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1 Control de Versiones
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Este manual pretende guiar al usuario en el uso del software ScanView, compatible con la
serie SITAU “Phased Array”. Dependiendo de la version y las opciones que tenga el
sistema, algunas funciones de software y rangos estaran limitados.

El manual trata de describir todos los menus y botones en una forma sencilla y clara, con
el objetivo de poder familiarizarse con la funcionalidad del sistema SITAU, de una forma

facil y rapida.
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2 Pantalla principal

Cursor de medida
| Lectura pasos encoder A | | Lectura pasos encoder B |
Cj:I{ |
-
/O Q A
Cursor de medida L.
Seleccién sefial A-Scan Interpolacion
imagen B-Scan

, "+ N+#E - % ) !

La imagen B-Scan dispone de cuatro controles deslizantes que permiten seleccionar las
coordenadas X e Y de dos cursores en los que se podran visualizar los siguientes datos:

Angulo de entrada al material de la sefial A-Scan (°),

Distancia correspondiente al tiempo de vuelo de la sefial (mm),
Proyeccién X de la distancia correspondiente al tiempo de vuelo (mm),
Proyeccion Y de la distancia correspondiente al tiempo de vuelo (mm),

La distancia correspondiente al tiempo de vuelo de la sefal se representa mediante una
linea vertical, en la sefial A-scan de la parte superior.

Con una configuracion adecuada de la puerta, podemos obtener informacion de los ecos
de la sefial ultrasonica en un formato numérico, como se describe a continuacion.

+86.7/44.6 1 o1 14 7
Ba .7/ —Q @——p| 61A44. 744
67. 87
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Los controles de la aplicacion basados en una barra deslizante, tienen varios modos de

actuacion, con el fin de poder realizar tanto un ajuste fino como grueso de la variable a la
gue hacen referencia,

e
917 .171.4.D 7A8142
D54 14. 9 7
° > /7 .6 18E 81
141
8714. 11

. 4.61 /.
F*.C917 , +87 .61 \ , 8714, 11 .

F". C917 D54, 87 .61 61 . 141

DI#SSS%H) " #%'

- “Acquisition Mode” , selecciona el modo de visualizacidn de la sefial ultrasonica:
“RF” , en este modo se visualiza la sefial en radio-frecuencia.

- "“Video” , en este modo se visualiza la envolvente de la sefial rectificada en
onda completa.

- “FW” , en este modo se visualiza la sefial rectificada en onda completa.

- “HW-", en este modo se visualiza la sefial rectificada en media onda con los
semiciclos negativos.

- “HW+" , en este modo se visualiza la sefal rectificada en media onda con los
semiciclos positivos.

- “Gain” , es el control de ganancia de la sefial y permite ajustar la amplitud de los
ecos en un rango variable de 0 a 60 dB.

“CAT” , habilita la curva de compensacion atenuacién-tiempo (CAT).
“E/R - R” , selecciona el modo de operar con el sistema:

- E/R: modo pulso-eco, la recepcion y la emision del pulso se realiza por el
mismo conector “EMITTER / RECEIVER”

- R: modo transmision o pitch & catch, la emisién del pulso se realiza por el
conector “EMITTER” y la recepcion de la sefal por el conector “RECEIVER”
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3

3.1

3.2

3.3

Menu Principal

“File”

“Load Config”, carga una configuracion anteriormente guardada.
“Save Config”, guarda la configuracion actual.

La aplicacion ScanView guarda automaticamente la configuracion cuando se cierra, y
al iniciar nuevamente, recupera la ultima configuracion con la que se estaba
trabajando.

“Load B-Scan Image”, carga unaimagen B-Scan anteriormente guardada. La
extension de este tipo de archivos es BSC.

“Save B-Scan Image”, guarda la imagen B-Scan actual. La imagen se guarda en un
archivo con extension .BSC.

Este archivo contiene los datos de la imagen junto con los datos necesarios para
poder representarla con otra aplicacion. (Ver apartado "Formato del archivo de imagen
B-Scan (.BSC)”)

“Load Inspection”, carga una inspeccion anteriormente guardada.

