se les puede sumar un offset. Ese offset actua sélo en la salida de
datos de proceso.

o Cuando se leen indices con posiciones de aristas, los indices no contienen el offset.

El offset se puede usar para compensar una posicion de montaje no centrada del sensor.

Nombre indice | indice Longi- | Acceso | Datos | Funcién / valor
UART | [subindice] | tud del [Dec]
CANopen | indice
[bytes]
UserOffset 1094 | 20104 [Ay] | 2 RW 2124 Offset para posicion de arista
Unidad: [ mm * 10 ]

Ejemplo:
Desplazar los valores de salida de datos de proceso de 0 ... 3000 a -1500 ... 1500.

Offset -150mm: -150mm * 10 = -1500.
—> Escribir valor -1500’ en UserOffset (indice UART 1094 o indice CAN 2010}, [Ay], respectiva-

mente).

o Si se quiere desactivar el offset se debera escribir el valor 0.
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Bifurcacién
Basicamente, el sensor emite en una bifurcacion todas las pistas detectadas.

o El usuario debe decidir por si mismo la direccién hacia la que quiere virar.

Una bifurcacién se puede configurar de dos modos (vea figura 8.3):
+ Bifurcacion de tipo 1 con pista guia de curso paralelo
« Bifurcacion de tipo 2 con pista guia desviada

®

©
© |®

‘® i®

Filtro «Ancho de pista» = Activo

Bifurcacion de tipo 1

Bifurcacion de tipo 2

Distancia minima 30mm

Nucleo de la bifurcacion

Avrista izquierda de la pista guia

Avrista izquierda de la pista guia demasiado ancha
Arista derecha de la pista guia

Arista derecha de la pista guia demasiado ancha

IOGTMMOUOW>»

Fig. 8.3: Bifurcaciones de tipo 1y tipo 2

El sensor soporta ambos tipos de bifurcaciones.

o Una bifurcacion también puede tener ramificaciones o desvios.

Bifurcaciones de tipo 2

El comportamiento en el nucleo de una bifurcacion de tipo 2 varia en funcion del filtro de ancho de pista
y del angulo del desvio.

Para las bifurcaciones de tipo 2 se recomienda usar la funcién «Bifurcacion» (vea capitulo 8.4.1 «Funcion
«Bifurcacién» — Ajustes para bifurcaciones del tipo 2») para mejorar la deteccién de la pista ancha en el
nucleo de la bifurcacion, asi como para obtener lo mas pronto posible dos valores de pista en la salida en
el triangulo tras la bifurcacion con muy poco contraste.
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®

B — Zona muerta:

Area en la que no hay ninguna salida de
la pista. La longitud depende del angulo
del desvio.

I © I @ Valor caracteristico: aprox. 5 ... 20mm.

Nucleo de una bifurcacion de tipo 2
Zona muerta

Avrista izquierda de la pista guia
Arista derecha de la pista guia
Area con muy poco contraste

moow>»

Fig. 8.4: Bifurcacion del tipo 2 — Nucleo de la bifurcacion

Funcién «Bifurcaciéon» — Ajustes para bifurcaciones del tipo 2

La funciéon «Bifurcacién» modifica varios ajustes en el sensor.
Esas modificaciones s6lo son necesarias para bifurcaciones del tipo 2.

La activacion de la funcion SwitchNumber(indice UART 1704 o indice CAN 2012, respectivamente) tiene
los siguientes efectos en los filtros:

+ Se desactiva el filtro «Contraste minimo».
« Elfiltro «Ancho de pista» permanece activo/inactivo -> Adaptacion de 7raceWidthMax
« Elfiltro «Contraste minimo» permanece activo/inactivo

Filtro «Ancho de pista»

Cuando se usa el filtro «Ancho de pista» se aumenta el ancho de pista maximo del filtro. El ancho de pista
minimo permanece sin variacion.

El factor SwitchTraceWidthFactor (indice UART 1104 o el indice CAN 2010y, [By], respectivamente) se
usa para calcular el nuevo ancho de pista maximo.

El calculo modifica temporalmente el parametro 7raceWidthMax (indice UART 1004 o indice CAN 2010,
[14], respectivamente) hasta que se desactiva la funcién de bifurcacion SwitchNumber.

El factor SwifchTraceWidthFactor esta preajustado por defecto para una bifurcacion de tipo 2 con un
desvio. Para las bifurcaciones con 2 desvios (3 pistas), el factor preajustado puede ser demasiado
pequeno y, en su caso, se debera aumentarlo.

Calculo del maximo ancho de pista cuando se activa la funcién de bifurcacién:
TraceWidthMax_bifurcacion = TraceWidthMax + ( TraceWidthMax* SwitchTraceWidthFactor! 100 )

El resultado del calculo se puede comprobar en 7raceWidthMax. Tras desactivar la funcion Switch-
Number, en TraceWidthMax esta el valor original.

Si surgen problemas con el filtro del ancho de pista en una bifurcacién, se puede aumentar o
disminuir el factor SwifchTraceWidthFactor.

Cuando se reinicia la tension del dispositivo se conserva la modificacion. Al restablecer los
ajustes de fabrica (comando del sistema Facfory Resel) se restablece el valor original.
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¢ Por qué escribir el nimero de pista?

Con el fin de obtener una zona muerta lo mas pequefia posible (vea Fig. 8.4), al activar la funcién de
bifurcacion se ajustan parametros internos para la pista guia con la primera medicion tras la consulta.

Si el sensor detecta en el ciclo de medicion de la activacién mas de una pista guia correcta, esas pistas
se emitiran a través de los datos de proceso.

El vehiculo decide qué pista guia usar. El sensor no conoce la decision del vehiculo.

Con el fin de poder efectuar el ajuste 6ptimo se debe comunicar al sensor el numero de la pista guia que
sigue el vehiculo.

El nimero de pista resulta del orden en el que se emite la pista en los datos de proceso (vea Tabla 7.11).
Si mientras esta activa una funcién de bifurcacién cambia el niUmero de pista que usa el control del
vehiculo, o si desaparece la segunda pista, simplemente se transmitira al sensor el nimero de pista que
se esté utilizando en ese momento. Esto no hace que se modifiquen los ajustes internos; éstos no se
volveran a modificar hasta que se desactive la funcion «Bifurcacion» escribiendo un '0'y se vuelva a acti-
varla a continuacion.

NOTA

Si se escribe un numero de pista que no existe habra un error. Entonces se fija el bit 13 en el
o indice Status (indice UART 2004 o indice CAN 2020y, respectivamente). No se activa la funcion
«Bifurcacién».
La funcién «Bifurcacion» esta activa cuando en el indice Sfatus (indice UART 2004 o indice
CAN 2020y, respectivamente) se fija el bit 12.

Solucioén: escribir el numero de pista correcto.

Desarrollo de la funcién «Bifurcaciéon»

¢,Cuando se deberia activar la funcion SwitchNumber?

1. El sistema sefaliza al vehiculo que esta aproximandose a una bifurcacion.
En el caso ideal, ésto pasa 10 ... 200mm antes de que el sensor llegue al nacleo de la bifurcaciéon y
se ensanche la pista.

2. El vehiculo retiene en su memoria la pista guia por la que esta circulando en ese momento. Las pis-
tas guia estan numeradas del 1 al 6 en orden ascendente.
El orden de la numeracién resulta del orden en el que se emiten las aristas a los datos de proceso
(vea Tabla 7.11).

3. Este numero de pista se debe escribir en el indice SwitchNumber (indice UART 1704 o indice
CAN 2012y, [0], respectivamente) o enviarlo a través de la consulta con los datos de proceso con el
byte 2 PD-In1.

4. La adaptacién de los valores internamente en el sensor para ajustarse a la pista que sigue el
vehiculo en ese momento se realiza una vez.
El efecto sobre las pistas emitidas debe verse, tras la primera emisidén de la consulta, antes de que
transcurra el tiempo maximo de un ciclo de medicién (10 ms).

Desactivacion de la funcién «Bifurcacion»

1. Escribir un’0’ en SwifchNumber (indice UART 1704 o indice CAN 2012;, [0], respectivamente)
o

2. Escribirun’0’ en el byte 2 PD-In1 al efectuar la consulta de datos de proceso.
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8.4.2 Accesos de indices para activar la funcién «Bifurcacién»

8.5

Nombre indice | indice Longi- | Acceso | Valor | Acerca de
UART | [subindice] | tud del por
CANopen | indice defecto
[Byte] de
datos
[Dec]
SwitchNumber | 1704 | 2012, [0,] | 2 w 0 04 = Inactivo
14 = Pista n® 1
24 = Pistan® 2
34 = Pistan®3
44 =Pistan°4
54=Pistan®5
64 = Pista n° 6
SwifchTra 1104 | 20104 [By] | 2 RW 150 Factor en % para aumentar el
ceWidthFactor parametro 7raceWidthMax,
cuando se activa la funcion
«Bifurcacion»

Tabla 8.3: Accesos de indices para activar la funcién «Bifurcacion»
Tipo | Byte 0 Byte 1 Byte 2 Byte 3 Byte 4
N°nodo/ | TipoPD | PD-In1 PD-In2: | CRC
identificaci (datos In) (reserva)
on
Consulta PD 13h 04h Od = Off Oh CRC
1d = pistan® 1
2d = pistan® 2
3d = pistan® 3
4d = pistan® 4
5d = pistan®5
6d = pistan® 6
Tabla 8.4: Ajustes de la funcion «Bifurcacién» al efectuar la consulta de datos de proceso en el
byte 2

Filtro «Ancho de pista»

Si el sensor s6lo debe emitir pistas que tengan un ancho determinado, se puede activar el filtro «Ancho
de pista».

El valor del filtro se puede ajustar a la pista realizando un Teach, o manualmente, introduciendo los
valores en los indices correspondientes.

Las pistas apartadas por el filiro se pueden leer mediante el indice 7race/nvalidSubPixel (indice
UART 2134 o indice CAN 2027, [1},]...[C}], respectivamente).

Al ejecutar el Teach en el ancho de pista, se calcula el parametro 7raceTeachThr. Con la amplitud de ese
umbral se determina la posicién de la arista izquierda y de la arista derecha. Si se detecta una pista, la
cual no permite calcular el ancho de pista con el umbral determinado en el Teach, entonces se adaptara
el umbral para esa Unica pista. En cuanto la amplitud de la combinacién de pista y base encontrada lo
permita, se utilizara el umbral reprogramado.

A

é El ancho de pista depende del valor de ese umbral.
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Posicion de arista

Sefial de recepcion de la amplitud

Arista izquierda de la pista guia

Arista derecha de la pista guia

Pista demasiado ancha segun el filtro «Ancho de pista» activo
Pista ok

Teach umbral
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Fig. 8.5: Aplicacion del filtro «Ancho de pista» tomando como ejemplo una pista oscura

Teach del ancho de pista

El parametro 7raceWidthTol (indice UART 1024 o indice CAN 2010y, [3},], respectivamente) se usa en el
Teach para determinar los limites superior e inferior del ancho de pista a partir del ancho de pista medido
en ese momento.

Calculo de los valores en el sensor:

Ancho de pista = | Posicién arista izquierda - Posicion arista derecha |
TraceWidthMax = Ancho de pista + TraceWidthTol/
TraceWidthMin = Ancho de pista - TraceWidthTol

Ajuste manual del ancho de pista

Si se va a ajustar manualmente el ancho de pista, se pueden escribir los valores directamente en los
parametros TraceWidthMax (indice UART 1004 o indice CAN 2010y, [14], respectivamente) y
TraceWidthMin (indice UART 1014 o indice CAN 2010y, [2;], respectivamente).

Al realizar la conversion, observe el factor 10: 104 que equivale a 1mm.

A

: Al efectuar un Teach del ancho de pista se sobrescriben los valores del ancho de pista ajustados

manualmente.

Informacién en datos de proceso - Filtro «Ancho de pista»

Si se detecta una cantidad de pistas mayor o igual que una, las cuales no se emiten en los datos de
proceso debido al filtro «Ancho de pista», en el byte de datos de proceso 2 Sfafus PD se fijara el bit 3.
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Nombre indice | indice Longi- | Acceso | Datos / Acerca de
UART | [subindice] | tud del (valor por
CANopen | indice defecto)
[bytes]

Activacion del 24 2000y [0y] | 2 w 2294 Comando del sistema

filtro «Ancho de

pista»

Desactivacion del | 24 20004, [04] | 2 w 2304 Comando del sistema

filtro «Ancho de

pista»

Teach del ancho | 24 20004, [04] | 2 w 194 Comando del sistema

de pista

TraceWidthMax | 1004 | 2010, [14] | 2 RW (4904) Ancho de pista maximo.

Para el ajuste manual
o resultado del Teach
Valor: [ mm * 10 ]

TraceWidthMin | 1014 | 2010, [24] | 2 RwW (2904) Ancho de pista minimo
Para el ajuste manual
o resultado del Teach
Valor: [ mm * 10 ]

TraceWidthTol | 1024 | 2010, [34] | 2 RW (1004) Tolerancia del ancho de pista
Sdlo se necesita para el Teach.
Valor: [ mm *10]

TraceTeachThr | 1124 | 2010, [Dy] | 2 R Se determina en el Teach.

Estado 2004 | 20204 [14] | 2 R N° de bit 5 | Si la cantidad de pistas aparta-
das es 2 1, se fijara el bit.
Vea también datos de proceso
byte de estado, bit num. 3
(Capitulo 7.1.4.1)

UserMode 754 12002, [0,] |2 R N° de bit 2 | Si esta fijado el bit, entonces
esta activo el filtro «Ancho de
pista».