“Save Inspection”, guarda la inspeccion actual. Esta opcion solo estara habilitada
cuando se esté realizando una inspeccion (visualizacién de la imagen C-Scan 6 D-
Scan). La inspeccion se guarda en un archivo con extension .INSP

Este archivo contiene los datos de la inspeccidn junto con los datos necesarios para
poder representarla con otra aplicacion. (Ver apartado "Formato del archivo de
inspeccion (.INSP)”)

Esta opcidn solo estara habilitada cuando se esté realizando una inspeccion
(visualizacion de la imagen C-Scan 6 D-Scan)

“Inspection”

“Start” / “Stop”, inicia o para la adquisicion.
“Sweep Setup”, accede a la pantalla de configuracion del barrido C-Scan 6 D-Scan.

“Config”

“Acquisition Parameters”, accede a la pantalla de configuracion de los parametros
de adquisicion.

“Encoder Calibration”, accede a la pantalla de calibracion de los encoders.

“CAT Curve”, accede a la pantalla de configuracién de la curva CAT (Curva de
compensacion atenuacion - tiempo).
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Este menu sélo esta habilitado cuando se encuentra habilitada la curva CAT en la
pantalla principal de la aplicacion.

3.4 “Options”

Permite seleccionar las opciones de visualizacion de la aplicacion.
- “Colors”, configura los colores, y tipos de lineas de distintas partes de la aplicacion.
- “Palette”, selecciona la paleta de colores.

Las posibles paletas de colores se cargan del directorio [Aplicacion]\Palette.

3.5 “View”

Las opciones que presenta este menu permiten seleccionar la informacion que deseamos
visualizar en la aplicacion.

“Interpolate B-Scan”, habilita o deshabilita el interpolador lineal para la imagen B-
Scan.

- “Interpolate CD-Scan”, habilita o deshabilita el interpolador lineal para la imagen C-
Scan 6 D-Scan.

- “Config Parameters”, visualiza los parametros de configuracién del sistema.

/
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4 Pantalla para la configuracion de los parametros de
adquisicion: “Config Acquisition Parameters”

4.1 *“US Control”

Configura los parametros de adquisicion.

< I"## $%)I5 )* 1$%#H'+ =-%" '$% $0 ') *

- “Range Start” , permite establecer el inicio de la adquisicion en mm.

El valor de este parametro se corresponde con la distancia inicial a partir de la cual se
comienza a adquirir la sefial y, por lo tanto, dependera de la velocidad del material
gue tengamos configurada.

- “Range End” , permite establecer el final de la adquisicibn en mm.

El valor de este parametro se corresponde con la distancia final hasta la que se
realiza la adquisicion y, por lo tanto, dependeréa de la velocidad del material que
tengamos configurada.

“Material Entrance” , también llamado cero eléctrico, determina el tiempo, en s, que
transcurre desde que se produce el disparo del transductor hasta que comienza la
adquisicién de las sefiales A-scan que componen nuestra imagen B-Scan.
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Este retardo es comun a todos los elementos de la apertura.

- “PRF”, establece la frecuencia de repeticion de disparos para la adquisicion de las
lineas (A-Scan) que componen la imagen B-Scan, PRF (Pulse Repetition Frequency),
es el inverso del tiempo minimo que ha de pasar entre dos disparos del equipo,
teniendo en cuenta que con cada disparo se obtiene una linea (A-Scan) de la imagen
B-Scan, este parametro representa el tiempo minimo entre adquisiciones de lineas en
una imagen B-Scan, el tiempo minimo transcurrido entre adquisiciones de imagenes
(B-Scan) sera este tiempo multiplicado por el nimero de lineas que tiene la imagen.
Segun esto, la frecuencia de repeticién de imagenes es:

PREmagen = PRF linea /NLlneaS

La frecuencia de disparo nunca sera mayor que la PRF, pero puede ser menor en
funcién del tiempo de adquisicion o de la velocidad a la que se desplaza el encoder.

- “Material Velocity”

el interior del material a inspeccionar.

, Se corresponde con la velocidad de propagacion del sonido por

La velocidad del material se puede ajustar tomado los valores de referencia de la

siguiente tabla.

Velocidad del sonido Impedancia
Material Den§|dad (3 ) long. ¢ transv. c acu_suca
10" Kg/m 10° m/s 10° m/s Z= ¢,
10° Kg/m~“s
Metales
+./8 /8
* 8/7 ' -
" =2 ‘& &&
"48 /8 ' ' 2
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177 o & & z
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% 8 '& & &
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1=7 > )
4 &
G3 /8
G 3 '& &
G /0 & n
C. "
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No Metales
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Otro método para el ajuste de la velocidad se realiza utilizando una probeta de
referencia y ajustando la velocidad con dos ecos cuya distancia geométrica sea
conocida.