Tabla 8.5: Acceso de indices, filtro «Ancho de pista»
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Filtro «Contraste minimo»
El filtro para el contraste minimo consulta si la claridad de la base y la claridad de la pista tienen una dife-
rencia minima.

La diferencia minima se puede reprogramar en una pista de referencia; también se puede ajustar el valor
manualmente.

©) ®

® © @®

Posicion de arista

Sefial de recepcién de la amplitud

Avrista izquierda de la pista guia

Arista derecha de la pista guia

Ancho de pista

Amplitud de la base

Amplitud de la pista guia

Contraste

Umbral de aviso para el contraste minimo
Contraste minimo ( 7raceContrastMin)
Comprobacién del contraste minimo.

No se emite la segunda pista (derecha), porque no se cumple el contraste
minimo.

CIOMMOOW>< X

Fig. 8.6: Aplicacion del filtro «Contraste minimo» tomando como ejemplo una pista oscura

Teach del contraste minimo

El valor del parametro 7raceContrastTo/ (indice UART 1054 o indice CAN 2010y, [6], respectivamente)
se usa para calcular un umbral minimo para el contraste con el valor de contraste medido al efectuar el
Teach. El valor esta en el indice en forma de valor porcentual [%].
Calculo en el sensor:

Contraste = | Amplitud_del_entorno - Amplitud_de_la_pista |

TraceContrastMin = Contraste - ( Contraste * 7raceContrastTol/ /100 )

Ajuste manual del contraste minimo

Si se va a ajustar manualmente el contraste minimo, se puede escribir directamente en el parametro
TraceContrastMin (indice UART 1034 o indice CAN 2010y, [4,], respectivamente) en forma de valor en
[LSB].

A

A | Sise ejecuta un Teach del contraste minimo, se sobrescribe el valor del contraste minimo que
A se ha ajustado manualmente.

Aviso de contraste minimo

El umbral de aviso corresponde a una distancia porcentual con respecto al contraste minimo 7raceCon-
trastMin (indice UART 1034 o indice CAN 2010y, [4}], respectivamente). El umbral de aviso para el
contraste minimo se calcula con el factor 7raceContrastWarning (indice UART 1044 o indice CAN 2010,
[54], respectivamente). No hay ningun indice para consultar directamente ese valor.

Célculo:

TraceContrastWarning_Umbral = TraceContrastMin + ( TraceContrasiMin* TraceConltrastWarning )
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Informacién en datos de proceso - Filtro «Contraste minimo»

En el byte de estado de los datos de proceso hay dos bits para informacién sobre el contraste minimo:
* Bit 1: Aviso de contraste minimo
* Bit 4: Error de contraste minimo

El bit 1 Aviso de contraste minimo se fija cuando la cantidad de pistas detectadas donde el contraste
minimo es menor que el umbral de aviso es mayor o igual que uno.

El bit 4 Error de contraste minimo se fija a 1 cuando se detectan 1 o mas pistas en las que el contraste es
menor que TraceContrastMin.

Visién general de indices - filtro «Contraste minimo»
Manera de contar bits: bit0 ... bit15.

Nombre indice | indice Longi- | Acceso | Datos / Acerca de
UART | [subindice] | tud del (valor por
CANopen | indice defecto)
[bytes]

Activar filtro 24 2000y [0y] | 2 W 2314 Comando del sistema

Desactivar filtro | 24 20004, [04] | 2 w 2324 Comando del sistema

Teach del con- | 24 20004, [04] | 2 w 1954 Comando del sistema

traste minimo

TraceConftrast- 1034 | 2010y, [44] | 2 RW (55004) Resultado del Teach o registro

Min manual, unidad: [LSB]

TraceContrast 1044 | 20104, [54] | 2 RwW (204) Factor para calcular el umbral de

Warning aviso, unidad [%]

TraceContrastTol| 1054 | 2010y, [64] | 2 RW (304) La tolerancia se aplica en el pro-
ceso de Teach, unidad: [%]

Estado 2004 | 20204 [14] | 2 R N° de bit 6 | 1 = error de contraste minimo
Vea también datos de proceso
byte de estado, bit nim. 4
(Capitulo 7.1.4.1)

Estado 2004 | 20204 [14] | 2 R N° de bit 3 | 1 = aviso de contraste minimo
Vea también datos de proceso
byte de estado, bit num. 1
(Capitulo 7.1.4.1)

UserMode 754 2002, [04] | 2 R N° de bit 3 | Cuando bit = 1, el filtro de
«contraste minimo» esta activo.

Tabla 8.6: Acceso de indices - filtro «Contraste minimo»

Filtro «Amplitud de pista»

Elfiltro se basa en la suposicion de que la cinta de la pista guia que se procesa en una instalacion es igual
en todos los sitios. Con ello, esta es una constante conocida. Por consiguiente se pueden filtrar todas las
demas marcas que aparezcan con una amplitud diferente.

Se recomienda por ello elegir una cinta de la pista guia que sea lo mas clara posible (blanca) o lo mas
oscura posible (negra), de tal forma que no haya ninguna marca que sea mas oscura o mas clara que la
pista optica.

El filtro para la amplitud de pista es el valor limite 7TraceAmplitudeMin (indice UART 1064 o indice CAN
2010y, [74], respectivamente) que marca como incorrectas todas las pistas en las que la amplitud de la
sefal de la pista es mayor que el valor limite. Hay un umbral de aviso, el cual se ajusta con el parametro
TraceAmplitudeWarning (indice UART 1074 o indice CAN 2010y, [8y,], respectivamente).
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Arista izquierda de la pista guia

Arista derecha de la pista guia

Ancho de pista

Amplitud de la base

Amplitud de la pista guia

Amplitudes de pista no validas (zona roja)
Valor TraceAmplitudeMin

Valor TraceAmplitudeWarning
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Fig. 8.7: Aplicacion del filtro «Amplitud de pista» tomando como ejemplo una pista oscura

Teach de la amplitud de pista

El valor TraceAmplitudeTol (indice UART 1084 o indice CAN 2010y, [9;], respectivamente) se usa para
ajustar el valor limite 7raceAmplitudeMin (indice UART 1064 o indice CAN 2010y, [7,], respectivamente)
para el filtro «kAmplitud de pista» al efectuar el Teach.

Calculo pista guia oscura:
TraceAmplitudeMin = Amplitud_Pista [LSB] + 7raceAmplitudeTo/[LSB]

Calculo pista guia clara:
TraceAmplitudeMin = Amplitud_Pista [LSB] - 7raceAmplitudeTo/[LSB]

Ajuste manual de la amplitud de pista

Si se va a ajustar manualmente el valor limite de la amplitud de pista, se puede escribir directamente en
el pardmetro TraceAmplitudeMin (indice UART 1064 o indice CAN 2010y, [7},], respectivamente) en forma
de valor en [LSB].

A

A | Sise realiza un Teach de la amplitud de pista se sobrescribe el valor limite de la amplitud de
A pista que se ha ajustado manualmente.

Aviso para amplitud de pista
El umbral de aviso corresponde a una distancia porcentual con respecto al valor limite de la amplitud de
pista TraceAmplitudeMin (indice UART 1064 o indice CAN 2010, [7},], respectivamente).

El umbral de aviso para la amplitud de pista se calcula con el factor 7raceAmplitudeWarning (indice
UART 1074 0 indice CAN 2010y, [8,], respectivamente). No hay ningun indice para consultar directamente
el valor calculado.

Calculo pista guia oscura:

TraceAmplitudeWarning_Umbral = TraceAmplitudeMin [LSB] - ( TraceAmplitudeMin [LSB] *
TraceAmplitudeWarning )
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Calculo pista guia clara:

TraceAmplitudeWarning_Umbral= TraceAmplitudeMin [LSB] + ( TraceAmplitudeMin [LSB] *
TraceAmplitudeWarning )

Informacién en datos de proceso - Filtro «<Amplitud de pista»

En el byte de estado de los datos de proceso hay dos bits para informacién sobre la amplitud de pista:

» Bit 2: Aviso de amplitud de pista

» Bit 5: Error de amplitud de pista
El bit Aviso de amplitud de pista se fija a 1 cuando se detectan 1 0 mas pistas donde la amplitud de pista
es mayor (pista guia oscura) o menor (pista guia clara) que el umbral de aviso.
El bit Error de amplifud de pista se fija a 1 cuando se detectan 1 o mas pistas donde el contraste es mayor
(pista guia oscura) o menor (pista guia clara) que TraceAmplitudeMin.

Vision general de indices - filtro «Amplitud de pista»
Manera de contar bits: bitO ... bit15.

Nombre indice | Indice Longi- | Acceso | Datos / Acerca de
UART | [subindice] | tud del (valor por
CANopen | indice defecto)
[bytes]

Activar filtro 24 20004, [04] | 2 w 2334 Comando del sistema

Desactivar filtro | 24 20004 [04] | 2 w 2344 Comando del sistema

Teach del con- | 24 20004, [04] | 2 w 1964 Comando del sistema

traste minimo

TraceAmplitude- | 1064 | 2010, [74] | 2 RwW (25004) Resultado del Teach o

Min modificacién manual, unidad
[LSB]

TraceAmplitu- 1074 | 2010, [84] | 2 RwW (204) Factor para calcular el umbral de

deWarning aviso, unidad [%]

TraceAmplitude- | 1084 | 2010, [9y] | 2 RW (10004) Con el Teach:

Tol Tolerancia para calcular el
umbral minimo, unidad [LSB]

Estado 2004 | 20204 [14] | 2 R N° de bit 7 | 1 = Error de amplitud de pista
Vea también datos de proceso
byte de estado, bit num. 5
(Capitulo 7.1.4.1)

Estado 2004 | 20204 [14] | 2 R N° de bit 4 | 1 = Aviso de amplitud de pista
Vea también datos de proceso
byte de estado, bit num. 2
(Capitulo 7.1.4.1)

UserMode 754 2002, [04] | 2 R N° de bit 4 | Cuando bit = 1, el filtro de
«amplitud de pista» esta activo

Tabla 8.7: Acceso de indices, filtro «Amplitud de pista»
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8.8

Vision general de indices — mas datos sobre pistas correctas y erréneas

Leuze

También se puede acceder a las pistas detectadas y filtradas sin acceder a los datos de proceso. En este
sentido se puede consultar informacién adicional sobre las pistas:

+ Tratandose de pistas validas, en el indice 7raceValidStatus (indice UART 2104 o indice CAN 2025,
[01...06], respectivamente) se puede indicar el aviso (si existe) para cada pista.

+ Tratandose de pistas filtradas, en el indice TracelnvalidStatus (indice UART 2154 o indice
CAN 2029y, [01...06], respectivamente) se indica el error por el que se ha apartado la pista.

» Las amplitudes que se utilizan para calcular los filtros se pueden leer en el indice TraceValidAmp
(indice UART 209, o indice CAN 2023;, [01...12], respectivamente).

» Los datos para pistas filtradas se pueden leer en el indice 7TraceValidAmp
(indice UART 2144 o indice CAN 2028y, [01...12], respectivamente).

Los datos siempre estan clasificados en orden ascendente por aristas/pistas.

Acceso directo a todos los datos de pistas validas

Nombre indice | indice Longi- | Acceso| Datos Acerca de
UART | [subindice] | tud del
CANopen | indice
[bytes]
TraceValidSub- | 2074 |2022, 24 R [ Arista izquierda 1 Contiene las posiciones
Pixel [1h]--.[Ch] LowByte, arista de aristas de las pistas
izquierda 1 HighByte, validas:
arista derecha 1 LowB- |+ 16 bits por arista
yte, arista derecha 1 + Distribuidos en
HighByte, LowByte y HighByte
arista izquierda 2 LowB- | « Sélo se visualizan pis-,
yte, arista izquierda 2 tas
HighByte, » Una pista se compone
arista derecha 2 LowB- siempre de dos aris-
yte, arista derecha 2 tas consecutivas
HighByte,
.
TraceValidAmp | 2084 |2023;, 24 R [ Entorno 1 LowByte, Contiene la amplitud
[1h]-..[Ch] entorno 1 HighByte, del entorno y de la
pista 1 LowByte, pista:
pista 1 HighByte, » Valor de amplitud
entorno 2 LowByte, 16 bits
entorno 2 HighByte, + Distribuidos en
pista 2 LowByte, LowByte y HighByte
pista 2 HighByte, + Clasificados en orden
. ascendente adecua-
dos a las pistas en
indice 207 0 2022,
respectivamente
TraceValidSta- | 2104 |2025, 12 R [ Pista 1, El aviso se indica para
tus [14]-..[64] pista 2, cada pista.
pista 3,
. Datos:
1h: Aviso de contraste
24 Aviso de amplitud
de pista
Tabla 8.8: Vision general de indices: acceso directo a todos los datos de pistas validas
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Acceso directo a todos los datos de pistas no validas