“Reduction Factor” , configura el reductor de datos.

La reduccion es de (FACTOR_REDUCCION+2) datos a 2 datos, ya que por cada
intervalo de tamafio data+2 se generan 2 muestras.

La cantidad de datos a la salida se calcula como:

_4 N |
N = 2\ FACTOR_RETDUCGON{t:

La cantidad de datos a la salida siempre es par, incluso en el caso data = 0 (sin
reduccion).

- “Focus” “Emission” , configura la distancia focal en mm, para el foco en emision.

- “"Focus” “Reception” , configura la distancia focal en mm, para el foco en
recepcion.

- “Focus” “No Focusing” , habilita o deshabilita la focalizacion con foco fijo.

Si deshabilitamos la focalizacion, es como si realizasemos la adquisicion con los focos
en el infinito.

“Focus” “Dynamic Focusing” , habilita o deshabilita la focalizacion dinamica.

Si habilitamos la focalizacion dinamica, el foco en recepciéon deja de tener sentido, ya
que el sistema focaliza en todos los puntos a lo largo del tiempo de adquisicion.

“Signal Test Enabled” , habilita o deshabilita la sefial de test, es una sefial que
genera el sistema internamente en forma de diente de sierra.
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4.2 “FIR Filter” “Band-Pass Filter Config”

Configura los parametros de configuracion del filtro digital.

"## $%) 15 )*SWNHSH $ "4

- “Enabled ”, habilita o deshabilita el filtro digital FIR durante el procesado de sefal. Es
un filtro de orden 63 con una frecuencia de muestreo de 40 MHz.

- “High Frequency ”, frecuencia de corte superior del filtro pasa-banda.
- “Low Frequency ", frecuencia de corte inferior del filtro pasa-banda.

4.3 “Wedge”

Permite configurar la suela o el medio que hay entre el material y el sensor “Phased Array
Probe”.

E o 1"## $%)15 )% $%# ' %#
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- “Enabled ", habilita o deshabilita la suela.

- “Material Vel. ”, velocidad de propagacion del sonido en la suela.

- “Thickness ", espesor en mm de la suela.

- “Angle 7, angulo en grados de la suela.

- “PA Distance 7, distancia en mm del sensor “Phased Array Probe” al borde la suela.

- “Width 7, ancho de la suela, se corresponde con la superficie de contacto entre la
suela y el material.

- “Save”, guarda en un archivo la configuracion de la suela.
- “Load ", carga la configuracion de la suela guardadas previamente.

- “Image ”, muestra una imagen de ayuda en la que se representan los parametros de
configuracion solicitados.

4.4 “PA Config”

Configura los parametros del sensor “Phased Array Probe”.

Figura 7. - Pantalla de configuracién del sensor “Phased Arr ay Probe”.
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- “Element Number ”, nimero de elementos del “Phased Array Probe”.

- “Pitch ", separacion entre los centros de dos elementos consecutivos del “Phased
Array Probe”.

- “Frequency ”, Frecuencia nominal del “Phased Array Probe”.
- “Distance ‘d’ ", Distancia en mm del primer elemento al borde del sensor.

- “Image’ ”, muestra una imagen de ayuda en la que se representan los parametros de
configuracion solicitados.

- “Save”, guarda en un archivo la configuracion del “Phased Array Probe”.
- “Load ", carga la configuracion del “Phased Array Probe”.

- “Auto Sampling Frequency ”, cuando se habilita esta opcidn se configura
automaticamente la frecuencia de muestreo éptima, que minimiza el nimero de datos
de la adquisicion segun la siguiente relacion:

Frecuenciade muestreo ="Frequency"x4

45 “Scan’

Configurar los pardmetros necesarios para realizar un barrido lineal 6 sectorial.

Figura 8. - Pantalla de configuracion del barrido que genera la imagen B -Scan.
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“Aperture ”, numero de elementos de la apertura, es decir el nimero de canales que
se disparan en paralelo para formar el frente de onda segun la le ley focal configurada.

- “Start Element ”, elemento inicial de la apertura.

“Linear Scan Config”

“Step ”, nUmero de elementos que se desplaza la apertura entre un disparo y el
siguiente.

- “End Element ", elemento en el que finaliza el barrido.

- “Angle ", &ngulo de deflexién del haz, es el &ngulo con el que los haces entran en el
material.

Aperture

Start Element

C I"## $%)!I5 )*$%#'+ =-9%" "'$%H#H1 $ #!%#

“Sectorial Scan Config”

“Step ", incremento angular que se realiza entre un disparo y el siguiente.
- “Start Angle ", angulo inicial del barrido.
- “End Angle ”, angulo final del barrido.

- “Optimum Step ”, Calcula el incremento angular maximo sin que se produzca un sub-
muestreo espacial, es decir, minimiza el nimero de lineas de la imagen sin que ello
afecte para su representacion.
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4.6

“Gate”

Configura los parametros de la puerta.

4.7

D I"# $%)I5 )*$%H +%"

“Enabled ", habilita o deshabilita la puerta.
“Start ", distancia inicial de la puerta.

“End ", distancia final de la puerta.
“Threshold ”, umbral de la puerta.

“Pulser”

Configura los parametros de configuracién del pulso de excitacion.

' "#HE $% )15 ) ¥ $%H + H#%

“Width ”, ancho del pulso de excitacién.

“Pulses Number
de pulsos.

, himero de pulsos en el caso de excitar el sensor PA con un tren

“Auto Width Pulse 7, configura el ancho del pulso de forma automatica a partir del
valor de la frecuencia nominal del sensor PA, segun la siguiente relacion:

,

Péagina 17



5 Pantalla para la calibracion del encoder:  “Encoder
Calibration”

Permite calibrar los encoders, es decir configurar el nUmero de pasos por milimetros de
cada uno de los encoders:

Encoder X Encoder correspondiente a la entrada “ENCODER A INPUT”
Encoder Y Encoder correspondiente a la entrada “ENCODER B INPUT”

La calibracion, “Encoder Step / mm”, se realiza a partir de el recorrido de una distancia
conocida “Length” y la lectura del numero de pasos correspondiente a ese recorrido
“Encoder Step”.

Length

Encoder Step/ mm =
Encoder Step

El procedimiento de calibracion se realiza en los siguientes pasos:

1. Necesitamos recorrer, con el encoder, una distancia conocida en milimetros, que
introducimos en el control “Length”.

2. Colocamos el encoder al inicio de la distancia de calibracion y pulsamos el botén
“Start”.

3. Iniciamos el movimiento del encoder hasta recorrer la distancia marcada en el
control “Length”.

4. Una vez finalizado el recorrido, pulsamos el boton “End”, para realizar el calculo de
los pulsos por milimetro y concluir con la calibracion del encoder. En este momento
el encoder queda calibrado con el valor que se indica en el control “Encoder Step /
mm”

“Encoder Sign Change”,
cambio de signo
del encoder

, M $% ) # 1) % $%#H %) $O

- “Length 7, longitud recorrida para la calibracion del encoder.

- “Start”, inicio de la calibracion.

- “End” , fin de la calibracion.

- “Reset”, realiza un reset del contador del encoder correspondiente.
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- “Encoder Sign Change”, en este boton se cambia el signo de la cuenta del encoder,
Si esta es negativa pasa a ser positiva y viceversa.

El sentido de giro del encoder va ha depender de la posicién y el lugar en que se
monte en el sistema mecanico de desplazamiento, sin embargo para realizar un
barrido CD-scan, el contador de pulsos debe incrementarse con el desplazamiento.

- “Encoder Step”, muestra el valor actual del contador de pulsos del encoder
correspondiente. Con este valor, podemos comprobar si el encoder esta funcionando,
ya que al mover el encoder, en este control se observa como varia la cuenta de
pulsos.

6 Pantalla para la configuracion de la curva CAT

En esta pantalla se configuran los valores de la curva de compensacion atenuacion-
tiempo (CAT).

- “"Gain”, ganancia del punto seleccionado.

- “Time”, instante en el aplica la ganancia para el punto
seleccionado.

- “CAT Gain Range” , permite seleccionar el rango de
ganancia para los puntos de la curva. La curva CAT tiene
dos posibles rangos de ganancia segun se indica en la
figura 13, todos los puntos de la curva deben estar en el
mismo rango.

- “CAT Point” , permite seleccionar un punto de la curva
CAT.

- “Add Point” , aflade un punto a la curva CAT
- “Delete Point” , borra un punto de la curva CAT.