Leuze

Nombre indice | indice Longi- | Acceso| Datos Acerca de
UART | [subindice] | tud del
CANopen | indice
[bytes]
Tracelnva- 2134 20274, 24 R [ Arista izquierda 1 Contiene las posicio-
lidSubPixel [1h]-..[Ch] LowByte, arista nes de aristas de las
izquierda 1 HighByte, pistas validas:
arista derecha 1 16 bits por arista
LowByte, arista derecha | Distribuidos en LowByte
1 HighByte, y HighByte
arista izquierda 2 Soélo se visualizan pis-
LowByte, arista tas
izquierda 2 HighByte, Una pista se compone
arista derecha 2 siempre de dos aristas
LowByte, arista derecha | consecutivas
2 HighByte,
.
TracelnvalidAmp 2144 | 2028, 24 R [ Entorno 1 LowByte, Contiene la amplitud del
[1h]-..[Ch] entorno 1 HighByte, entorno y de la pista:
pista 1 LowByte, Valor de amplitud
pista 1 HighByte, 16 bits
entorno 2 LowByte, Distribuidos en LowByte
entorno 2 HighByte, y HighByte
pista 2 LowByte,
pista 2 HighByte,
.
TracelnvalidSta- | 2154 | 2029y, 12 R [ Pista 1, El error se indica para
tus [1h]--.[65] pista 2, cada pista.
pista 3,
] Datos:
14 Error de contraste
2y Error de amplitud de
pista
4,,: Error de ancho de
pista
Tabla 8.9: Vision general de indices: acceso directo a todos los datos de pistas no validas
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9.1

9.11

Leuze

Sugerencias para la primera puesta en marcha

Para tener una imagen rapida del funcionamiento del sensor necesitara:
» Adaptador de interfaces USB <-> UART (RS232, RS422, RS485)
+ Software para PC (vea Capitulo 6)
» Soporte para el equipo

¢ Como se debe ajustar el sensor a la pista?

Variante: todos los filtros activos
El objetivo de este procedimiento es detectar la menor cantidad posible de pistas erréneas.

% Restablezca los ajustes de fabrica en el sensor (comando del sistema).

% Active todos los filtros.

% Posicione el sensor o el vehiculo con sensor sobre la pista.

% Ejecute el modo de Teach 4. Este modo ejecuta el Teach de los tres filtros a la vez.

Ahora, la emision de pistas es muy restrictiva. Si se llega a un lugar en el que el sensor ya no emite
ninguna pista, a través del bit de estado se puede examinar en los datos de proceso qué filtro es respon-
sable de ello. Alternativamente se puede evaluar el Sfatus (estado) (indice UART 200 o indice CAN 2020,
[14], respectivamente).

Evaluando los bits de aviso y los bits de error se puede activar la accidon correspondiente en el control del
vehiculo.

El aviso puede servir de ayuda para detectar suciedad acumulada lentamente en la pista guia. Alternati-
vamente se puede evaluar la informacioén sobre el contraste que hay en la respuesta de datos de proceso.

Al usuario de la instalacion se le podran comunicar entonces recomendaciones en funcién del lugar, tales
como «Limpiar pista» o «Sustituir pista».

Es recomendable limpiar la pista guia cuando el contraste haya disminuido continuamente durante un
periodo de tiempo prolongado.

Es recomendable sustituir la pista guia cuando la amplitud de la pista difiera del valor de Teach, o cuando
deje de detectarse una pista a causa del filtro «ancho de pista», porque esté desgarrada o se haya ensan-
chado.

Delante de una bifurcacion del tipo 2 se tiene que aumentar el ancho de pista maximo con la funcion
«Bifurcacién» para que se emita el nucleo de la bifurcacion. A tal fin, en la transmisién se debe incluir el
numero de pista que se esté usando en ese momento.

Conmutar entre pistas diferentes

Si la instalacion esta compuesta de pistas con diferentes anchos y/o tipos de pista (claras/oscuras), es
recomendable aplicar el siguiente procedimiento.

Memorice en el control un juego de parametros con las variables adaptadas en cada caso para cada pista.
Se deberian memorizar los siguientes ajustes:

Nombre del indice Observacion
TraceWidthMax
TraceWidthMin
TraceTeachThr Umbral reprogramado (tiene efecto en el ancho de pista medido)
TraceContrastMin
TraceAmplitudeMin
Switch TraceWidthFactor Cuando se conmute entre una instalacién con bifurcaciones de 2 y de
3 vias.
Tabla 9.1: Parametros para el juego de parametros especifico de la pista

Leuze electronic GmbH + Co. KG OGS 600 79



9.2
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Marcas en el suelo

Se pueden concebir los siguientes planteamientos para proporcionar al vehiculo informacion en funcion
del lugar concreto por medio de la pista 0 de marcas adicionales.

Ancho de pista

El ancho de la pista puede variar. El sensor emite siempre la arista izquierda y la arista derecha de la pista.
La diferencia de estos dos valores es el ancho.

Por medio del ancho de pista se le puede comunicar informacién al vehiculo acerca de si debe circular
mas lento o mas rapido, por ejemplo.

Marcas contiguas a la pista

Se pueden colocar marcas adicionales contiguas a la pista, por ejemplo para crear un cédigo.

Mediante la presencia de pistas detectadas (que cumplan con los filtros) en una determinada posicién se
puede implementar un codigo de 4 bits, por ejemplo.

A través de los datos de proceso, el control del vehiculo recibe la informacién de que se han detectado
pistas, las cuales no se emiten por los datos de proceso debido a los filtros.

Es decir, se pueden configurar las marcas de tal forma que no sean detectadas como pista. Mediante una
evaluacién de 7racelnvalidSubPixel se pueden leer las posiciones de las marcas. Asi se puede imple-
mentar un cddigo para el control de la instalacion.

Filtro «<Ancho de pista» Activo Inactivo

Ancho de la marca ...<ancho de pista o ...> ancho de pista | No tiene importancia

Informacién que la marca ha | Byte de datos de proceso 2 StafusPDvia | Salidas de datos de pro-
sido detectada bit 3 (error de ancho de pista) ceso

Cantidad de pistas no validas | TravelnvalidNum
indice UART 2114
indice CAN 2026,

Posicién de la pista TracelnvalidSubPixel
indice UART 2134
indice CAN 2027,

Tabla 9.2: Influencia del filtro «Ancho de pista»

¢Qué influencia tiene en el ancho de pista?
+ La distancia del sensor respecto a la marca influye en el ancho de pista con hasta £+ 5 mm (cargar
vehiculo, descargar).
* El error de linealidad (vea figura 11.6).
Requerimientos que debe cumplir la marca
» En el caso mas sencillo, el mismo color que la pista guia.
+ La pista de referencia debe ser mas estrecha que la pista guia.
» Para un funcionamiento seguro, la distancia entre dos marcas o entre una pista guia y una marca
debe ser la especificada en el Capitulo 3.3.
Ejemplo:
Ajustes:
 La pista de referencia es notablemente mas estrecha que la pista principal y debe corresponder a

los requisitos del Capitulo 3.3. Ademas, se deben respetar las distancias especificadas en el
Capitulo 3.3.

« Elfiltro de ancho de pista esta activo y se debe ajustar a la pista principal (Teach).
Cuando el sensor se encuentra encima de la marca, se muestra la pista de referencia como pista no
valida:
Byte de datos de proceso 2 StafusPD via bit 3 (error de ancho de pista)

La posicion de esta pista no valida se lee a través de TracelnvalidSubPixel (indice UART 213; indice
CAN 2027},). Asi, puede evaluarse en qué lado de la pista principal se encuentra la marca. Con 7racel/n-
validNum (indice UART 2114; indice CAN 2026},), se puede leer la cantidad de pistas no validas.
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Amplitud de la pista
Leyendo los parametros TraceValidAmp o TracelnvalidAmp se pueden distinguir las pistas.