Figura 13.- Pantalla de
configuracion
de la curva CAT
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Ganancia

(e R R Sl N\
gain(2) /-\

A8 (B =k mm mm o o o o o e mm e e e Em o Em o e Em = [ \
gain(1)
> Rango
12 dB .. 60 dB
> Rango
0dB..48dB

12 0B = == e - € By e o e o o o e e e — —— — - J
gain(0)

Tiempo J

time(0) \ time(1) / time(2)

Puntos NO validos.
En una curva CAT no pueden existir puntos que pertenecen a rangos distintos

Figura 14.- Rangos de ganancia de la curva CAT

7 Pantalla para la configuracion del barrido C-Scan 6 D-Scan:
“Scan Setup”

En esta pantalla se configuran los parametros necesarios para realizar un barrido de
inspeccién y generar tanto la imagen C-Scan como la D-Scan.

rEEEEEEET INSP_FILE N.INSP — — — — — — — — —| -
1
|
! AN
1 N 2
- INSP_FILE 2INSP = = = = = = = — | -+~ A
I A 3
Q
- | INSP_FILE_ 3.NSP = = = = = = = — — - Ao
1 TANRS
o
R INSP_FILE 2INSP = = = = = = = = —| -a N
| k o
Phased Array 2
Probe |:|— ————————— INSP_FILE_1INSP = = = = = = = — =] —p R
N g
| | A<
| Zona de inspeccién “Length ” |

SSSSS53353535335353553555>35>

Avance del encoder con el que se realiza la adquisicion “Trigger Encoder”

. "#E $%)I5 )*$%HL $ ) )!
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“Delay Time” , establece un tiempo de retardo antes de comenzar a realizar la
inspeccion, si este tiempo es cero, la inspeccién comenzard al pulsar “OK”.

Si configuramos este tiempo, al pulsar “OK” aparece un cronémetro que cuenta hacia
atras con el tiempo configurado y la inspeccion se inicia cuando esta cuenta llega a
cero o cuando el usuario cancela la cuenta.

“Resolution A” , si la adquisicion se realiza con el encoder A (Encoder Trigger) , es la
distancia entre cada adquisicion de cada imagen B-Scan, y representa la resoluciéon de
la inspeccion. Si la adquisicion se realiza con el otro encoder, entonces este valor es la
distancia entre los recorridos del encoder secundario.

“Resolution B” , si la adquisicion se realiza con el encoder B (Encoder Trigger) , es la
distancia entre cada adquisicion de cada imagen B-Scan, y representa la resolucién de
la inspeccion. Si la adquisicion se realiza con el otro encoder, entonces este valor es la
distancia entre los recorridos del encoder secundario.

“Length A” , longitud de la inspeccion para la direccion de movimiento del encoder A.
“Length B , longitud de la inspeccion para la direccion de movimiento del encoder B
“Trigger Source” , configura la fuente de disparo para la inspeccion.

- “Internal (Software)” , en este modo, el disparo para la adquisicion de cada una
de las imagenes B-Scan se realiza por software desde el PC, simulando la
velocidad de inspeccion sin necesidad de ningun tipo de encoder, con lo cual, los
disparos no se produciran de forma sincronizada con el movimiento de barrido y la
frecuencia de repeticion de pulsos (PRF) estara limitada por el interfaz USB y la
capacidad de procesamiento del propio PC.

- “Encoder” , en este modo, el disparo se realiza por encoder durante el
movimiento de barrido, para lo cual, debemos configurar previamente el nimero de
pasos por milimetro que tiene nuestro encoder, y la resolucion con la que
gueremos obtener la imagen, es decir, la distancia entre disparos.

El valor configurado de la PRF, determina el tiempo minimo entre disparos, de
manera que si los disparos se tratan de realizar con un tiempo inferior al
configurado, al desplazarse el encoder demasiado rapido, se pueden perder
adquisiciones; la forma de eliminar este error es permitiendo que el tiempo entre
disparos sea menor, es decir aumentando el valor de la PRF.

- “External Trigger” , en este modo, el disparo se realiza por una sefal externa en
la entrada “EXT TRIG (IN)”, (CMOS 3.3V, Tyin =100 S)

El valor configurado de la PRF, determina el tiempo minimo entre disparos, de
manera que si los disparos se tratan de realizar con un tiempo inferior al
configurado, se pueden perder adquisiciones; la forma de eliminar este error es
permitiendo que el tiempo entre disparos sea menor, es decir aumentando el valor
de la PRF.