También se podrian diferenciar marcas contiguas a la pista por su amplitud, implementando asi un control
de la instalacion.

9.3  Ajustes basicos para los filtros

Los ajustes basicos de los filtros se determinaron con una pista guia negra de 40mm de ancho sobre una
base blanca. La distancia entre la pista y la arista inferior del sensor era de 35mm.

Los valores se seleccionaron de tal forma que
* en caso de que la altura del vehiculo cambie £30mm se siga detectando la pista.

+ en caso de que cambie hasta 5° el angulo entre la pista/el suelo y el eje longitudinal del sensor se
siga detectando la pista.

La remision (valor de reflexion de la luz) era:
* 90% para la base.
* 6% para la pista guia.
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10  Service y soporte

Linea directa de servicio

Los datos de contacto del teléfono de atencion de su pais los encontrara en el sitio web www.leuze.com
en Contacto & asistencia.

Servicio de reparaciones y devoluciones

Los equipos averiados se reparan rapida y competentemente en nuestros centros de servicio al cliente.
Le ofrecemos un extenso paquete de mantenimiento para reducir al minimo posibles periodos de inacti-
vidad en sus instalaciones. Nuestro centro de servicio al cliente necesita los siguientes datos:

* Su numero de cliente

+ La descripcion del producto o descripcion del articulo
* Numero de serie o numero de lote

» Motivo de la solicitud de asistencia con descripcion

Registre el producto afectado. La devolucion se puede registrar en la seccién Contacto & asistencia >
Servicio de reparacién & reenvio de nuestro sitio web www.leuze.com.

Para agilizar y facilitar el proceso, le enviaremos una orden de devolucién con la direccion de devolucion
digitalmente.

¢ Qué hacer en caso de asistencia?

Utilizar este capitulo como plantilla de copia en caso de asistencia.

% Rellene los datos de cliente y envielos por fax junto con su orden de servicio al nimero de
fax abajo indicado.

Datos de cliente (rellenar por favor)

Tipo de equipo:

NuUmero de serie:

Firmware:

Indicacion en el display

Indicacién de los LEDs:

Descripcioén del error

Empresa:

Persona de contacto/departamento:

Teléfono (extension):

Fax:

Calle/namero:

Cadigo postal/ciudad:

Pais:

Ndmero de fax de servicio de Leuze:
+49 7021 573 - 199
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11.1

Datos técnicos

Datos técnicos generales OGS 600

Tensioén de trabajo

Leuze

18 ... 30VCC (PELV ", Class 2)

Consumo de corriente medio

Aprox. 180 mA con 24 V CC
(sin carga en la salida)

Alumbrado LED incorporado

Rojo, longitud de onda 634 nm, grupo de riesgo 0
(grupo exento de riesgos) segun EN 62471:2008

Emisor / receptor

En cada caso 49 elementos emisores y receptores

Ancho campo deteccion OGS 600-280/... 300mm
OGS 600-140/... 150mm
Distancia sensor-suelo 10 ... 70mm,
Nominal: 30mm
Optimo: 20 ... 40mm
Tiempo de medicién 10ms

Error de linealidad

Tip. 5mm (con una distancia sensor-suelo de
30mm)

Resolucién de valores de medicion

Tip. 1mm (con una distancia sensor-suelo de
30mm)

Ancho de la pista guia

Preferentemente 40mm, minimo 10mm

Color de la pista guia

Pista clara sobre suelo oscuro,
Pista oscura sobre suelo claro

Filtro de bifurcacién

Bifurcaciones

Tipo de interfaz OGS 600-.../CN...
OGS 600-.../D3...
OGS 600-.../D2...

CANopen y RS232
RS485
RS422

Entradas/salidas

1 salida parametrizable (todos los OGS 600),
1 entrada/salida parametrizable
(s6lo OGS 600 con RS485 o0 RS422)

indice de proteccion

IP 65 2)

Clase de seguridad VDE

Carcasa

Fundicion a presion de aluminio

Cubierta de 6ptica

Policarbonato 3

Peso OGS 600-2801/...
OGS 600-1401/...

Aprox. 4059
Aprox. 2459

Temp. ambiente (operacion/almaceén)

-15°C ... +50°C /-30°C ... +60°C

Humedad del aire relativa

Max. 90% (no condensable)

Sistema de normas vigentes

EN 60947-5-2:2007+A1:2012

Conformidad

CE

1) Protective Extra Low Voltage (PELV) - tension extra-baja de seguridad.

2) Solamente con conectores M12 atornillados o bien con tapas puestas

Leuze electronic GmbH + Co. KG
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3) Usar solo pafios sin hilos para limpiar las cubiertas de las dpticas. Las puntas y los objetos duros estropean irrepara-
blemente la dptica.

11.2 Dibujos acotados

11.2.1 Dibujo acotado OGS 600-280/CN-M12 - Version larga

34,6
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20°
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360

58

A Centro del campo de medicion del sensor

Fig. 11.1: Dibujo acotado OGS 600-280/CN-M12 — Version larga
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11.2.2 Dibujo acotado OGS 600-280/D...-M12.8 — Version larga
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Fig. 11.2: Dibujo acotado OGS 600-280/D...-M12.8 — Version larga
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11.2.3 Dibujo acotado OGS 600-140/CN-M12 — Versién corta
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Fig. 11.3: Dibujo acotado OGS 600-140/CN-M12 — Version corta
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11.2.4 Dibujo acotado OGS 600-140/D...-M12.8 — Version corta
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Fig. 11.4: Dibujo acotado OGS 600-140/D...-M12.8 — Versién corta
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11.3 Diagramas

11.3.1 Curva caracteristica del sensor en una pista guia

Leuze

y
3500 T

3000

|

2500 <7

2000 -
= — - D ”A’
1500 == =-]-"-

1000 >

500 +—=A

I
1
]
T
1

0 . X

0 50 100 150 200 250 300 350

Valor de medicion de la arista izquierda de la pista guia
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Valor de salida: posicion de la arista derecha

Posicién de la arista izquierda de la pista guia debajo del sensor
Valor de salida: posiciones de arista
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Fig. 11.5:  Curva caracteristica del sensor en una pista

11.3.2 Error de linealidad
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Curva caracteristica: error de linealidad tipico
Curva caracteristica: maximo error de linealidad
Curva caracteristica: minimo error de linealidad
Distancia del sensor a la base

Error de linealidad

<X OW>

Fig. 11.6: Error de linealidad en funcién de la distancia del sensor a la base
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12  Indicaciones de pedido y accesorios

12.1 Nomenclatura del sensor

OGS 600- XXX [YY -M12 .8

Tabla 12.1:

No pro- 2 de 5 polos

cede
.8

/CN
/D3
/D2
280
140

1 de 8 polos

Sistema de conexion M12
CANopen e interfaz RS232
Interfaz RS485

Interfaz RS422

Version larga

Version corta

Sensor de seguimiento optico, serie OGS 600
(Optical Guidance Sensor)

Nomenclatura OGS 600

12.2 Indicaciones de pedido del sensor

Caddigo

Denominacion de tipo

Descripcién

50137472

OGS 600-280/CN-M12

Sensor de seguimiento 6ptico OGS 600,
version larga, CANopen e interfaz RS232, 2 conec-
tores M12 de 5 polos

50137473

OGS 600-140/CN-M12

Sensor de seguimiento éptico OGS 600,
version corta, CANopen e interfaz RS232, 2 conec-
tores M12 de 5 polos

50137474

OGS 600-280/D3-M12.8

Sensor de seguimiento 6ptico OGS 600,
version larga, interfaz RS485,
1 conector M12 de 8 polos

50137475

OGS 600-140/D3-M12.8

Sensor de seguimiento 6ptico OGS 600,
version corta, interfaz RS485,
1 conector M12 de 8 polos

50137476

OGS 600-280/D2-M12.8

Sensor de seguimiento 6ptico OGS 600,
version larga, interfaz RS422,
1 conector M12 de 8 polos

50137477

OGS 600-140/D2-M12.8

Sensor de seguimiento 6ptico OGS 600,
version corta, interfaz RS422,
1 conector M12 de 8 polos
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12.3 Accesorios
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12.3.1 Cables de conexion para equipos CANopen/RS232

Cables de conexion

Caddigo Denominacioén de tipo Descripcién

50114692 | KB DN/CAN-2000 BA Cable de conexion CANopen, longitud 2m, PUR
negro, hembrilla M12 de 5 polos con codificacion A,
axial, final abierto

50114693 | KB DN/CAN-2000 SA Cable de conexion CANopen, longitud 2m, PUR
negro, conector M12 de 5 polos con codificacion A,
axial, final abierto

50114696 | KB DN/CAN-5000 BA Cable de conexién CANopen, longitud 5m, PUR
negro, hembrilla M12 de 5 polos con codificacion A,
axial, final abierto

50114697 | KB DN/CAN-5000 SA Cable de conexién CANopen, longitud 5m, PUR

negro, conector M12 de 5 polos con codificacion A,
axial, final abierto

Cables de interconexion

Cddigo

Denominacion de tipo

Descripcion

50118184

K-YCN M12A-5m-M12A-S-PUR

Cable de interconexién en Y CANopen, PUR negro,
brazo 1 longitud 0,25m, brazo 2 longitud 5m,

2 conectores M12 de 5 polos, con codificacion A,
axial,

1 hembrilla M12 de 5 polos, con codificacion A, axial

50118185

K-YCN M12A-M12A-S-PUR

Cable de interconexién en Y CANopen, PUR negro,
brazo 1 longitud 0,25m, brazo 2 longitud 0,35m,

2 conectores M12 de 5 polos, con codificacion A,
axial,

1 hembrilla M12 de 5 polos, con codificacion A, axial

50114691

KB DN/CAN-1000 SBA

Cable de interconexion CANopen, longitud 1m,
PUR negro,

1 conector M12 de 5 polos, con codificacion A, axial,
1 hembrilla M12 de 5 polos, con codificacion A, axial

50114694

KB DN/CAN-2000 SBA

Cable de interconexion CANopen, longitud 2m,
PUR negro,

1 conector M12 de 5 polos, con codificacion A, axial,
1 hembrilla M12 de 5 polos, con codificacion A, axial

50129779

KDS DN-M12-5A-M12-5A-P3-010

Cable de interconexion CANopen, longitud 1m,
PUR violeta,

1 conector M12 de 5 polos, con codificacion A, axial,
1 hembrilla M12 de 5 polos, con codificacion A, axial

50129780

KDS DN-M12-5A-M12-5A-P3-020

Cable de interconexion CANopen, longitud 2m,
PUR violeta,

1 conector M12 de 5 polos, con codificacion A, axial,
1 hembrilla M12 de 5 polos, con codificacion A, axial

50129781

KDS DN-M12-5A-M12-5A-P3-050

Cable de interconexion CANopen, longitud 5m,
PUR violeta,

1 conector M12 de 5 polos, con codificacion A, axial,
1 hembrilla M12 de 5 polos, con codificacion A, axial

Leuze electronic GmbH + Co. KG

OGS 600 90



12.3.2 Cables de conexién para equipos RS485/RS422

Cables de conexion

Leuze

Cddigo

Denominacion de tipo

Descripcion

50135120

KD U-M12-8A-P1-010

Cable de conexiéon PWR/RS485/RS422, longitud
1m, PUR negro, hembrilla M12 de 8 polos, con
codificacion A, axial, final abierto

50135121

KD U-M12-8A-P1-020

Cable de conexién PWR/RS485/RS422, longitud
2m, PUR negro, hembrilla M12 de 8 polos, con
codificacion A, axial, final abierto

50135122

KD U-M12-8A-P1-050

Cable de conexién PWR/RS485/RS422, longitud
5m, PUR negro, hembrilla M12 de 8 polos, con
codificacion A, axial, final abierto

12.3.3 Kit adaptador USB RS485

CableY

Caddigo Denominacién de tipo Descripcion
Bajo Adaptador USB RS485 Convertidor USB RS485
pedido

Cable para la conexion del sensor,
convertidor USB RS485 y tension de alimentacion

12.3.4 Cintas de pista guia, autoadhesivas

Cabdigo

Denominacién de tipo

Descripcion

50137874

OTB 40-BK250

Cinta de pista negra, 40mm de ancho, autoadhe-
siva, bobina de 25m

50137875

OTB 40-WH250

Cinta de pista blanca, 40mm de ancho, autoadhe-
siva, bobina de 25m

50137873

OTB 40-GN250

Cinta de pista verde oscura, 40mm de ancho,
autoadhesiva, bobina de 25m

50137876

OTB 30/100-BK/WH250

Cinta de pista, 30mm de ancho sobre material de
soporte blanco, 100mm de ancho, autoadhesiva,
bobina de 25m

50137877

OTB SET-GN/BK/WH003

Kit de cinta de pista con 0,3m de cinta de pista c/u
* Negro

» Blanco

» Verde oscuro

» Negro sobre material de soporte blanco

Leuze electronic GmbH + Co. KG
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13  Historial de versiones de firmware de equipo

v1.3

Hasta julio de 2018

v1l.4

Se hizo accesible el indice 836 para los usuarios. Se reducio el valor por defecto de 450 a
100.
Efecto: deteccién de contrastes pequefios.

v1.5

A partir de agosto de 2018. indice 70 (UART Node No): se amplié el rango de valores a
1-15

v1.6

Se subsand el problema con las pistas retroreflectantes

v1.7

Se subsand el problema con el directorio de objetos CANopen

v1.8

Nuevos tipos de datos de proceso 2, 5,6y 7

v1.9

nuevotipo de datos de proceso 8: como tipo PD 4, solo que siempre se emiten 1-6 pistas.
Por defecto 3 pistas;

V2.0

A partir de septiembre de 2021

Index 200 ampliado con el bit 15.