“Encoder Trigger” , selecciona el encoder con el que se dispara la adquisicion.
Encoder A Encoder correspondiente a la entrada “ENCODER A INPUT”
Encoder B Encoder correspondiente a la entrada “ENCODER B INPUT”
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- "XY Scan” , selecciona el barrido en los dos ejes X e Y.

En el caso de que se esté realizando un barrido C-Scan 6 D-Scan con un scanner de
dos ejes y se realicen barridos en dos direcciones X e Y, con los dos encoders (Ay B),
esta opcion guarda la inspeccion actual troceada en funcion de los valores del encoder
secundario (el encoder con el que no se adquiere la sefal).

Los archivos que se generan después de realizar la inspeccion son:

INSP_FILE_i.INSP, se guardan los datos de las sefiales A-Scan de cada imagen B-
Scan, para cada tramo que se barre en uno de los sentidos, (Y si se esta disparando
con el encoder X, 6 viceversa).

- “Encoder Setup” , accede a la pantalla de calibracion del encoder.

Al finalizar el barrido C-scan, o ser cancelado por el usuario, aparecen los controles que
permiten manejar los cursores. Son cuatro controles deslizantes que permiten seleccionar
las coordenadas X e Y en la imagen, de dos cursores en los que se podran visualizar las
coordenadas X, Y y Z, donde la coordenada X es la distancia de barrido en el eje X (mm)
del punto seleccionado; Y es la distancia recorrida en el eje Y (mm); Z es la amplitud de la
sefal en ese punto en tanto por ciento de pantalla.

)

| Seleccién imagen B-Scan |

A

Seleccién C-Scan Interpolacién
6 D-Scan imagen CD-Scan
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8 Formato del archivo de imagen B-Scan (.BSC)

La imagen B-Scan se almacena segun el siguiente formato:

()*+,+-.*/01,/2 34/-.35+6.0 7-. $*+0 7-.58)1,+) 4/, $*+0 +06/ 303*3+2 +06/ 930+2

/l,-.0+-+) ; -. 4801/) -. .01,+-+ +2 5+1.,3+2 /l,-.0+-+) : -. 4801/) -. .01,+-+ +2 5+1.,3+2 0682/) -. .01,+-+ +2 5+1.,3+2

+1/) -. 2+ 35+6.0 $*+0

En la siguiente nomenclatura el valor que esta entre corchetes [ ], es el nombre del
campo, Yy el subindice representa el tamafio en bytes del campo. Segun esto el formato
del archivo binario es el siguiente:

[MH] ; [ML] 4 [| [Type] , ||[FS] 4 [nascan] s [FS] 4 [nmu] g5 [FS] 4 [Ri] s [FS] 4 [Rf] ks

[FS] 4 [Xe O] FS "'[Xe nascan] FS [FS] 4 [Ze O] FS "'[Ze nascan] FS [FS] 4 [ang O] FS "'[ang nascan] FS

[FS] , [data o] gs ...[data nndes ---[data meal s -fdata nmpmascan | Fs

My, M_: Es una marca que indica el formato con el que se han almacenado los datos
de mas de un byte en memoria.

My =12, M. = 34 --> Formato Big-Endian. El primer byte que se almacena es el de
mayor peso, es decir se almacenan en el orden “natural”.

El valor hexadecimal 0x4A3B2C1D se almacena en memoria en la secuencia {4A, 3B,
2C, 1D}

My = 34, M = 12 --> Formato Little-Endian. El Gltimo byte que se almacena es el de
mayor peso, es decir se almacenan en el orden inverso al “natural”.

El valor hexadecimal 0x4A3B2C1D se almacena en memoria en la secuencia {1D, 2C,
3B, 4A}.

Type: Indica el tipo de imagen
0 imagen B-Scan

Para guardar los siguientes campos, se indica primero el tamafo del campo en los cuatro
primero bytes ([FS] 4), y después el valor del campo cuyo tamafio sera FS.

nascan : (INT). Indica el nUmero de A-Scan que componen la imagen
nmu: (INT). Indica el nimero de datos por A-Scan.

xe: (FLOAT) (mm). Coordenadas X de los puntos de entrada al material, Existen
tantos puntos de entrada como numero de sefiales A-Scan (nascan)
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- ze: (FLOAT) (mm).Coordenadas Z de los puntos de entrada al material. Existen tantos
puntos de entrada como nimero de sefiales A-Scan (nascan)

- ang: (FLOAT) (°). Angulos de entrada de los puntos de entrada al material. Existen
tantos puntos de entrada como numero de sefiales A-Scan (nascan)

- data: (SHORT). Datos de la imagen B-Scan. El nUmero de datos de la imagen sera

nascan X nmu.