Se han subsanado los siguientes errores: cuando la iluminacion LED esta desactivada y
se leen los pixeles individuales a través, por ejemplo, del Index 202, el sensor no reac-
ciona y requiere un rearme de tensién
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14  Anexo - Valores de medicion del sensor, colores RAL

Visién general de colores RAL

RAL 1006
RAL 1015 RAL 1016 “RAL 1017 RAL 1018

Fig. 14.1: Extracto de los colores RAL
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Valores de medicién del sensor, colores RAL

Leuze

Denominacion del color N° RAL Valor medido del sen- | Valor acromético
sor: amplitud [LSB]
Negro intenso 9005 400 0,01886792
Verde 6palo 6026 500 0,02358491
Azul negruzco 5004 600 0,02830189
Negro grafito 9011 600 0,02830189
Azul ultramar 5002 700 0,03301887
Azul zafiro 5003 700 0,03301887
Verde perlado 6035 700 0,03301887
Verde 6palo perlado 6036 700 0,03301887
Pardo negruzco 8022 700 0,03301887
Verde negruzco 6012 800 0,03773585
Negro senales 9004 800 0,03773585
Negro trafico 9017 800 0,03773585
Azul verdoso 5001 900 0,04245283
Azul sefales 5005 900 0,04245283
Azul grisaceo 5008 1200 0,05660377
Verde esmeralda 6001 1200 0,05660377
Gris granito 7026 1300 0,06132075
Pardo grisaceo 8019 1300 0,06132075
Azul violeta 5000 1400 0,06603774
Verde hoja 6002 1400 0,06603774
Rojo negruzco 3007 1900 0,08962264
Verde patina 6000 1900 0,08962264
Amarillo oliva 6014 1900 0,08962264
Gris grafito 7024 2100 0,0990566
Azul brillante 5007 2400 0,11320755
Verde oliva 6003 2400 0,11320755
Gris trafico B 7043 2500 0,11792453
Violeta purpura 4007 3100 0,14622642
Gris verdoso 7009 3100 0,14622642
Gris lona 7010 3100 0,14622642
Gris azulado 7031 3600 0,16981132
Morado perlado 4012 4100 0,19339623
Gris cuarzo 7039 4400 0,20754717
Rojo 6xido 3009 4700 0,22169811
Gris caqui 7008 4700 0,22169811
Rojo vino 3005 4900 0,23113208
Gris beige 7006 5000 0,23584906
Verde reseda 6011 5100 0,24056604
Leuze electronic GmbH + Co. KG OGS 600
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Denominacién del color N° RAL Valor medido del sen- | Valor acromético
sor: amplitud [LSB]

Gris musgo perlado 7048 5300 0,25

Gris raton 7005 5400 0,25471698
Lila azulado 4005 6100 0,28773585
Gris hormigon 7023 6100 0,28773585
Gris polvo 7037 6100 0,28773585
Gris tele 2 7046 6600 0,31132075
Verde cafia 6013 6800 0,32075472
Gris cemento 7033 6800 0,32075472
Gris ardilla 7000 7200 0,33962264
Gris trafico A 7042 7500 0,35377358
Rojo pardo 3011 7800 0,36792453
Amarillo curry 1027 7900 0,37264151
Naranja perlado 2013 7900 0,37264151
Gris amarillento 7034 8000 0,37735849
Rojo purpura 3004 8100 0,38207547
Gris piedra 7030 8100 0,38207547
Gris tele 1 7045 8200 0,38679245
Gris platino 7036 9200 0,43396226
Amarillo oliva 1020 9400 0,44339623
Gris ventana 7040 9400 0,44339623
Violeta sefales 4008 9500 0,44811321
Violeta pastel 4009 9900 0,46698113
Beige agrisado 1019 10200 0,48113208
Beige pardo 1011 10700 0,50471698
Rojo rubi 3003 11000 0,51886792
Pdrpura trafico 4006 11100 0,52358491
Rojo coral 3016 11600 0,54716981
Rojo tomate 3013 11800 0,55660377
Gris agata 7038 12400 0,58490566
Gris guijarro 7032 13000 0,61320755
Amarillo miel 1005 13400 0,63207547
Rojo senales 3001 13500 0,63679245
Gris seda 7044 13900 0,65566038
Rojo vivo 3000 14000 0,66037736
Rojo beige 3012 14000 0,66037736
Rojo carmin 3002 14500 0,68396226
Amarillo maiz 1006 15200 0,71698113
Beige verdoso 1000 15300 0,72169811
Beige 1001 15400 0,72641509
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Denominacién del color N° RAL Valor medido del sen- | Valor acromético
sor: amplitud [LSB]
Naranja sefales 2010 15400 0,72641509
Gris tele 4 7047 15700 0,74056604
Amarillo arena 1002 15900 0,75
Amarillo limén 1012 16000 0,75471698
Gris luminoso 7035 16000 0,75471698
Amarillo narciso 1007 16300 0,76886792
Blanco papiro 9018 16400 0,77358491
Magenta tele 4010 16500 0,77830189
Amarillo oro 1004 16600 0,78301887
Marfil 1014 17200 0,81132075
Naranja salmén 2012 17200 0,81132075
Naranja intenso 2011 17400 0,82075472
Blanco grisaceo 9002 17400 0,82075472
Naranja trafico 2009 17800 0,83962264
Rosa 3017 17800 0,83962264
Amarillo colza 1021 17900 0,84433962
Rosa claro 3015 17900 0,84433962
Rojo viejo 3014 18000 0,8490566
Rojo claro anaranjado 2008 18400 0,86792453
Blanco perla 1013 18500 0,87264151
Marfil claro 1015 18600 0,87735849
Amarillo sefiales 1003 18900 0,89150943
Amarillo de cinc 1018 19100 0,9009434
Rojo fresa 3018 19100 0,9009434
Amarillo azafran 1017 19300 0,91037736
blanco crema 9001 19600 0,9245283
Amarillo azufre 1016 19700 0,92924528
Amarillo melén 1028 19800 0,93396226
Amarillo brillante 1026 20100 0,94811321
Naranja brillante 2005 20100 0,94811321
Blanco senales 9003 20100 0,94811321
Naranja claro brillante 2007 20200 0,95283019
Aluminio blanco 9010 20200 0,95283019
Blanco trafico 9016 21200 1

Tabla 14.1:
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