9 Formato del archivo de inspeccion (.INSP)

La imagen del barrido se almacena segun el siguiente formato:

(*+,+-.*/01,/2 34/-.35+6.0

7-. $*+0 7-.58)1,+) 4/, $*+0

+06/ 303*3+2 +06/ 930+2

/,-.0+-+) ; -. 4801/) -. .01,+-+ +2 5+1.,3+2

/l,-.0+-+) : -. 4801/) -. .01,+-+ +2 5+1.,3+2

0682/) -. .01,+-+ +2 5+1.,3+2

7-.35(6.0.) $*+0

/06318- -.2 <+,,3-/

.)/28*3=0-.2 <+,,3-/

/)3*3=0 -.2 .0*/-.,

/)3*3=0 -.2 .0*/-.,

+1/) -. 2+ 35+6.0 -.2 <+,,3-/

En la siguiente nomenclatura el valor que esta entre corchetes [ ], es el nombre del
campo, y el subindice representa el tamafio en bytes del campo. Segun esto el formato
del archivo binario es el siguiente:

[MH] ; [ML] , || [Type] »

[FS] , [nascan] (g

[FS] 4 [nmu] g

[FS] 4 [RI] rs

[FS] 4 [Rf] &s

[FS] 4 [Xe 0] ES -"[Xe nascan] ES)

[FS] 4 [Ze 0] ES -"[Ze nascan] ES)

[FS] 4 [ang 0] ES) "'[ang nascan] ES

[FS] 4, [nbscan] (g

[FS] 4, [scan_length] FS

[FS] 4, [scan_resolution] Es

[FS] 4 [enCA 0] FS ---[enCA nbscan] FS

[FS] 4 [enCB 0] FS ---[enCB nbscan] FS

[FS] 4 [data 0] FS ---[data nmu] FS ---[data nmu*l*l] FS --[data nmu*nascan*1 ] FS --[data nmu*nascan*nbscan ] FS
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My, M_: Es una marca que indica el formato con el que se han almacenado los datos
de mas de un byte en memoria.

My =12, M. = 34 --> Formato Big-Endian. El primer byte que se almacena es el de
mayor peso, es decir se almacenan en el orden “natural”.

El valor hexadecimal 0x4A3B2C1D se almacena en memoria en la secuencia {4A, 3B,
2C, 1D}

My = 34, M, = 12 --> Formato Little-Endian. El Gltimo byte que se almacena es el de
mayor peso, es decir se almacenan en el orden inverso al “natural”.

El valor hexadecimal 0x4A3B2C1D se almacena en memoria en la secuencia {1D, 2C,
3B, 4A}.

Type: Indica el tipo de imagen
1 imagen de barrido

Para guardar los siguientes campos, se indica primero el tamafo del campo en los cuatro
primero bytes ([FS] 4), y después el valor del campo cuyo tamafio sera FS.

nascan : (INT). Indica el nUmero de A-Scan que componen la imagen
nmu: (INT). Indica el nimero de datos por A-Scan.

xe: (FLOAT) (mm). Coordenadas X de los puntos de entrada al material, Existen
tantos puntos de entrada como numero de sefiales A-Scan (nascan)

ze: (FLOAT) (mm).Coordenadas Z de los puntos de entrada al material. Existen tantos
puntos de entrada como nimero de sefiales A-Scan (nascan)

ang: (FLOAT) (°). Angulos de entrada de los puntos de entrada al material. Existen
tantos puntos de entrada como numero de sefiales A-Scan (nascan)

nbscan : (INT). Indica el nUmero imagenes B-Scan que componen el barrido.
scan_length : (FLOAT) (mm). Indica la longitud del barrido.
scan_resolution : (FLOAT) (mm). Indica la resolucion del barrido.

encA: (LONG) (pulsos). Posicion del encoder A para cada adquisicion del barrido
(imagen B-Scan).
encB: (LONG) (pulsos). Posicion del encoder B para cada adquisicion del barrido
(imagen B-Scan).

data: (SHORT). Datos de la imagen correspondiente al barrido. El nimero de datos de
la imagen sera nascan X nmu x nbscan. Esta imagen contiene todos los B-scan, con
sus sefiales A-scan correspondientes, que se han adquirido durante todo el barrido.
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